Mesa giratéria elétrica

Série LER

Motor de passo (Servo/24 VCC)

conomia
. @ espaco
Discreto Tipo basico [mm] .
LER10 | 42 -
LER30 | 53 ‘ \
.li - ]_ LER50 | 68 m1
| ol 1 |
B Com alta precisdo [mm] ° Acomoda o cabeamento
z : '- e
LER10K 5
- % gg Motor incorporado )
i LERH50| 78 Economia de espaco
»
~— \
™
O Parada suave por controle de velocidade > y
Velocidade max.: 420°/s (7,33 rad/s) / N
Aceleracao/desaceleragao max.: 3.000°/s2 (52,36 rad/s2) g \ 1
- . o -
O Repetibilidade do posicionamento: 20,05 - 1
Repetibilidade no final: +0,01° (controle de empuxo/com batente externo) s
© Angulo de rotacao S
320° (310%), 180°, 90° "I Basico] Torque o] Basicofloaue ao]_Basioof Torgue o
0 valor indicado em parénteses mostra o valor para o LER10. 10 02 0.3
+0,05
© Possivel configurar velocidade, aceleracaoldesaceleragéo e posicdo. Méx. de 64 ponos 30 os 12 420 20 (Fim: £0,01)"
50 10
O Produto com baixo consumo de energia 6.8

Reducao de energia automatica de 40% depois que a mesa tiver parado. Valor quando um batente externo & montado.

(MGGENEEGIEENGPZATEW) Controlador/Driver

» Tipo de entrada de dados de passo
Seérie LECP6

® Posicionamento de 64 pontos
® Entrada utilizando o kit de configuragdo
de controlador ou teaching box

» Tipo de entrada
de pulso
Série LECPA

> Tipo_ sem programa E
Série LECP1
®Posicionamento de 14 pontos o
© Configuragdo do painel de controle
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Mesa giratdria elétrica

C Os tipos de precisao basica e alta estao disponiveis. )

Tipo basico/LER
.
<

Tipo de alta precisao/LERH

(" Rolamento de
alta precisdo

O movimento no sentido de impuls&o radial da mesa é reduzido.

Motor de passo
incorporado
(Servo/24VCC)

Space-saving

Angulo de rotagéo ).

320° (310°), 180°, 90°
O valor indicado em parénteses
mostra o valor para o LER10.

Torque alto  }-..,

Asaida é de 30 vezes
com a engrenagem
especial. A engrenagem
especial com recuo
reduzido é usada.

0 torque méximo de rotacéo N

pode ser selecionado. \‘*\ Parafuso de acionamento
A taxa de desaceleragio da correia pode ser selecionada. manual auxiliar (ambos
(N-m) : os lados)
Modelo | Basico | Torque alto ’
LER10 0,2 0,3 E possivel girar a mesa com

LER30 0,8 1,2 a alimentacdo desligada,
LER50 6,6 10,0 pelo acionamento manual
’ - auxiliar.

Montagem facil das pec¢as de trabalho

o Toleréncia entre o didmetro interno
e externo da mesa: H8/h8

o Orificio do pino de guia

e Eixo oco
Acomoda o cabeamento e a
tubulagéo das pegas
de trabalho.

Orificio do pino de guia

[Para alinhamento do centro ]
0

de rotag@o e peca de trabalh .|

direcéo de rotacéo

&
Pinga elétrica ™
Série LEH sl

Tamanho \ 10 \ 30 \ 50

Eixo oco | 98 | 917 | 220 §_/
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Repetibilidade no final: +0,01°

Especificacao de 90°

Transferéncia de rotacéo apds a preensao,
em combinag&o com uma pinga

série LER

Variag6es de montagem

M Montagem do furo passante

W Montagem de corpo com roscﬁa:

Transferéncia vertical: nenhuma alteragéo
na velocidade devido a flutuagao da carga
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Tipo de entrada de dados de passo Série LECP6

Configuragao simples para uso imediato
OModo facil para configuragao simples

Se desejar usa-lo imediatamente, selecione "Modo facil".

<Quando um PC é usado>

Motor de passo
(Servo/24 VCC)
LECP6

@ Configuracéo de dados de passo,

(M i
=
--{Iniciar teste)

operacao de teste, mover o jog ou
mover para a taxa constante
podem ser configurados e .
operados em uma tela.

-| Configuragéo de
dados de passo

Configuragéo de :
jog e velocidade -~ m
da taxa constante -

f T L Mover paraa
S taxa constante

<Quando um TB (teaching box) for utilizado>
@ Tela simples sem

Exemplo de configuragéo de dados de passo

Exemplo de verificagao de status de operagao

1% tela 12 tela
rolagem promove facil FAF 7 E=%
configuragdo e @ ) :
OPeraca0. . 7-h | o2y | BE
@ Escoha um icone a = B 2tela | apru | 306 | sermi
: L Py 7] [ step Axis 1 l 4D B | Monitor Axis 1
partir da primeira tela L == SepNo, "0 == StepNo. ;
para selecionar uma ' Posn {123.45° Posn  12.34°
fung@o. 32 Speed | 100%s / Speed 107
@ Selecione os dados de !.!';‘ \'vF/ Status da operag&o
i s ny el
passo e verifique o = Pode ser registrado por *SET* depois de entrar com os valores. pode ser verificado.
monitor na segunda tela.
Tela do teaching box ... Step Axis 1 Step Axis 1
@ Os dados podem ser configurados | Step No. 0 _Step No. 1 ‘
com posicéo e velocidade. (Outras |; Posn 50.00° 3 i Posn 80.00° |
b o : . i TN ; . |
condicdes j& estdo definidas.) i Speed 200%s i { Speed 100%s |

Unidade de gateway Série LEC-G

@ Unidade que liga a série LECP6 e a rede Fieldbus
@ Dois métodos de operagao

Entrada de dados de passo: opera usando dados de passo pré-configurados no controlador.
Entrada de dados numéricos: o atuador opera usando valores como posi¢ao e velocidade a partir do CLP.

CLP
Rede Comunicagéo
Fieldb serial RS485
us

Até 12 controladores
podem ser conectados
Unidade de | |
gateway (GW) Controlador
compativel

Série LEC

CH .
4 L L
Protocolos Fieldbus| . = —
Nineonie & Comrolagor dP; motgcde passo
connldors conece 12 8 5 12 (Servo/24 VCC)
Série LECP6

 Fonte gel
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24 VCC para uni de
gateway

Atuador elétrico
l l Tipo miniatura
Série LEP

Atuadores elétricos compativeis
M "1
Pinca elétrica  Mesa deslizante  Atuador elétrico
Série LEH elétrica Tipo dianteiro
Série LES Série LEY
a ) -
4
Atuador elétrico Atuador elétrico
Tipo deslizante Mesa rotativa
Série LEF Série LER
2=
o S
a NF
Atuador elétrico
Cursor da haste-guia
Série LEL




OModo normal para configuracao detalhada

Selecione o modo normal quando a configuracao detalhada for requerida.

@0s dados de passo podem ser configurados em detalhes. ®@Os parametros podem ser definidos.
@0s sinais e status do terminal podem ser monitorados. @JOG e movimento em faixa constante, refomo & origem, operagao de teste e teste de saida forcada podem ser realizados.

<Quando um PC é usado> [=
Software de configuracéo do controlador |-

@Configuracdo de dados de etapa,
ajuste de parametros, monitor, ;
instrugao, efc., sdo indicados em ;
diferentes janelas.

Janela de

configuragéo de -

dados de passo Janela de
configuragao
de parametro

Janela de monitoragao

Janela de instrugao

Menu Axis 1

@Dados de passos mdiltiplos podem ser | Parameter Step Axis 1

armazenados na teaching box Test Step No. A Test DRV Axis 1

e transferidos para o controlador. o —— 0 | Step No. 1
@Operacdo de teste continuo de principal| Movement MOD  v| pogpy 123.45° .

até 5 dados de passo. Tola de configuragao de Stop gumsf:(lon—w
Tela do teaching box dados depasse  Tela de teste SVRE{.]] “
................ e sssesesseeeessssins SETON[ ] v
@Cada funcéo (configuracéo de dados

de passo, teste, monitor, etc.) pode Tela de monitoramento

ser selecionada no menu principal.

e N

O atuador e controlador séao fornecidos em conjunto. (es podem ser pedidos separadamente.)

Confirme que a combinag&o do controlador e do atuador esta correta.

<Consulte o seguinte antes do uso.>

(D Verifique o rétulo do atuador para o nimero do modelo. Este corresponde ao controlador.
(@ Verifique se a configuragéo de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

Atuador Controlador

[ |
2 =

©) @)

Z5SMC PN
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Tipo nao programavel Série LECP1 -9

Nao programavel

Capaz de configurar uma operagéo de atuador elétrico sem utilizar um PC ou uma caixa de ensino
Motor de passo

@ Confguzgiod imero d osii @ Configurando uma posiio de paraca — € Registro :_SEegg/f“ Vee)

Configurando um nimero de Movendo o atuador para uma Registrando uma

registro para posicao de posicéo de parada usando os posicéo de parada

parada méxima de 14 pontos botdes AVANCAR e usando o botdo
REVERSO CONFIGURAR

Ajuste com 16 niveis de
velocidade/aceleracao

Sensores de
ajuste de
velocidade

Sensor de Botao CONFIGURAR
selecdo de

- Botbes
posicao

AVANCAR e
REVERSO

Sensores de
ajuste de
aceleracdo

Tipo de entrada de pulso Série LECPA

®Uma unidade que usa sinais de pulso para permitir o posicionamento em
qualquer posicao.
O atuador pode ser controlado a partir da unidade de posicionamento de
clientes.

Painel de toque

[NEE
@:@gg

RS

Unidade de
posicionam
ento CLP

Mesa giratdria elétrica
série LER

Unidade de motor de passo (tipo de entrada de pulso)
Série LECPA

®Sinal de comando de retorno a origem
Permite acédo de retorno a origem automatica.

@®Com funcéo de limite de for¢a (operacao de forca de pressionamento/aperto disponivel).
Operagéo de forga de pressionamento/posicionamento possivel trocando sinais.
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Série LECP6/LECP1/LECPA

Dados de passo e
ajuste de parametro

Tipo de entrada de dados de passo
LECP6

« Entrada a partir do software de configuragéo do controlador (PC)

« Entrada a partir teaching box

Tipo sem program

LECP1

« Selecione usando botdes de operagao
do controlador

« Entrada a partir do software de configuracéo do controlador (PC)
« Entrada a partir da teaching box

Configuragédo da

« Entrada dos valores numéricos a partir do software
de configuragéo do controlador (PC) ou teaching box

« Instrug&o direta
« Instrugdo JOG

« N&o se requer configuragéo de "posi¢éo"
Posicéo e velocidade definidas por sinal

"posicéo” dos « Entrada dos valores numéricos de pulso
gados - Instrugao direta
DEED « Instrugdo JOG
Numero de dados de passo | 64 pontos 14 pontos —

LAT3

H

—
m
-

Comando de operacao (sinal E/S)

Passo N° [IN*] entrada K entrada [DRIVE]

Passo N° [Entrada*] somente entrada

Sinal de pulso

Sinal de conclusdo

saida [INP]

saida [Saida*]

saida [INP]

Itens de c uracao )

TB: teaching box PC: software de configuragéo do controlador

Conteudo

Tipo de entrada
de dados de
passo LECP§

LECPA

Tipo de entrada de pulso Tipo sem programa

LECP1*

===
m||m | m
< ||| &

Ll ~
55| m
n<|| N

=
m
=

Movement MOD | Selegio de ‘posicdo absoluta® e "posicéo relative" [ ] [ ] Configure em ABS/INC Valor fixado (ABS)
Speed Velocidade de transferéncia L N [ Configure em unidades de 1°/s Selecione a partir de 16 niveis|
Position [Posicéa]: posicdo alvo Configure em unidades de 0,01° | Nenhuma configuragao é Instrucéo direta
e o [ )
[Pressionamento]: posicao de inicio de pressionamento necesséria Instrugao JOG
7l Xl i o ® [ ) Configure em unidades de 1°/s2 Selecione a partir de 16 niveis
Co~nfigur Pushing force | Tarads forca durante operacio depressionzmento | @ | @ ° Configure em unidades de 1% | Configure em unidades de 1% | Seecioneparr d 3ives(reco, édi,fore|
agéo dos
dadosde | Trigger LV Forga-alvo durante operacao de pressionamento Al ® [ ] Configure em unidades de 1% | Configure em unidades de 1% Jf lefuaoriyas s o gesa: st
FEB::: o) Pushing speed | Velocidade durante a operaéo de pressionamento Al ® [ ) Configure em unidades de 1°/s | Configure em unidades de 1 mm/s
Moving force Forga durante operacdo de posicionamento Al ® [ ) Configure em 100% Configr em (Valoresdferentes para cada auadon®s
Area output Condigdes para sinalde saida de drea para LIGAR Al ® [ ) Configure em unidades de 0,01° | Configure em unidades de 0,01 mm
In position [Posicéo]: argura para a posicdo alvo ° Configure em 0,5° ou mais Configure em (Valores dfferentes para cada | Nenhuma configuracéo é necessérig
Al @
[Pressionamente: o quanto se move durante o pressionamento . (Unidades: 0,01°) atuador) ou mals (Unidades: 0,01 mm)
Stroke (+) +limite lateral da posicéo x | % [ ] Configure em unidades de 0,01° | Configure em unidades de 0,01 mm
Configura Stroke (-) limite ateralda posicéo x | X [ Configure em unidades de 0,01° | Configure em unidades de 0,01 mm
¢do de ORIG di Diregdo d i configurada. x | % [ ] Compativel Compativel Compativel
(E ORIG speed Velocidade durante o retoro & posicdo de origem x | % [ ) Configure em unidades de 1°/s | Configure em unidades de 1 mm/s | Nenhuma confiuracéo é necessérig
ORIG ACC Aceleragdo durante o retomo & posicd de origem x | % ° Configure em unidades de 1°/s2 | Configure em unidades de 1 mm/s
JOG Aoperagio continua na velocidade | A operagd locidade defirida ~ §f Pressione e mantenha o botdo
o |©® [ ] definda pode ser testada en pode ser testad o esfier )| MANUAL (D) para envio
0 sensor estiver sendo pressionado. i i Jocidade € a valvla especicad
MOVE A operacdo na disténcia e Aoperacéo na disténcia e Pressione 0 botio MANUAL (D ©))
x | ® [ ] velocidade defnidas a partirda | velocidade definidas a partirda  |uma ez para operagéo de dimensionamento
Teste posigio alual pode ser teslada. | posicéo atual pode ser testada. | e vl ged
Return to ORIG o ® [ ] Compativel Compativel Compativel
Test drive Operagao dos L Compativel N&o compativel Compativel
o o © (Operacéo
dados de passo especificados| .
continua)
Forced output | LIGADODESLIGADO doterninaldesaida podem sertesados.§ o | < ° Compativel Compativel
DRV mon Posicdo atual, velocidade, forca Compativel Compativel
e dados de passo especificados o °® [ ] ~ )
podem ser moni Nao compativel
In/Out mon Status LIGADO/DESLIGADO Compativel Compativel
atual do terminal de entradae | | x °
saida pode ser i
ALM Status Alarme atualmente sendo regenerado pode serconfimado. | @ | @ [ ] Compativel Compativel Compativel (qrupo de alarme do display))
ALM Log record| 0alame gerado anteriormente pode ser confimado. § 5 | X ® Compativel Compativel
Save/Load Dados de passo e pardmetros Compativel Compativel N&o compativel
Arquivo podem ser salvos, x | % [ )
i e
Outros L Pode ser gl o|® ® Compativel Compativel

/\ Pode ser definida a partir de TB Ver. 2.** (A informagéo da versao é exibida na tela inicial)
* O tipo sem programagao LECP1 ndo pode ser utilizado com a teaching box e o kit de configuragéo do controlador.

4 S\VC
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série LER

t @ Controlador* L&l LEEX}

i Para CN5

Para CN4

Para CN2

Para CN1
ipo de entrada de dados de passo
_ — LECP6
@ Plugue da fonte de
alimentacgao (Acessorio)
<Tamanho do cabo aplicavel>
AWG20 (0,5 mm?)

Fornecido pelo cliente

Fonte de alimentacéo para controlado
24CC Nota)

Nota) Quando a conformidade UL for

requerida, o atuador elétrico e

o controlador deverdo ser

usados com a fonte de

alimentagdo UL1310 Classe 2.

@®Cabo do atuador* [EIERLZER

Cabo standard Cabo robético

Tipo de controlador

Cabo E/S ZFIIYINTN

Tipo de controlador Referéncia
LECP6 LEC-CN5-[]
‘LECP1 (nao programa'vel)‘ LEC-CK4-0J ‘

Tipo sem programa
LECP1
Nota) A teaching box, o kit de configuracdo do
controlador e a Interface do Operador de
Toque ndo podem ser conectados.

Interface do Operador de Toque (fornecido pelo cliente)
GP4501T/GP3500T
Produzido por Digital Electronics Corp.

Pro-Face s peas do cockpit

para a melhor interface podem ser baixadas
I a gratuitamente no  site
Pro-face. Usar as pecas
do cockpit torna possivel
0 ajuste da Interface do
Operador de Toque.

LECP6 (tipo entrada de dados de passo)| LE-CP-[J-S LE-CP-[J
[LECP1 (tipo néo programavel) | LE-cP-O-s | LE-CP-O
A marca *: pode ser incluida em “Como J L
pedir" para o atuador. r

@Teaching box

(Com cabo de 3 m)
Referéncia: LEC-T1-3JG[]

= Referéncia: LEC-W2

@Kit de configuragéo de controlador

Kit de configuragdo do controlador
(Cabo de comunicagao, unidade de conversao e cabo USB estéo incluidos.)

Cabo de comunicacao®-

(3m)

200

s}
i
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--@Cabo USB
(tipo A-miniB)
(0,3 m)




Mesa giratéria elétrica

nal de pulso

Fornecido pelo cliente

24 VCC v

Nota) Quando a conformidade UL for
requerida, o atuador elétrico e a
unidade devem ser usados com a
fonte de alimentacdo UL1310
Classe 2.

@®Cabo do atuador* I

Fonte de alimentagéo para unidade _-

@Driver* LELLELL

Fornecido pelo cliente

CLP

Fonte de aimentagdo para sinal ES

UVCC v

LAT3

H

Nota) Quando a conformidade UL for
requerida, o atuador elétrico e a
unidade devem ser usados com a
fonte de alimentacdo UL1310
Classe 2.

,_
m
-,

a
m
—

Para CN1

@Plugue de fonte de alimentagao (acessorio)
<Tamanho do cabo aplicavel>
AWG20 (0,5 mm?)

Cabo standard Cabo robético

Tipo de unidade
LECPA (Tipo de entrada de pulso)

LE-CP-(J-S

LE-CP-

A marca *: pode ser incluida em "Como
pedir" para o atuador.

@Teaching box
(Com cabo de 3 m)
Referéncia: LEC-T1-3JG[]

rm wonesnlE )
| -
Pomg e
=e

N

SR

~

i
e

@Software de configuragio do controlador
Cabo de comunicagao (com unidade de
converséo) e cabo USB estéo incluidos.
Referéncia: LEC-W2

~®Cabo E/S LEL
Tipo de unidade  Referéncia
LECPA LEC-CL5-00 LEY
LES
LEPY
N LEPS
LEH
LECT
--------- @Cabo USB
(tipo A-miniB)
621



série LER Mesa giratéria elétrica

Unidade de gateway (GW)
CLP Lo (
(Fomecido pelo cliente) Protocolos Fieldbus aplicaveis . @ Software de configuragéo do controlador
. — CC-Link Ver. 2.0 (Cabo de comunicacéo e cabo USB estéo incluidos.)
Fonte de alimentacao DeviceNet™ fose ) Referéncia: LEC-W2
para unidade de gateway PROFIBUS DP
24 VCC Meta? EtherNet/IP™
@®Conector da
Rede T
antede Fieldbus fo_nte de i
alimenta alimentacao @Cabo de
¢o (Acessorio) comunicagao
@®Conector de =
comunicacao Para CN3
(Acessorio)* L i
®Cabo de comunicacao + G ink Ver. 2.0 Cgbo U$I§O PC
LEC-CG1-O DeviceNet™ -] Para CN2 (tipo A-miniB) (£omecido pelo cliente)
somente @H
Para CN1 \\J—/

@®Teaching box [ElLELE

(Com cabo de 3 m)
----- @®Cabo entre ramificacoes Referéncia: LEC-T1-3JGO
LEC-CG2-[] e
B 3
I@"”I! —E (PeRgaE
i = @Conector de resistor ?ﬁ% 8
@Conector de ramificagéo de terminagéo 120Q e
LEC-CGD LEC-CGR \=.=
-
—
----- @Cabo de comunicacdo
""" LEC-CG1-[]

@ Controlador [ LY @Controlador [EFIEILH
C o

Protocolos Fieldbus aplica B
®Conector ummmm |CCLinkVer. 2.0 12
:ﬁ;‘(;?_'tt‘;dgo DeviceNet™ 8
P PROFIBUS DP 5
@®Conector Yl ; EtherNet/IP™ 12
da fonte de ‘Ii E .
alimentacao Para CN1 Controlador compativel
(Acessorio) Controlador de motor de passo | __ .
(Servo/24 VCC) série LECP6
Nota 1) Conecte os terminais 0 V para a fonte de
alimentagdo de entrada do controlador e
fonte de alimentagdo da unidade de
gateway.
1 1 Quando a conformidade UL for
requerida, o atuador elétrico e o
. T controlador deverdo ser usados com
®Mesa giratoria elétrica uma fonte de alimentagdo UL1310

Classe 2.

série LER
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Série LEL25M série LEL25L
série LEJS série LEJB Bucha deslizante Rolamento de bucha de esferas
axi Curso dxima d Curso i Curso xi Curso
Tamanho| - ho: o (mm) Tamanho|™ " no: kg (mm) Tamanho|” oo gl - Tamanho/= bl | (mm)
40 55 200 a 1200 40 20 | 200 a 2000 25 3 |Até1.000 25 5 | Ate1.000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Tipo dianteiro  (IVoforde passo sewesvoe) ) (CSenvomotor evee) )

Tipo

Série LEY

basico

Série LEY
Tamanho i Curso
(N) (mm)
16 141 Até 300
25 452 Até 400
32 707 Até 500
40 1058 Até 500

Tipo de motor em linha

ie LEYCID

Tipo haste-guia
Série LEYG

Série LEYG
Tamanho Curso
(N) (mm)
16 141 Até 200
25 452 Até 300
32 707 Até 300
40 1058 | Até 300

Tipo haste-guia
[Tipo de motor em linha

Série LEYGLCID

Tipo basico
Série

LEY

Tipo de motor em
Série LEYD

linha

Tipo haste-guia
Série LEYG

Tipo haste-guia

ITipo de motor em linha

Série LEYGD

série LEY série LE Série LE série LEYG
i Curso i Curso i Curso Forcadepressionamento, ~ Curso
Tamanho N) () Tamanho (N) (f) Tamanho N) () Tamanho N) ()
25 485 Até 400 25 485 Até 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Até 500 32 736 Até 500 32 588 32 736
63 1910 Até 800

ZSNC

623

. ST YTV
slizante  (Motor de passo (Sevor24 vCC) ) (Servomotor (24 VCC) ) )
Fuso de esferas recirculantes Transmisséo por correia Fuso de esferas recirculantes Tran§misséo por
Série LEFS Série LEFB ) correia ey
= > _ Série LEFB
o . 4«*’ -
P 5 R . . )
= ~ /
== LAT3
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Carga méxia de trabalho| ~ Curso Carga méxima de trabalho| ~ Curso Cargaméxima de trabalho| ~ Curso Cargaméxima de rabahho |~ Curso
Tamanho 57 0 s Tamanho 5 ) e Tamanho "5 ) i Tamanhol % ) s ‘LEF
16 10 Até 400 16 1 Até 1.000 25 20 Até 600 25 5 Até 2.000
25 20 Até 600 25 5 Até 2.000 32 45 Até 800 32 15 Até 2.500
32 45 Até 800 32 14 Até 2.000 40 60 Até 1.000 40 25 Até 3.000
40 60 Até 1.000
Tipo deslizante com alta rigidez (Servom Deslizador da haste-guia (_Motor de passo s
Fuso de esferas recirculantes Transmisséo por correia Transmissdo por correia
Série LEJS Série LEJB Série LEL
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s SMC

Mesa deslizante
Tipo compacto Série LES

Tipo de alta rigidez Série LESH

Tipo simétrico/tipo L

Tipo basico/tipo R

Tipo basico/tipo R Tipo simétrico/tipo L

Série LESCIR

=2
P

Miniatura (o

Tipo dianteiro
Série LEPY

tor de passo (Sevo24 VCC) )

Série LESCIL

Série LESHOR

Série LESHOL

Caaniimce b Curso Tipo de motor em linhaltipo D i Curso Tipo de motor em linha/tipo D
Tamanho ™y 0) (mm) Série LESCID Tamanho "% g) | (mm) Série LESHCID _
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75 3
16 3 30, 50 16 6 50, 100
75, 100 25 9 50, 100
30, 50, 75 150
% 5 100, 125, 150

Mesa rotativa (Wotor de passo (Sevol24 VCC) )

Tipo de mesa deslizante
Série LEPS

Tipo basico
Série LER

Com alta precisao
Série LERH

-

624

O
3

Série LER
Série LEPY Série LEPS Torque giratorio (N‘m)| max. [°/s]
- - Tamanho _—— P
T Curso Curso Basico | Torque alto |Basico | Torque alto
amanho Tamanho
(kg) (mm) (kg) (mm) 10 |02 03
6 1 1 25 30 0,8 1.2 420 280
10 2 2,580,7 10 2 50 50 6,6 10
Pinga  (Motor de passo (Seo24 VCC) )
Tipo de dois dedos Tipo de dois dedos Tipo de dois dedos Tipo de trés
Série LEHZ Com protegao contra poeira Curso longo dedos
Série LEHZJ Série LEHF Série LEHS
? j
& | S
Vi
Série LEHZ Série LEHZJ série LEHF Série LEHS
Forga de aperto max. (N) Forga de aperto max. (N) Aperto max. . |Forgade aperto méx. (N)
Tamanho | Compacto |lados (mm) VB i@ p lados (mm) Tamanho| “torca(N) | lados (mm) T Bisicol Comp lados (mm)
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 |55 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
25 40 2 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 [130 — 12
32 130 — 22 Nota) ( ): curso longo
40 210 — 30



Controlado ver )
Controlador

Tipo de entrada de
dados de passo
Para motor de
passo

Série LECP6

Tipo de entrada de
dados de passo
Para servomotor
Série LECAG

Tipo sem programa
Série LECP1

Motor de controle
Motor de passo
(Servo/24 VCC)

Motor de controle
Servomotor
(24 VCC)

Motor de controle
Motor de passo
(Servo/24 VCC)

Unidade de gateway (GW) compativel com
Fieldbus
Série LEC-G

H

Tipo de entrada de
pulso
Série LECPA

" Motor de controle
Motor de passo
(Servo/24 VCC)

Unidade de gateway

.

]

wie

Protocolos Fieldbus aplicaveis

CCLink A DevicaNerY

EtherNet/IP™>

Niimero méx. de controladores conectaveis 12 8 5

12

L Driver ]

O
2

Tipo SSCNET Ill
Série LECSS
(Tipo absoluto)

Motor de controle
Servomotor CA

100/200/400 W

Driver doservomotor CA
Tipo de entrada de Tipo de entrada Tipo de entrada direta de
pulso/Pulso de pulso CC-Link
Tipo de posicionamento Série LECSB Série LECSC
Série LECSA (Tipo absoluto) (Tipo absoluto) -
(Tipo incremental)
L]
Cagt
3 “ I
o
Motor de controle Motor de controle Motor de controle
Servomotor CA Servomotor CA Servomotor CA
(100/200/400 W) (100/200/400 W) (100/200/400 W)
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LER10 0,2 0,3
08 1,2 420
LER50 6,6 10

280

+0,05
(Fim: £0,01)*

= Torque giratério [N-m] |Velocidade max. [°/s] | Repetibilidade do posicionamento ]
ipo
Torque alto Torque alto Torque alto

Série do

controlado
t/unidade

Série
LECP6
Série
LECP1
Série
LECPA

LEC Controlador/driver

*Valor quando um batente externo é montado.

Pégina de
referéncia

Pégina 628

626

O
3

) Motor Tensdo da E/S paralela Nimero qe
‘ Tipo onnatvel fonte de
Potvel Jaimean| _Entraca | saida |

| 11 entradas 13 saidas
Tipo de entrada Motor de passo 24 VCC
de dados de LECP6 (SenoR24VCC)  +10% (Isolamento de  (Isolamento de
1 pesso fotoacoplador) fotoacoplador)
o 6 entradas 6 saidas
Tipo sem LECP1 Motor de passo 24 VCC .
5 (Isolamento de (isolamento de
programa EameEitee)| e fotoacoplador) fotoacoplador)
Tipo de 5 entradas 9 saidas
entrada LECPA NERGDEEED | 21 V?C (Isolamentode  (Isolamento de
(Servo/24 VCC)  +10%
de pulso fotoacoplador) fotoacoplador)

pontos padrdo de
posicionamento

64

4

e
referéncia

Pégina 642
Pégina 655

Pégina 661
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Mesa giratéria elétrica

série LER

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Selecao de modelo

Procedimento de selegao

Operacédo
condigdes

Mesa giratéria elétrica: LER30J

Posicao de montagem: Horizontal

Tipo de carga: carga de inércia Ta

Configuragao da carga: 150 mm x 80 mm
(Placa retangular)

Angulo de rotagio 6: 180°

Aceleragao angular/

desaceleragao angular w-: 1,000°/s2
Velocidade angular w: 420°/s
Massa da carga (m): 2,0 kg
Distancia entre o eixo e o centro

de gravidade H: 40 mm

m Momento de inércia - aceleragao/desaceleragao angular

Célculo do momento de inércia LER30
0,030
I=mx (a2 + b2)/12 + m x H2 & IR n
Momento de inércia — Verifique a & 008 LTI
~ < .
aceleragéo/desaceleragio angular Exemplo de selegdo % 0020 —
) ©
Selecione 0 modelo-alvo com base no [=2,0x (0,1k52 + 0,08%)/12 +2,0 x 0,04 £ oots|— paeo %
Aot . =0,00802 kg-m ° )
momento de inércia e na aceleragéo e s 9 2 oot0 N k
desaceleragio angular com referéncia ao § 0051 1TMNT
s g S '
(gréfico Momento de inércia = 5000 \
5 2 100 1000 10000
— Aceleragéo/desaceleragéo angular). 30 angular: o (°s?)
@ Torque necessario
@ Tipo de carga s
Hn Férmula LER30
 Carga estatica: Ts . 14
« Carga de resisténcia: Tf Torque efetivo > Ts _ [T
« Carga de inércia: Ta Torque efetivo > Tfx 1,5 £ M2FSY [ | LERDRK
Torque efetivo>Tax 1,5 % 1.0 B, IR D
(2) Verifique o torque efetivo s 08 il
; A g e - LERCI30J
Confirme se & possivel controlar a velocidade com 8 06 ——— Basico
base no torque efetivo correspondente & Carga de inércia: Ta N ]
velocidade angular com referéncia ao (grafico Tax1,5 =Ixw x27/360x1,5 § '
Torque efetivo - Velocidade angular) =0,00802 x 1.000 x 0,0175 x 1,5 02
0,0 .
=0,21 N-m 0 100 200 300 400 500

Velocidade angular: w (°/s)

Carga admissivel

Verifique a carga admissivel
* Carga radial

« Carga de empuxo

* Momento

Férmula

Momento admissivel >~ m x 9,8 x H

|

Exemplo de selegdo

Carga de empuxo admissivel >- m x 9,8 « Carga de empuxo

2,0x9,8=19,6 N < Carga admissivel OK
* Momento admissivel

2,0x9,8x0,04

= 0,784 N-m < Momento admissivel OK

[S3ELERY Tempo de rotagado

(@ Célculo do tempo de ciclo (tempo de rotagéo)

1
m/'/

Velocidade: w [°/s]

74

w2

‘ m™

Tempo [s]
T3 TL

6 : Angulo de rotagao [°] | T1

: Tempo de aceleragéo [s]
T2

T2={180 -

-« Tempo até atingir a velocidade definida
Te 1 A

w : Velocidade angular [°/s]
w-1: Aceleragéo angular [°/s2]

T3: T

B0[s].

P ]
w-2 : Desaceleragdo angular [°/s2]| T4: Ajuste de tempo [s]

-Tempo até a posicao ser completada

Tempo de aceleragéo angular
Tempo de desaceleragao angular
Tempo de velocidade constante T2 ={8 - 0,5 x w x (T1 + T3)}/w
Tempo de ajuste
Tempo de ciclo

T = w/w1
T3 = w/w-2

T4=02(s)
T=T1+T2+T3+T4

Exemplo de selegao

* Tempo de aceleracéo angular
* Tempo de desaceleragéo angular
* Tempo da velocidade constante

T1=420/1.000=0,42 s
T3 =420/1.000=0,42 s

0,5 x 420 x (0,42 + 0,42)}/420

=0,009 s
* Tempo de ciclo

T=T1+T2+T3+T4
=0,42 +0,009 + 0,42 + 0,2
=1,049 (s)
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Selecdo de modelo da Série LER

Férmulas do momento de inércia (Calculo do momento de inércia I) |. Momento de inércia (kg:m2) m: Massa da carga (kg)

1. Barra fina 2. Barra fina 3. Placa retangular fina (cuboide) 4. Placa retangular fina (cuboide)
Posigéo do eixo de Posicdo do eixo de Posigao do eixo de rotagao: passa através do Posigéo do eixo de rotagao: perpendicular 4 placa e
rotagao: centro de gravidade de uma placa. passa alravés de uma extremidade.

rotagao:
Perpendicular a uma barra
através de uma extremidade

Passa através do centro de
gravidade da barra.

(0 mesmo se aplica aos cuboides mais espessos.)

N O

> ¢
a 2 2 2 2 > 8 2 2 LEJ
a’ a? a . .2 a —m,. dar+ D
S, [=mi 3=+ me 3 [=m.-5 I=m-35 I=m =
s ZZI9N
[ L= K/QJJ\) ~ + m,. 42+ b I.EL
(o J | >y S~2-7 DY 12
~i- § J e ~= -
* ~ - SR oy
5. Placa retangular fina (cuboide) * o Su” Lo ! LEY
Posigao do eixo de rotagao: passa através do centro de 6. Formato cilindrico 7. Esfera hie 8. Disco fino
gravidade da placa e perpendicular & incluindo um disco fino . > L d .
placa. (O mesmo se aplica aos cuboides mais espessos.) (Pos,géo do sixo de rotacéo ) Posigao do eixo de rotagéo: (montado verticalmente) || ES
Eixo central Diémetro Posigao do eixo de rotago:
é ¢ Diametro
2, b2 2 r
L, al+b? l=m. |=m.2" |=m-
12 = 2 S = 5 =
S2E- &
= [ >
g Wy L0
SR Vi [ J
9. Quando a carga é montada na ST o . \\l/ -
extremidade da alavanca 10. Transmisséo d(i)mecanlsmo
®) Namero do dente = a
1. Encontre o momento de inércia I,
a , para a rotagao do eixo (B).
[ =m5-+mea’+K 2. Em seguida, substitua o momento de inércia
< Y >3 (Exemplo) Consulte 7 quando o formato 1B em torno do eixo (A) por IA,
| Y/ | de m2 for esférico a
T . Ih= (2)0s
~i- K = m2. % b
Tipo de carg
Tipo de carga
Carga estatica: Ts Cargader éncia: Tf Carga de inércia: Ta

Apenas a forca de presso é necessaria. (por exemplo, para fixagdo)

A gravidade ou a forca de fricgo é aplicada no sentido da rotagao. Gire a carga com inércia.

0O centro de rotacéo e o centro de
gravidade da carga sdo concéntricos.
-~ W
%
Iy !
!

O eixo de rotagao &
vertical (para cima
€ para baixo).

A gravidade € aplicada. A forga de friccao é aplicada.

LS

I

1
i I
N
Ly

Ts=F.L

Ts: Carga estatica (N-m)

F : Forga de fixagdo (N)

L : Distancia do centro derotagao
para a posicao de fixagdo (m)

Ta=lw-2 /360

(Ta = l-w--0,0175)

Ta: Carga inercial (N-m)

I : Momento de inércia (kg-m?)

A forga de friccéo é aplicada

no sentido da rotagéo. no sentido da rotacéo.
Tf=mgL Tf=pmglL

Tf: Carga de resisténcia (N-m)

A gravidade é aplicada

m: Massa da carga (kg) w- : Aceleracdo/desaceleragéo angular (°/s?)
g : Aceleragao gravitacional 9,8 (m/s2) w : Velocidade angular (°/s)
L : Distancia do centro de rotagdo para o ponto de
aplicacédo da gravidade ou forca de friccdo (m)
p : Coeficiente de atrito

Torque necessario: T=Ts Torque necessério: T = Tf x 1,5 Nt

Torque necessério: T = Ta x 1,5 "

* Carga de resisténcia A gravidade ou a forca de friccdo se aplica na
diregéo da rotagéo.

Exemplo 1) O eixo de rotagéo & horizontal (lateral), e o centro de rotacéo
€ 0 centro de gravidade da carga nao sao concéntricos.
Exemplo2) A carga se move deslizando no chdo.

* O total da carga de resisténcia e a forga de inércia é o
torque necessario. T = (Tf + Ta) x 1,5

+Sem carga de resisténcia: a gravidade ou a forca de fricgéo o se aplica na direao da rotagéo.
Exemplo 1) O eixo de rotagéo é vertical (para cima e para baixo).
Exemplo 2) O eixo de rotagéo é horizontal (lateral), e o centro de rotacéo e o centro de gravidade da
carga s&o concéntricos.
* O torque necessario é apenas a carga inercial. T=Tax 1,5

Nota 1) Para ajustar a velocidade, a margem ¢ necesséria para Tf e Ta.
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série LER

Momento de inércia - aceleragao/desaceleragao angular

Torque efetivo — Velocidade angular

LER10 LER10
0,0045 ‘ ‘ ‘ ‘ 0,35 ‘ ‘
0,0040 5 e LERCI10K
& LERCJ10K .. 0,30 =<<[. Torque alto
€ 0,0035 Torque alto N
2 € 025 :
= 0,0030 2 \
8 : N
S ~. 0,20 S
g 00025 s ™~ LERC10J
@ kS Basico
£ 00020 3 015
k] o
S 0.0015 LERCI10J 3
£ Basico 5 0,10
o 2 'y
= 0,0010
0,0005 0.05
0,0000 0,00
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Aceleragao/desaceleracao angular: w- (°/s2) Velocidade angular: w (°/s)
LER30 LER30
0,030 ‘ ‘ ‘ 1,4
r--F-1
\
0,025 LERCI30K \ 1,2 ]
=~ Torque alto S LERCI30K
E holS
S =10 - Torque alto
> £ ~
2 0020 z -l
k] - 08 ~sb
o o T~
2 0015 LER(1304 s T LERCI30J
© Bésict . 2 06 Basico —]
S & ° -
o \
€ 0,010 =~ 3
0 z
] g o4
5 O
é =
0,005 02
0,000 0,0
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Aceleragéo/desaceleragao angular: w- (°/s2) Velocidade angular: w (°/s)
LER50 LER50
0,12 ‘ ‘ 12
[- 1= ~J
_ 010 = RS0k <1 0=
¢ Torque alto \ z N LERCI50K
5 \ h
:_% 0,08 z 8 —Y“ Torque alto
& - K
S \
3 006 S 6 o
< 5 \
3 s
©
2 004 34
g LER[I50J ] E
Basico ™N .
2 002 Ny 2 N LERC50J _|
\\ Basico
I '
0,00 0 >
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Aceleracdo/desaceleracdo angular: w- (°/s2) Velocidade angular: w (°/s)
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Carga admissivel

Selecao de modelo da Série LER

e =

ol Jo
E——

)

Carga radial admissivel (N) Eptxolcaicaraladmiss Vel Momento admissivel (N-m)
Tamanho (a) (b)
Tipo bésico Com alta preciséo [Tipo bésico‘ T‘,ﬁmz;ﬂ‘a Tipo basico Com alta precisao Tipo basico Com alta precisdo
10 78 86 74 78 107 24 2,9
30 196 233 197 363 398 53 64
50 314 378 296 398 517 9,7 12,0
Deslocamento da mesa (valor de referéncia)
« Deslocamento no ponto A quando 100 c
uma carga é aplicada ao ponto A, a l arga
100 mm de distancia do centro de [ B 779*
rotagdo. —— - E
g
&
LERCI10 LERCI50
I
TS
)b‘a\()
) o
z o5 £ 20 &
£ 400 ~Q0 £ \)
£ W £ Qf’
o AQ o <
€ <& 2
2 Ao 2 150
© @
] 8
3 350 ‘g 120
a 40 o 50 —50)
30 ision type) 2 (eCisa0
- recisio o alta P!
20 LERH10 (pigh @ ‘ LeRHS0 I
1 I \ \ —— !
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Carga (N) Carga (N)
LERCI30
T
I
300 OV
£
£ 250 S
£ Q)
5
2 <
§ 200 2
£
3
g 150
o 130 |
50 =
. recisao)
TeRns0 (ipo Al ——"m
I I I
0 10 20 30 40 50 60 70
Carga (N)

Precisao da deflexao: deslocamento para rotacao de 180° (guia!

Deflexdo no topo

Deflexédo na
superficie

externa da mesa

[mm]
Peca medida LER (tipo bésico) | LERH (tipo alta preciséo)
Deflex@o no topo da mesa 0,1 0,03
Deflexd@o na superficie externa da mesa 0,1 0,03
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Mesa giratoria elétrica

r de passo (Servo/24 VCC)

Série LER

LER10, 30, 50

Como pedir

C€ M

06 69 66668

o Precisdo da mesa 9 Tamanho
Nada | Tipo basico 10
| H_|comatta precisol 30
50

6 Entrada do cabo do motor

@ Torque giratério max. [N-m]

O in

ulo de rotacéo [°]

Simbolo] Tipo |LER10|LER30 | LER50 imbold LER10 | LER30 | LER50
K |Torquealto| 0,3 1,2 10 Nada 310 ‘ 320
J Bésico 0,2 0,8 6,6 2 Batente externo: 180
3 Batente externo: 90

@Tipo de cabo do atuador*

(7] Comprimento do cabo do atuador [m]

Tipo basico (entrada no lado direito)

Nada

—

Entrada no lado esquerdo

=

A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade EMC foi testada ao combinar a série LER de
atuador elétrico e a série LEC de controlador.

A EMC depende da configurago do painel de controle do cliente e
da relagéo com outros equipamentos elétricos e cabeamento,
Portanto, a conformidade com a diretiva EMC ndo pode ser
certificada para os componentes SMC incorporados nos
equipamentos do cliente sob condigdes reais de operagéo. Como
resultado, é necessdrio que o cliente verifique a conformidade com
adiretiva EMC para o maquindrio e equipamento como um todo.
[Produtos em conformidade com o UL]

Quando a conformidade UL for requerida, o atuador elétrico e o
controlador/driver devem ser usados com a fonte de alimentagéo
UL1310 Classe 2.

Nada Sem cabo Nada | Sem cabo 8 8"
S Cabo standard 1 1,5 A 10"
R Cabo robdtico (cabo flexivel) 3 3 B 15"
* 0 cabo padrao deve ser utilizado em pegas fixas. 5 5 (& 20"

Para utilizar em pegas moveis, selecione o cabo
robético.

@ Tipo de controlador/unidade *1

* Produzido apos o recebimento do pedido (Somente cabo robético)
Consulte as especificagdes Nota 3) na pagina 633.

0] Comprimento do cabo E/S [m] 1

*1 Para mais detalhes sobre
controladores/unidade e motores compativeis,
consulte abaixo o controlador/unidade
compativel.

Nada Sem controlador/unidade Nada Sem cabo
6N LECP6 NPN 1 1,5
6P | (Tipo de entrada de dados de passo) | PNP 3 32
1N LECP1 NPN 5 5*2
1P_ |(Tipo sem programacgao)| PNP *1 Quando "sem controlador/unidade” estiver
AN LECPA NPN selecionado para os tipos controladores/unidades, o
AP_|(Tipo de entrada de pulso)| PNP cabo de E/S ndo pode ser selecionado. Consulte a

pégina 648 (para LECP6), pagina 660 (para LECP1) ou
pagina 667 (para LECPA) se o cabo E/S for requisitado.
Quando “tipo de entrada de pulso” estiver selecionado
para os tipos controlador/unidade, a entrada de pulso
é utilizavel apenas com um diferencial. Utilizavel
somente com cabos de 1,5 m com coletor aberto.

*

N

Montagem do controlador/unidade
[Nada | Montagem de parafuso |
\ D \ Montagem em trilho DIN* \

* Trilho DIN n&o esté incluso. Peca
separadamente. (Consulte a pagina 643.)

Controladores/Unidades compativeis

Tipo de Tipo sem programa | Tipo de entrada de
entrada pulso
~N de dados
0 atuador e o controlador/unidade séo vendidos como um pacote, - de passo
ipo
Confirme se a combinag&o do i Efl ﬂ
controlador/unidade e do atuador esta correta. 90
<Consulte o seguinte antes do uso.>
(D Verifique o rétulo do atuador para o nimero do modelo. .
(@ Este é igual ao controlador/unidade. Série LECP6 LECP1 LECPA
Verifique se a configuragéo de E/S paralela é igual (NPN ou PNP)._ R ——
——————————————————— Caracteristicas Controlador standard (dados de passo) sem utiizar um . Operagao por
de entrada de valor comoutadorou teaching box sinais de pulso
LEH1 0K—2 (dados de passo) P 9
, Motor de passo Motor de passo
F Motor compativel | o0\ o/24 VCC) (Servo/24 VCC)
2
g J/ mero i 64 pontos 14 pontos ‘ —
*Consulte o manual de operacéo ao utilizar estes produtos. Tonsh mentac 24VCC
Baixe-o0 em nosso site, http://www.smcworld.com — . —
Pagina 642 ‘ Pagina 655 ‘ Péagina 661
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Nota 1) A precisao da forga de pressionamento é LER10: +30%
(F.S.), LER30: +25% (F.S.), LER50: +20% (F.S.).

Nota 2) A aceleragao angular, desaceleragao angular e
velocidade angular podem variar devido a variagdes no
momento da inércia.

Consulte na pagina 630 os gréficos "Momento de
inércia - Aceleragdo/

desaceleragao angular, Torque efetivo — Velocidade
angular" para obter confirmagao.

Nota 3) A velocidade e forca podem mudar dependendo do
comprimento do cabo e das condicbes de montagem.
Além disso, se o comprimento do cabo ultrapassar 5 m,
entao ira diminuir em até 10% para cada 5 m. (Em 15
m: reduzird até 20%)

Nota 4) Resisténcia a impacto: nenhum mau funcionamento
ocorreu quando a mesa deslizante foi testada com um
testador de queda tanto na diregéo axial quanto na
direcdo perpendicular ao parafuso de chumbo. (O teste
foi realizado com o atuador em estado inicial.)

Resisténcia a vibragdo: nenhum mau funcionamento ocorreu
em um teste de faixa entre 45 e 2000 Hz. O teste foi
realizado tanto na diregao axial quanto na dire¢éo
perpendicular ao parafuso de chumbo. (O teste foi
realizado com o atuador em estado inicial.)

Nota 5) O consumo de energia (incluindo o controlador) é para
quando o atuador esta operando.

Nota 6) O consumo de energia em standby quando operando
(incluindo o controlador) é para quando o atuador esta

parado na posicao de configuracdo durante a operacao.

Nota 7) O consumo méximo de energia instantanea (incluindo o
controlador) é para quando o atuador est4 operando.
Este valor pode ser utilizado para a selegao da fonte de
alimentag&o de energia.

Eseec cagées

Mesa giratoria elétrica Série LER

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Faixa do éngulo de rotacao da mesa

Posicao original

im de curso

-\(Posicao inicial) Nota 3)
L Guia
Marca da posicéo niia

S furo do pino

Posicao original
(Fim do curso)

LER10/310"
L&R3p, 50325

Batente externo: 180°

Faixa de ajuste do
parafuso ajustador

Nota 1) Faixa na qual a mesa pode mover-se quando retorna a origem.
Certifique-se de que a pega de trabalho montada na mesa nao interfere nas pegas de trabalho e instalagdes ao redor da mesa.

Nota 2) Posicione depois do retorno a origem.

Nota 3) O nimero entre colchetes indica quando a direcéo de retorno a origem foi alterada.

Faixa de ajuste do
parafuso ajustador

Batente externo: 90°

Faixa de ajuste do
parafuso ajustador

Faixa de ajuste do
parafuso ajustador

* As figuras mostram a posicéo de origem para cada atuador.
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Modelo LERO10K LERO10J [LERCI30K] LERC30J | LERO50K ] LERCI50J
Angulo de rotagio [*] 310 320
Torque giratério max. [N-m 0,3 0,2 1,2 0,8 10 6,6
P — LAT3
% Torque de pressionamento max, [Nm] "9 | 0,15 0,1 0,6 0,4 5 3,3
'S | Momento de inércia max. [kgm2] **2 | 0,0040 | 0,0018 0,027 0,012 0,10 0,04 LEF
& angular [°/s] V=23 20a280|30a420|20a280|30a420|20a280|30a420
': de i [°ls] 20 30 20 30 20 30 I_E J
8 gulr . 152] 3.000
3 01
& oo oo LEL
] do posici [ +0,05
2 Resisténcia a vibraca (mig?) Mt 150/30 LEY
'% Tipo de Engrenagem especial + transmiss&o por correia
2 | Frequéncia méxima de operagéo [c.p.m.] 60 LE s
5;,_ Faixa de [c] 5a 40
e Faixa de umidade relativa [%UR] 90 ou ‘menos (sem condens‘agéo) LEPY
Tipo basico 0,49 1,1 22 LEPS
Peso (k)  [rprseam
o des 0,52 | 1,2 | 24
@ 180
o | Angulo de brago (1 pg.)
£ | rotagao @)
% [l brago (2 pgs.) 90
2 | Repetibilidade no final
8| [°Vcom batente externo 0,01
-E Faixa de ajuste do batente externo [] +2
'g 2hraco Tipo basico 0,55 1,2 2,5
£ |Peso exeo(fpg) | Tipo de aita 0,61 1,4 27
(k) | hrago Tipo bésico 0,57 1,2 2,6
externo (1 pe.) ;'W."S- alta 0,63 1,4 28
g Tamanho do motor 020 028 042
£ | Tipo de motor Motor de passo (Servo/24 VCC)
E Encoder Fase incremental A/B (800 pulso/rotagéo)
3 | Fonte de do [V] 24 VCC +10%
E Consumo de energia [W] "=9) 11 22 34
8 | ST 7 12 13
| S manianas. W] o7 14 42 57



série LER

Construgéo

N\

S AT

uiy

L% 8 o

Tipo basico
6 17

Lista de pecas

Tipo de batente externo

Tipo de alta precisao

m_|

A

Lista de pecas

No. Descrigdo Material Nota N° Descrigao Material Nota
1 | Corpo Liga de aluminio Anodizado 22 | Tabela Liga de aluminio Anodizado
2 |Placa lateral A Liga de aluminio Anodizado 23 | Brago Aco-carbono  [Tiatadotermicamente, revesido com nigue! sem corente
3 |Placa lateral B Liga de aluminio Anodizado 24 | Retentor Liga de aluminio Anodizado
4 |Parafuso sem fim Aco inoxiddvel  [Temicamene tetadn rafado esperfcamente 25 | Parafuso aj Aco-carbono | Tratado tratado cromado
5 |Roda sem fim Aco inoxidavel  |Tmicaner
6 | Tampa do rol Liga de aluminio Anodizado
7 |Tabela Liga de aluminio
8 |Junta Aco inoxidavel
9 | Retentor de rolamento Liga de aluminio
10 | Retentor do rolamento Liga de aluminio
11 | Parafuso da posicao inicial Aco-carbono
12 | Polia A Liga de aluminio
13 | Polia B Liga de aluminio
14 | Grommet NBR
15 | Placa do motor Aco-carbono
Tipo ba’sico‘ Rolamento de esfera _
16 Tipo de alta ‘ Esfera especial
precisao
17 | Rolamento de esfera de ranhura profunda —
18 | Rolamento de esfera de ranhura profunda —
19 | Rolamento de esfera de ranhura profunda —
20 | Correia —
21 | Motor de passo (Servo/24 VCC) —
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Dimensoes

LERCI10I (Angulo de rotagao: 310°)

Marca da posi¢ao inicial

Parafuso de acionamento manual auxiiar

Mesa giratoria elétrica Série LER

\)
%
2,
Z
2,
2
6xM4x0,7x6 %
2 \;
K3 41 =
&
NS
w 9)
b {
&
2x09 do furo escareado 52 S\ 2 x 05,2 (passante)

5,5 profundidade

-
(Ambos os lados) <n¢ ‘I
. + #NY
i i ::TE?‘)
e i °
658 N’T
76 °

Dimensdes  [mm]
Modelo | H1 | H2
LER10 | 10 | 35
LERH10| 17 | 105

LERI10-2 (a4ngulo de rotacao: 180°)
LERI10-3 (4ngulo de rotacao: 90°)

=240 (Entrada do cabo do motor:entrada no lado esquerdo)

043N8 (0s0)

=7
nto efefivo de precisdo =2

©42h8 (0s0)

218H8 (8%7)

28 (passante)

L e
¥

L.

e

2,1

015H8 (3%7)

83

2,1

=300 (Entrada do cabo do motor: tipo bésico)

LAT3

H

—
m
-

el I
m|m
-~ | &

= |[=
m| | m
0| =<

—r
mm
-l
wn<

=
m
=

EHH

10014
o

3H8 (

6xM4x0,7x6

) profundidade 4
I

2xM6x1,0x12 / 2 |

92

x M5 x0,8 (parafuso de ajuste)

41

33,5
fﬁ

g
g
g

Parafuso de acionamento
manual auxiliar (Ambos os lados)

I
H F
Nota) N&o se aplica & especificagéo de 180° (LERI10-2) 20
@ 52
I 042h8 (o)

2 x 09 profundidade do furo escareado
5,5 profundidade
2 x 05,2 (passante)

94308 (o)

018H8 (4°")
08 (passante)

Comprimento efefivo de precisdo

Comprimento efeivo de preciséo

il

|

2xe5

e T H

Dimensodes [mm]
Modelo | H1 | H2 | H3

LER10 10 3,5 9

LERH10| 17 | 10,5| 16

2,1

1l

015H8 (‘3%7)
2,1

=240 (Entrada do cabo do motor: entrada no lado esquerdo)

=300 (Entrada do cabo do motor: tipo bésico)

9014y

3H8 ("

bl

L

2xM6x1,0x12 7 2, 14|
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Dimensoes
LERO300 (Angulo de rotagédo: 320°)

B
N\
&

6xM5x08x8

i,ﬂ 2 4 |

3

& L)
8 2 x 06,8 (passante)
% @
%
2xoil do furo escareado/ 75 @
6,5 profundidade o~ 064n8 (500
Marca da posicéo inicial o B 063h8 (,gmL
Parafuso de acionamento manul auiar g 3 032H8 (6°*)
(Ambos os lados) m‘ I g 2 017 (passante)
—_ 8l B ©
‘ — gl gt e s
P I 2
~ s| &
or sl TR 5 1 || ° % 83
« ¥ = 1 ) o
Y “1 8 | oeoHs (™)
102 © 24 107 24
. = =250 (Entrada do cabo do motor: entrada no lado esquerdo) =250 (Entrada do cabo do motor: tipo bésico)
Dimensées  [mm — A
Modelo | H1 [ H2 L g
LER30 13 | 45
LERH30 | 22 | 135 w
7O o
2| 2xM8x1,25x16
2
z 127

LERI30-2 (a4ngulo de rotacao: 180°)

55

LERI30-3 (angulo de rotacéo: 90°) 6xM5x0.8x8

X M6 x 1,0 (parafuso de ajuste)

14,5
49

©
©

26 (no comprimento mx. do para

Nota) Nao se aplica a especificagéo de 'i80° (

LERI30-2) B\ 2 x 211 profundidade do furo escareado
<~ 064h8 (Ss) 6,5 profundidade
Parafuso de acionamento manual auxiliar o 3% 063h8 (Soi) X 96,8 (passante)
(Ambos os lados) © 2| = 032H8 (3*)
© o‘L ®, T K £ 017 (passante)
s =
2 e i 8| ST 5]
= £ 1
N 0 g B B o = |
- e o 48 I - [=tr=rT
]
‘ 88,2 N’T | 022H8 (§°°)
102 e g 24 107 24
. = =250 (Entrada do cabo do motor: entrada no lado esquerdo) =250 (Entrada do cabo do motor: tipo bisico)
Dimensoes [mm] —
Modelo | H1 | H2 | H3 &
LER30 13 | 45125
LERH30 | 22 |135]215 2
e O o
5 g i
©
L] 2xM8x125x16 21125
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Mesa giratoria elétrica Série LER

Dimensoes
LERO5000 (Angulo de rotagdo: 320°) > &,

6xM6x1,0x10

LAT3

H

—
m
-

2 2 x 08,5 (passante) LEJ
%,
LEL
o14 do furo escareado 90 e
8,5 profundidade o 076h8 (Gos) LEY
Marca da posicao inicial Sl g 074h8 (0:e)
Parafuso de acionamento manual auxiliar - § % %M
(Ambos os lados) 2 T g é ‘ 020 (passante) LEs
! ‘ 1 s & i — 8 LEPY
N[ NT g & LEPS
— sl Thy 8 B
©
g + =S LER
114,2 N’r 3 L[| ooeHB(6*)
133 (=) 3 127 3 L E H
. =230 (Entrada do cabo do motor: entrada no lado esquerdo) =240 (Entrada do cabo do motor: tipo basico)
Dimensdes  [mm] © =
Modelo | H1 [ H2 g =
LER50 | 16 | 55 s
LERH50 | 26 | 155 =
ES o o
5
/
2xM10x1,5x 20 2|30 %,
LER50-2 (Angulo de rotagdo: 180°) exMex10x10 152
LER50-3 (Angulo de rotagﬁo: 900) © T 2x M8 x 1,25 (parafuso de ajuste)
© 2

57

%%

56
=

158 (no comprimento méx. do parafuso de ajuste]

Al
N Mlervary %oy
8 \ btagy
Nota) Nao se aplica a espgciiicagéo de 180° (LERI50-2) 90 & 2 x 014 profundidade do furo escareado
i 0 8,5 profundidade
Parafuso de acionamento manual auxiliar c & 076N (), 2%085 y
(Ambos os lados) o 8l 074h8 (-o0s) c
o © g 2 035H8 (4°)
| | o - 3| e E—
~N ol 2 T gl = 220 (passante)
2| B
2 0
i c ©}(©] - — - g g I e 0] s
0 8 5 ] o
i S ¥ 2l o ol & =)
[T | ’ . :
& * = m_] 40,033
‘ 1142 N’T 5 026H8 (5°*)
133 o 3 127 3
=230 (Entrada do cabo do motor: entrada no lado esquerdo) =240 (Entrada do cabo do motor: tipo bisico)
Dimensoes [mm] o =
Modelo | H1 | H2 [ H3 g =
]
LER50 16 55| 155 ]
S
LERH50 | 26 | 155 | 25,5 2
=
: 21 ©Q o©
&

2xM10x1,5x20 (i

Y 2 30 Y
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série LER
Mesa giratoria elétrica/

Q I Precaucoes especificas do produto 1

Leia antes do manuseio. Consulte a parte inicial 38 para obter Instrucoes de seguranca.
Para saber sobre as Precaucdes do atuador elétrico, consulte as paginas 2 a 7 e o Manual de operagoes.
Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

\ Montagem

A Atencio

3. Ao montar a mesa elétrica giratéria, use parafusos com o

comprimento adequado e aperte-os com o torque
adequado dentro da faixa de torque especificada.
Apertar os parafusos com maior torque do que o recomendado
pode causar mau funcionamento, enquanto que apertar com um
torque menor pode causar o deslocamento da posicdo de
montagem ou, em condicbes extremas, o atuador podera se
soltar de sua posi¢ao de montagem.

Montagem do furo passante

\ Esquemal/selecédo \

A\ Atencio

1. Se as condicdes operacionais envolverem as flutuagoes de carga,
movimentos ascendentes/descendentes ou alteragées na
resisténcia friccional, verifique se ha medidas de seguranca
implantadas para impedir lesdes para o operador ou danos ao
equipamento.

A falha na implantagao dessas medidas pode acelerar a velocidade, o
que pode ser perigoso para as pessoas, maquinas e outros equipa-
mentos.

2. Falha na energia pode resultar em uma forca de pressionamento;

se de que as medidas de seg foram implementa-

J!

das para prevenir danos ao operador ou danos ao equipamento.
Ao utilizar o produto para fixagdo, a forca de fixagdo pode ser
diminuida devido a falha de energia, potencialmente criando uma
situagdo perigosa na qual a peca de trabalho é liberada.

A\ Cuidado

Montagem do corpofinferior Montagem do corpo/superior

1. Se a velocidade de operagao for muito alta e o
momento de inércia muito grande, o produto pode ser
danificado. Modelo Parafuso | Toraue de aperto
Defina as condicdes operacionais adequadas do produto, de méx. (N-m)
acordo com o procedimento de selegdo do modelo. LERCI10 M5x 0,8 3,0

2. Se uma repetibilidade mais precisa do angulo de rotacéo for LERCI30 M6 x 1 5,0
requerida, use o produto com um batente externo, com LERCI50 | M8x1,25 12,0

repetibilidade de +0,01° (180° e 90° com ajuste de +2°) ou
com a parada direta da peca de trabalho usando um objeto
externo usando a operacao de pressionamento.

1 Montagem do corpo com rosca
Ao usar o ajuste do angulo, o &ngulo de rotacdo definido i

Montagem do corpo/inferior

—

inicialmente pode mudar.

Ao usar a mesa elétrica giratéria com um batente externo ou
parar diretamente a carga externamente, certifique-se de
usar a [operacao de pressionamento].

Além disso, certifique-se de que a pega de trabalho néo seja
afetada externamente durante a operagéo de posicionamento ou
na respectiva faixa.

[ad

‘ Montagem M Torque de aperto | Profundidade de
odelo Parafuso A Y
~ max. (N-m) aperto maximo (mm)
AAtengao LERC10 | M6x1 5,0 12
1. Néio deixe o atuador cair ou bater para evitar arranhdes e amassamento LERC30 | M8x1.25 12,0 16
nas superficies de montagem. LERC50 | M10x15 25,0 20

Mesmo uma leve deformac@o pode causar deterioracao da preciséo e falha
na operagao.

2. Aperte os parafusos de montagem da carga conforme o torque especificado.
Apertar com um torque maior que a faixa especificada pode causar mau
funcionamento e o aperto insuficiente pode causar deslocamento.

4. A face de montagem tem buracos e fendas para o
posicionamento. Use-os para o posicionamento
preciso da mesa elétrica giratoria, se necessario.

5. Caso seja necessario operar a mesa elétrica
giratéria quando nao estiver energizada, use os
parafusos de acionamento manual auxiliar.

Quando o produto for operado com os parafusos de
acionamento manual auxiliar, verifique a posi¢ao desses
parafusos no produto e deixe o espago necessario para
acesso. Nao aplique um torque excessivo aos parafu-

Montagem da peca de trabalho na mesa elétrica giratéria

A carga deve ser montada com o torque especificado na seguinte
tabela, rosqueando o parafuso na rosca fémea da montagem.

Modelo Parafuso | Toraue de aperto sos de acionamepto manual auxiliar, que possa causar
max. (N-m) danos e mau funcionamento do produto.
LERC10 | M4x07 1,4
LERCI30 M5 x 0,8 3,0
LERCI50 M6 x 1 5,0
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Al

Mesa giratoria elétrica/
Precaucoes especificas do produto 2

Leia antes do manuseio. Consulte a parte inicial 38 para obter Instrucoes de seguranca.

Para saber sobre as Precaucoes do atuador elétrico, consulte as paginas 2 a 7 e o Manual de operagdes.
Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Manuseio

Manutencao \

A Cuidado

1. Quando uma guia externa € utilizada, conecte-a de tal forma que nenhum
impacto ou carga seja aplicada a ela.
Utilize um conector de movimentagéo livre (como um acoplamento).
. Sinal de saida da INP
1) Operagao de posicionamento
quando o produto vem dentro da faixa estabelecida pelos dados de etapa
[posicao de entrada), o sinal de saida da INP acenderd.
Valor inicial: configure para [0,50] ou mais.

2) Operagéo de pressionamento
Quando a forca efetiva de pressionamento ultrapassa o valor [gatilho LV]
(incluindo 0 empuxo durante a operacéo), o sinal de saida INP ira ligar.
0O [gatilho LV] deve ser definido entre 40% e [forca de pressionamento].

a) Para assegurar que a fixagdo e o batente externo sejam atingidos com a [forca
de pressionamento], é recomendado que o [gatiho LV] seja configurado no
mesmo valor que a [forca de pressionamento)].

b) Quando a [forca de pressionamento] e o [gatiho LV] s&o configurados abaixo
da faixa especifica, o sinal de saida INP ird ligar a partir da posicdo de inicio
de pressionamento.

3. Quando a pega de trabalho deve ser parada pelo atuador rotativo elétrico
com um batente externo ou diretamente por um objeto externo, use a
"operagéo de pressionamento”. Ndo pare a mesa com o batente externo
ou objeto externo usando a faixa do "modo da operacéo de posiciona-
mento”.

Se o produto for usado no modo da operagao de posicionamento, pode haver
desgaste ou outros problemas quando o produto/peca de trabalho encostar no
batente externo ou objeto externo.

4. Quando a mesa for parada pelo modo da operagéo de pressionamento
(paradaffixagao), configure o produto para uma posicao de pelo menos 1°
de disténcia da peca de trabalho. (Esta posicdo é referida como a posicéo
de inicio do pressionamento.)

Se a posicéo de inicio das operacdes de pressionamento (parada ou fixagao)
for configurada como a mesma posicéo que a de parada externa, os sequintes
alarmes podem ser gerados e a operagdo pode tornar-se instavel.

a. 0 alarme "Falha Posn" é gerado.
Nao é possivel alcangar a posicdo de inicio da operagéo de pression-
amento dentro do tempo-alvo.

b. 0 alarme "ALM pressionamento" é gerado.
O produto € retraido da posicdo de inicio de pressionamento apés o
inicio.

c.0 alarme “Transhordamento do desvio” é gerado.

Um deslocamento excedendo o valor especificado é gerado na posicao
inicial de pressionamento.

Nao ha efeito de recuo quando o produto é parado externamente pela
operagdo de pressionamento.

Para o retorno a origem, a posicao de origem € definida pela operacdo de
pressionamento.

6. Para a especificagdo com um batente externo, um parafuso de ajuste do
angulo é fornecido como padrao.
Afaixa de ajuste do angulo de rotagao é +2° a partir do final do &ngulo de rotacéo.
Se a faixa de ajuste do angulo for ultrapassada, o angulo de rotagao pode mudar
devido & forca insuficiente do batente externo.
Uma rotagao do parafuso de ajuste é aproximadamente igual a 1° de rotagéo.

7. Ao montar o produto, mantenha um diametro de 40 mm ou maior para as
curvas do cabo.

N

o

A\ Perigo

1. O rolamento do tipo de alta precisao é montado pela
prensagem na posicao. Nao é possivel desmonta-lo.

639

LAT3
LEF
L

&5

==
m|m m
snl=<|r

r~ ==
ull 55
=l | <

= |[—=
S| m
|| =



(\)

640



Controlador/driver

Tipo de entrada de dados de passo....Pagina 642 Unidade de gateway.....Pagina 652

Série LECP6 Série LEC-G

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Tipo sem programa....Pagina 655 Tipo de entrada de pulso....Pagina 661

Motor de passo (Servo/24 VCC) Motor de passo (Servo/24 VCC)

Série LECP1 Série LECPA
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Controlador (tipo de entrada de dados de passo)
Motor de passo (Servo/24 VCC) C E K-\

Série LECP6

Como pedir

/A\Cuidado LECPG6 l___”___l

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade EMC foi testada ao combinar a

série LER de atuador elétrico e a série LEC de

controlador. Controlador

Referéncia do atuador

(Exceto especificagdes de cabo e opgdes de atuador)
Exemplo: insira "LER10K-2" para

A EMC depende da configuragao do painel de
controle do cliente e da relagdo com outros

equipamentos elétricos e cabeamento. Portanto, a Motor compativel

conformidade com a diretiva EMC nao pode ser Motor de passo LER10K-2L-R16N1.

certificada para os componentes SMC incorporados (Servo/24 VCC)

nos equipamentos do cliente sob condicdes reais Opcionais

de operagao. Como resultado, € necessario que o ,

cliente verifique a conformidade com a diretva Nimero de dados de passo (pontos) CompinentodocaboGe S ] [ Nada [ Montagem de parafuso |
EMC para o maquindrio e equipamento como um 64 P ‘ D Neta) ‘Montagem em trilho DIN‘
todo. Nada| Sem cabo

Nota) O trilho DIN nao esta

[Produtos em conformidade com o UL] " 1 1,5 incluso. Pega
Quando a conformidade UL for requerida, o atuador Tipo E/S em paralelo v

" X 3 3 separadamente.
elétrico e o controlador dever&o ser usados com

uma fonte de alimentacéo UL1310 Classe 2. 5 5

*Quando o tipo de controlador equipado é selecionado ao pedir a série LE,
vocé nao necessita pedir este controlador.

Confirme que a combinagéo do controlador e do atuador esta correta.

<Consulte o seguinte antes do uso.>
® Verifique o niimero do modelo no rétulo do atuador. Este corresponde ao controlador.
q @ Verifique se a configuracao de E/S paralela é igual (NPN ou PNP).

*Consulte o manual de operagéo ao utilizar estes produtos. Baixe-o em nosso site, http:/www.smcworld.com

Especificacoes

——

Especificacoes basicas

Item Especificagbes
Motor compativel Motor de passo (Servo/24 VCC)
. . Tensao de alimentacéo de energia: 24 VCC10% Consumo de corrente: 3 A (pico 5 A) Nota 2)
Fonte de alimentagao "*" | 11qjngo alimentagao de energia do criver, alimentagao de controle, parada e iberagao de trava]
Entrada paralela 11 entradas (isolamento fotoacoplador)
Saida paralela 13 saidas (isolamento fotoacoplador)
Encoder compativel Fase incremental A/B (800 pulso/rotagdo)
Comunicacao serial RS485 (protocolo de conformidade Modbus)
Memoéria EEPROM
Indicador de LED LED (Verde/vermelho) um de cada
Controle de travamento Terminal de liberag&o forcada de trava Nota 3)
Comprimento do cabo [m] Cabo E/S: 5 ou menos Cabo atuador: 20 ou menos
Sistema de resfriamento Resfriador de ar ambiente
Faixa de de trabalho ['C] 0 a 40 (Sem congelamento)
Faixa de umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Faixa de temperatura de armazenagem [°C] —10 a 60 (sem congelamento)
Umi relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Resisténcia do Entre o alojamento e o terminal SG
isolamento [MQ] 50 (500 VCC)
150 (montagem com parafuso,

Peso [g] 170 ((monta%em em tr’i)lho DIN))

Nota 1) N&o utilize a fonte de alimentacéo do "tipo de prevencao de corrente de partida" para a fonte de ali ) de entrada do Nar i de conformidade com a UL, o
atuador elétrico e o controlador devem ser usados com a fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.

Nota 2) O consumo de energia muda dependendo do modelo de atuador. Consulte as especificagdes do atuador para obter mais detalhes.

Nota 3) Aplicavel a trava sem magnetizagao.
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Controlador (Tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LE CP 6

Como montar

a) Montagem com parafuso (LECP6010-0J)

(Instalagcdo com dois parafusos M4)

Diregao de montagem |:>

Diregao de montagem |::>

b) Montagem em trilho DIN (LECP6JCID-[J)

(Instalac@o com trilho DIN)

O trilho DIN esta travado.
Fio terra

Trilho DIN

Encaixe o controlador no trilho DIN e pressione a

alavanca da se¢ao A na dire¢ao da seta para

trava-lo.
Nota) Quando os tamanhos de 30 ou 50 da série LER sao utilizados, o espago entre os controladores deve ser de 10 mm ou mais.

LAT3

[l (R =R = =
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Adaptador da montagem de trilho DIN

Trilho DIN L
12,5 5,25
AXT1 OO'DR'D (Espacamento)
* Para [J, digite um nimero a partir da linha “N°” na tabela abaixo. SRR R LV g
Consulte as dimensdes na pagina 644 para as dimensdes de montagem. R e s i o 1 2
&
. - 12
Dimenséao L [mm]
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605| 73 | 855 | 98 |110,5| 123 | 1355 | 148 | 1605 | 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
N° 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 |410,5| 423 | 4355 | 448 |460,5| 473 | 4855 | 498 | 510,5

Adaptador da montagem de trilho DIN

LEC-DO (com 2 parafusos de montagem)

Este deve ser utilizado quando o adaptador de montagem em trilho DIN estiver montado, em seguida, no parafuso de montagem tipo controlador.
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Série LECP6

Dimensoes

a) Montagem com parafuso (LECP61-0J)

045 35
LED da fonte de alimentagéo (Verde) ~ Paramontagem 31
(LIGADO: a fonte de alimentagao estd LIGADA) docorpo
X5
Fonte de ali a0 LED (Vermelho) W
(ON: o alarme esta LIGADO.) |

Conector de E/S paralelo CN5

Conector de E/S serial CN4

Conector do encoder CN3

Conector de alimentagéo do motor CN2

Conector da fonte de alimentagédo CN1

141

46
para
montagem do

corpo

Consulte a pagina 643 para a dimensao
C e nimero de peca do trilho DIN.

(81,7)

66

150
132

173,2 (Ao remover o trilho DIN)
167,3 (Ao travar o trilho DIN)
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Controlador (Tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LE CP 6

Exemplo de cabeamento 1

\Conector da fonte de alimentag@o: CN1 \ * O plugue da fonte de alimentagao

Terminal do conector da fonte de alimentacdo CN1 para LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

& um acessorio.

Nome do terminal

Funcao

Detalhes

ov

Alimentagao comum (-)

Os terminais M24V/C24V/EMG/ BK RLS sao
comuns ().

M24V Fonte de a0 domotor (+)]  Fonte de alimentagao do motor (+) fornecido para o controlador
C24v Fonte de alimentagao de controle (+)|  Fonte de alimentag@o de controle (+) fornecida para o controlador
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberagao de parada

BK RLS Liberagao da trava (+)| Entrada (+) para liberacao da trava

Exemplo de cabeamento 2

[Conector de E/S paralelo: CN5

Diagrama de cabeamento

Plugue de fonte de alimentagao para LECP6

* Quando voce conecta um CLP, etc., ao CN5 paralelo ao conector de E/S, utilize um cabo E/S (LEC-CN5-I).
* O cabeamento deve ser alterado dependendo do tipo de paralelo de E/S (NPN ou PNP).

LECP6NOI-C1 (NPN) LECP6PII-1 (PNP)
Fonte de alimentagao 24 Fonte de alimentagao 24
T cons ] VCC para sinal de E/S T cons ] VCC para sinal de E/S
com+ | A1 { com+ | A1 {—
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 |— INO A3 | - —1
IN1 A4 — IN1 A4 L
-
IN2 A5 — IN2 A5 | 7 -~ —
IN3 A8 |— IN3 A6 | 7
-1
IN4 A7 — IN4 A7 |7
P
INS A8 |— IN5 A8 | - —
SETUP | A9 [— SETUP | A9 — —
HOLD | A10 [— HOLD | A0 —
DRIVE | A11 [— DRIVE | Af1 — —
RESET | A12 [— RESET | A12 —
SVON | A13 — SVON | A13 | ©
ouTo B1 {Cargal ouTo B1 ﬁ
OUT1 | B2 [—{Caga} ouTi | B2 {Cargal
ouT2 | B3 ouT2 | B3
ouT3 B4 {Cargal ouT3 B4 {Cargal
ouT4 | B5 —{Cagaf ouT4 | B5 {Carge}
ouTs B6 {Cargal ouTs B6 {Cargal
BUSY | B7 BUSY | B7 {Carga}
AREA B8 AREA B8 [Cargal
SETON | B9 {Cargal SETON | B9 {Cargal
INP B10 —{Carga} INP B10 {Carga}
SVRE | B11 (—{Caga} SVRE | B11 {Carga}
*ESTOP | B12 —{Caa} *ESTOP | B12 {Carga}
*ALARM | B13 —{Cage] *ALARM | B13 Cargal
P |
Sinal de entrada Sinal de saida
Nome Detalhes Nome Detalhes
COM+ Conecta a fonte de ali a0 24 V para entrada/saida de sinal OUT0 a OUT5 | Saida de n° de dados de passo durante a operagao
COM- Conecta a fonte de alimentac@o 0 V para entrada/saida de sinal BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em movimento
Dados de passo especificados pelo n° de bit AREA Saida habilidada enquanto o atuador esta dentro da faixa configurada
INO a IN5 (A entrada esta instruida na combinagao de INO a 5.) SETON Saida habilitada enquanto o atuador retorna a origem
SETUP Instrucao para voltar a origem Saida quando a posicao alvo ou forga alvo é alcangada
HOLD A operacao esta interrompida temporariamente INP (Fica ligado quando o posici ou i estiver completo.)
DRIVE Instrugdes da unidade SVRE Saida habilitada quando o servo esta ligado
RESET Reiniciar o alarme e interrupgao de operagao *ESTOP M |Saida desabilitada quando a parada EMG esta acionada
SVON Instrucao Servo LIGADA *ALARM Mo Saida desabilitada quando um alarme é gerado

Nota) Sinal do circuito de logica negativa LIGADO (N.F.)
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série LECP6

Configuragéo de dados de passo

1. Ajuste de dados da etapa para posicionamento

Nessa configurag@o, o atuador se move para frente e para na
posi¢éo alvo.

O seguinte diagrama exibe os itens de configuragéo e operagao.
Os itens de configuragdo e os valores estabelecidos para esta
operagao estdo abaixo.

2. Ajuste de dados de etapa para pressionamento

O atuador se move para frente em diregao a posicéo de inicio de
pressionamento, e quando alcanga esta posi¢do, da-se inicio ao
pressionamento com a forga de configuragédo ou menos.

O seguinte diagrama exibe os itens de configuragdo e operagao.
Os itens de configuragdo e os valores estabelecidos para esta
operagao estdo abaixo.

Velocidade Velocidade
— ‘ a ‘ X 3 1 — ‘ Aceleracao ‘ ‘Desaceleraqéo‘
i | M|
L [
Posigéo de entrada Aoionamerto Posigao @l
Saida da ENT[LIG | DESL LIG o tpesmnn]
Gatilho LV | [ ‘
Saida da ENT[LIG | DESL LIG
©:E necessério ser configurado.
Dados de passo (posicionamento) Sﬁifefﬁ”;fi'ﬁéffg"ﬁu"‘sﬁ?f et Dados de etapa (pressionamento) %? E r?eec‘e:se;asr;”s(zf ;Ls[l::r?of icgol;‘rfign?é requerido.
Mecessiace Item Detalhes Neoessade Item Detalhes
o Quando a posigdo absoluta é requerida, o Quando a posigdo absoluta é requerida,

Movement MOD configure Absoluto. Quando a posigao

relativa é requerida, configure Relativa.

Movement MOD configure Absoluto. Quando a posigao

relativa é requerida, configure Relativa.

posicao], o sinal de saida INP é ligado.
(Nao é necessario altera-lo do valor
inicial.) Quando é necessario fazer o sinal
de chegada sair antes que a operagdo
seja completada, aumente o valor.

O | In position

646

o | Speed Transfira a velocidade para a posi¢éo de destino O | Speed Transfira a velocidade para a posico de inicio de
O | Position Posicao de destino O | Position Posicao de inicio de pressionamento
Parametro que define o quao rapido o Parametro que define o quao rapido o
o atuador alcanga a velocidade estabelecida. o . atuador alcanga a velocidade estabelecida.
Acceleration Quanto maior for o valor estabelecido, mais Acceleration Quanto maior for o valor estabelecido, mais
répido alcancgara a velocidade configurada. répido alcangara a velocidade configurada.
Parametro que define o quao rapido o Parametro que define o quao répido o
O | Deceleration atua_dor ird parar. Q’uz_mto_ rpaior for o valor O | Deceleration atuafior ira parar. Q’ugntq rpaior for o valor
configurado, mais répido iré parar. configurado, mais rapido ira parar.
Configurar 0. A taxa de forca de pressionamento é
O | Pushing force (Se os valores de 1 a 100 forem configurados, a operagéo o . definida.
serd alterada para a operagao de pressionamento.) Pushing force A faixa de configuracdo difere dependendo do tipo de atuador
— - P, P elétrico. Consulte 0 manual de operagéo para o atuador elétrico.
Trigger LV N&o é necessario ajustar.
— | Pushing speed N&o é necessério ajustar. Condigdo que liga o sinal de saida de
" Torque méx. durante a operagdo de posicionamento ) ENT. O sinal de saida INP ¢ ligado
O | Moving force ) P ) o | Lv
9 (nenhuma alteragao especifica é requerida.) rigger quando a forca gerada exceder o valor. O
— - - - nivel de gatilho deve ser a forca de
o | Areat, Area2 ggrécigao que liga o sinal de saida de pressionamento ou menos.
Velocidade de pressionamento durante o
Condigéo que liga o sinal de saida de INP. pressionamento.
Quando o atuador entra na faixa de [em o Quando a velocidade é configurada em rapido, o

Pushing speed atuador elétrico e as pegas de trabalho podem ser
danificados devido ao impacto quando chegam ao fim,
portanto, este valor configurado deve ser menor.

Consulte 0 manual de operagao para o atuador elétrico.

Torque max. durante a operacéo de posicionamento

O | Moving force (Nenhuma alterag@o especifica é requerida.)

Condigdo que liga o sinal de saida de
O | Area1,Area2 AREA? q 9

Transfira a disténcia durante o pressionamento. Se a
disténcia de éncia L a a
hd uma parada mesmo que ndo esteja em
pressionamento. Se a distancia transferida for
ultrapassada, o sinal de saida INP nao sera ligado.

o | Inposition




Controlador (Tipo de entrada de dados de passo)/Motor de passo (Servo/24 VCC) Série LE CP 6

TemEO do sinal
Retornar a origem

Fonte de alimentagdo 24V
ov
LIG
SVON DESL LAT3
Entrada .
SETUP . LEF
LIG
OCUPADO
DESL LEJ
SVRE LEL
SETON LEY
Saida
INP . LES
\
\
“ALARM v LEPY
\ . LEPS
\
L H
Velocidade w = 0 mm/s
!
Retornar a origem i
\
} Caso o atuador esteja dentro da faixa "posigao interna* do parametro
i basico, a ENT ird ligar, mas caso nao, permanecera desligada. E
** ALARME" e "*ESTOP" s@o expressos como circuito negativo-légico.
5 Examinar o n’® de i 5 Examinar o n° de i
~ . i = :
Operagéo de posicionamento ;s depasso | Operacéo de pressionamento;fds depasso
LIG
ENTRADA DESL ENTRADA I oee- DESL
Entrada 115ms Saida do n° de Entrada i 15m: 1 Saida do n° de
b ma ' . fou mai H .
UNIDADE oy mas ] :_dados de passo UNIDADE oy mais|—] :_(’i.ados de passo
] [[c] . H LiG
SAIDA DESL SAIDA DESL
Saida BUSY : Saida |OCUPADO :
INP A . INP .
I H
FR] i
Velocidac + —1 0 mm/s . —
5 ol Velocidade =—— 0mm/s
Operagéo de posicionamento | Operagéo de empuxo | |
— —
1 Caso o atuador esteja dentro da faixa "posigao interna" dos dados

h - '
H E 1 Se a forga de pressionamento atual ultrapassar o valorE
+ de etapa, a ENT iré ligar, mas caso ndo, permanecerd desligada. | H
H .

de "gatilho LV" dos dados de etapa, o sinal INP ird ligar!
*"QUT" é a saida quando a "UNIDADE" é alterada de LIG para DESL.

*(Quando a fonte de alimentagao ¢ aplicada, "UNIDADE" ou "REINICIAR" fica LIG ou
*"*ESTOP" ¢ desligado, e todas as saidas "OUT" sao desligadas.)

RETENCAO Reativar
= I LIG LIG
Entrada | RETENGAO | | DESL Entrada |REINICIAR DESL
. LIG o LIG
BUSY AIDA i
Saida US’ DESL S DESL
Saida UG
) \ A ALARM DESL
Velocidade Diminuir o — —— 0 mm/s
pontode ! RETER durante a operagao -
inicio E E possivel identificar o grupo de alarme pela combinacao
H
H

*Quando o atuador estd em faixa de posicao durante a operagao de pressionamento, ele

\
i
de sinais de SAIDA quando o alarme ¢ gerado. E

* ndo para mesmo que o sinal RETER esteja acionado.

*"*ALARM" é expresso como circuito negativo-légico.
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série LECP6

Opcoes: Cabo do atuador, Cabo E/S

Cabo do atuador

[Cabo robético, cabo standard para motor de passo (Servo/24 VCC)]

LE-CP-

-]

Comprimento do cabo/LE-CP-:é 1,5m,3m,5m

Lado do controlador
(14.2)

Conector C

(N° do terminal)

(N° do terminal).—-2d0 do atuador 2 Eb =
_ S = 5& 6 (13.5)
Comprimento do cabo (L) [m] ,\-I ‘ .\xyi ,
1 1.5 = Conector A i
onector
3 3 (30.7) L 10
5 5 (10)
8 8" Comprimento do cabo/LE-CP: 528 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado do controlador
* - f Y h
A 10 (* Produzido apds o recebimento do pedido) conectorc  (142) (n° do terminal)
B 15" o ]
= 20" (N° do terminal)._ado do atuador E
Al ===y B1 =
* Produzido apds o recebimento do pedido IEW ,’:i ‘ \ x’j ¢
(Somente cabo robético) A6F—=Bs T 4—‘7
&
Tipo de cabo (14.7) (30.7) ConectorA_ g Conector D
Nada Cabo robético
(Cabo flexivel) Sinal ¥ doterniel Cordocabo | ©ma
S Cabo standard A B-1 Marrom 2
A A1} Vermelho
B B- Laranja
B A Amarelo
COM-A/COM B- Verde
COM-B/— A3 Azul 4
L ___Protegio_____ Cor docabo |y 4
VCC B-4 = = Marrom 12
GND A4 T y Preto 13
A B-5 —t Tt Vermelho 7
A A5 4 T— Preto
B B-6 — — Laranja
B A6 , , Preto
Cabo E/S
LEC —_ CN5 —_ Lado do controlador Lado do CLP
(N° do terminal) &
B1 Al < Al
Comprimento do cabo (L) [m] Qi N A%3
1 1,5 g | § ‘ B1
3 3 :
5 s B13 a1z 48] ] L B13
N°dopino| Corde | Marca | Cordo N°dopino| Corde | Marca | Cordo
conector com ponto| ponto conector | com ponto| ponto
A1 \Marromlaru u Preto B1 Amarelo | m m |Vermelho
T ho d dutor: AWG28
+ famanho do condutor A2 |Marrom-claro| m Vermelho B2  |Verde-claro m m Preto
A3 |Amarelo| B Preto B3 |Verde-claro| @ W |Vermelho
A4 |Amarelo| B Vermelho B4 Cinza | m® Preto
A5 |Verde-claro| M Preto B5 Cinza | m ®_ |Vermelho
A6 |Verde-claro| m Vermelho B6 Branco m m Preto
A7 Cinza | m Preto B7 Branco | m ® |Vermelho
A8 Cinza | ® Vermelho B8 M laro) @ W W | Preto
A9 Branco | ® Preto B9 M lar)| @ W W |Vermelho
A10 |Branco| m Vermelho B10 |Amarelo| m B B | Preto
A11_ |Marom-Claro) B W Preto B11  |Amarelo| B Vermelho
A12 \Marrom-clam nm Vermelho B12 | Verde-claro| M B Preto
A13 \Amarelo L] Preto B13 | Verde-claro] m m m |Vermelho
— Protecao
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Série LEC

Kit de configuracao do controlador/LEC-W2

(Compatl’vel com Wndows®XP, Windows®7)

Como Eedir
LEC-W2

(® Software de configurago

do controlador Kit de configuracéo de controlador
(Japonés e inglés disponiveis.)
2 Cabo de ® Cabo USB L
(tipo A-miniB)

comunicagao

Controlador/unidade compativel

1-—\|\||%E

Conteudo

(1 Software de configuragao do controlador (CD-ROM)
PC (2 Cabo de comunicagao (com unidade de conversao)
e cabo
(3 USB estao incluidos
(Cabo entre o PC e a unidade de conversao)

Controlador de motor de passo (Servo/24 VCC) Série LECP6
Unidade de motor de passo (Tipo de entrada de pulso) Série LECPA

Requisitos de hardware

Méquina em funcionamento compativel com IBM PC/AT

SO Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits e 64 bits).

Interface de Porta USB 1.1 ou USB 2.0

comunicagdo

Display XGA (1024 x 768) ou mais

*Windows® e Windows®7 sdo marcas registradas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos.
* Consulte o site da SMC para a versdo de informagdes atualizadas, http://www.smcworld.com

Exemplo de tela

Exemplo de tela em modo facil

Fik®) ot Comn Setine
D

o1 - =l RTNORG | Stop | Servo ON
Step Mo Fositon Soeed Force

No 0 00 om0 /s 30 ¥ —

Status Jot Speed

aarM | svee | susy | me | seton - ~ | TestDRV
Step Date
Wo. Wove W | Spee | Position PushingF PushineSe In pos -
/s i H % M
0 Absalute 100 5.00 0 0 .00
1 Absolute w1000 0 0 o0
2 Absalute w2000 0 0 o0
3 Absalute w0 30,00 0 0 00
4 Absolute w0 0 0 o0
5 Absalute a0 50,00 0 0 o0
6 Absalute 30 60,00 0 0 00
7 Absolute w0 0 0 o0
8 hbsalute aw s 0 0 .00
9 Absalute 800 90,00 0 0 X1} v
Move Spesd 20 [mm/sec) Move distance Move
[ — : = +

renty 10000~ 000

Fécil operacéo e configuracao simples

@ Permite configurar e exibir os dados das etapas do
atuador como posicéo, velocidade, forca, etc.

@ A configuracdo dos dados das etapas e teste da
unidade podem ser realizados na mesma pégina.
@Pode ser usado para ativar e movimentar em uma

faixa constante.

Exemplo de tela em modo normal

Configuracéo detalhada
@ Os dados das etapas podem ser configurados em detalhes.
@ Os sinais e status do terminal podem ser monitorados.
@ Os pardmetros podem ser estabelecidos.
@ JOG e movimento de taxa constante, retorno & origem, operagao de teste e
teste de saida de forca podem ser realizados.
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série LEC
Teaching box/LEC-T

Como Eedir

Interruptor de
habilitagao

(Opcional) \ [ —
D

Teaching box

LEC-T1-

Comprimento do cabo [m]

C€ Mss

1

3J|G

Interruptor de habilitacdo

\ Nada \ Nenhuma

S ‘Equipado com um sensor de |

3 * Chave de intertravamento para a
corrida e fungao teste
parada . P
Idioma inicial
‘ J ‘ Japonés ‘ Interruptor de parada
‘ E ‘ Inglés ‘ \ G \Equipadocom \me(ruptordeparada\

*0 idioma exibido pode

Eseecificagées

ser modificado para inglés ou japonés.

Func6es padrao

* Exibicao de caracteres chineses

¢ O interruptor de parada é fornecido.

ltem Descrigao
Sensor Interruptor de parada, Interruptor de habilitagdo (Opcional)
Comprimento do cabo [m] 3
Encapsulamento IP64 (Exceto conector)
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a50

Opcionais Faixa de umidade relativa [%UR]

90 ou menos (Sem condensag&o)

* O interruptor de habilitacéo é fornecido.

Peso [g]

350 (Exceto cabo)

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade EMC da teaching box foi testada com controlador de motor de passo série LECP6

(servo/24 VCC) e um atuador aplicavel.
[Produtos em conformidade com o UL]

Quando a conformidade UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deverdo ser usados com
uma fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.

Modo facil

Fungdo Detalhes Fluxograma de operac¢des do menu
Step data * Ajuste de dados de passo glaeg:s gtae ‘;%Zta o
Jog * Operagéo de deslocamento manual Monitor Ajuste de dois itens selecionados a seguir
* Retornar a origem Jog (Posicao, velocidade, forga, aceleragao, desaceleragao)
Test « Operagdo de uma etapa Teste
* Retornar a origem QFMI 8 Monitor
uste i o
+ Exibicéo do eixo e n° dos dados de passo. ! || Exibicgo do n° de passo )
Monitor + Exibio de dois itens selecionados da Exibigéo dos dois ftens selecionados a seguir
posigo, velocidade, forga. (Posicao, velocidade, forga)
* Display do alarme ativo
ALM * Redefinir alarme Jog —
- - 1 Retornar a origem
* Reconex&o do eixo Operagéo Jog
1B setii * Configuragéo do modo f4cil/normal
setting * Ajuste dos dados da etapa e selegdo
dos itens do monitor modo f4cil. Operagio de uma etapa

ALM

Display do alarme ativo
Redefinir alarme

Ajuste TB

Reconectar
Fécil/normal
Item de configuragdo
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Modo normal

Teaching box série LE C

Fluxograma de operacoes do menu

Fung¢édo Detalhes
Dados de passo|* Ajuste de dados da etapa
Parametro * Ajuste dos parametros
« Operacdo jog/Velocidade constante do - movimento
* Retornar & origem
© Testdrive
Teste (Especifique no méximo 5 dados de passo e opere.)
* Saida forgada
(Saida forgada de sinal, saida forcada do terminal)
* Monitor de acionamento
* Monitor do sinal de saida
Monitor * Monitor do sinal de entrada
* Monitor do terminal de saida
* Monitor do terminal da entrada
« Display do alarme ativo
ALM * (Reiniciar alarme)
« Display da gravacao de registro de alarme
* Salvamento de dados
Salve os dados e parametros do
passo do controlador que esta
sendo utilizado para comunicagdo
(é possivel salvar quatro arquivos,
com um conjunto de dados da
Arquivo etapa e os parametros definidos
€OMO um arquivo).
« Carregar no controlador
Carrega os dados salvos na
teaching box do controlador que esté
sendo utilizado para comunicagéo.
* Apague os dados salvos.
« Display de configuragédo
(Modo fécil/normal)
 Ajuste do idioma
(Japonés/inglés)
Ajuste TB  Configuragao da luz de fundo
« Configuragéo de contraste do LCD
* Configuragao do som do beep
* Conexao méax. do eixo
* Unidade de distancia (mm/polegada)
Reconectar * Reconex&o do eixo
Dimensodes
245

Menu Dados de passo
Dados de etapa Step data no.
Parametro Movement MOD
Monitor Speed LAT3
IT_S'\;S T Position
Acceleration
Arquivo Deceleration LEF
Ajuste TB Pushing force
Reconectar Trigger LV LEJ
Pushing speed
Moving force LEL
Area 1,2
Posicéo de entrada LEY
Parametro Ajuste basico
[ Basic
ORIG Ajuste ORIG LEs
Monitor Monitor DRV tEFg
Propulsdo __| Position, Speed, Torque
|| Sinal de saida N° da etapa LER
Sinal de entrada N° da ultima etapa
Terminal de saida . - - LEH
Terminal de entrada —‘ Monitor do sinal de saida
Teste Monitor do sinal de entrada
JOG/MOVE Monitor do terminal de saida|
= Return to ORIG
Test drive Monitor do terminal da entrada|
Saida forcada
ALM Status
[— Status — Display do alarme ativo
Gravagao de registro de ALM Redefinir alarme
Arquivo Display da gravagao de registro de ALM
[ Salvar dados Display de entrada de registro
Carga para o controlador
Apagar arquivo
Ajuste TB
Fécil/normal
Idioma
Luz de fundo
= Contraste do LCD
Beep
Conexao max. do eixo
Senha
Unidade de distancia
—{ Reconectar
N° Descrigao Funcao
1 | LCD Uma tela de cristal liquido (com luz de fundo)
2 | Anel Um anel para pendurar a teaching box
Quando o interruptor é apertado, 0 mesmo trava e para.
3 | Interruptor de parada A trava é liberada quando é virada para direita.
4 | Protetor do interruptor de paradaj Um protetor para o interruptor de parada

Evita operagéo involuntéria (operagéo inesperada)

Interruptor de habilitagéo | da funcéo teste de deslocamento manual.

5 (Opcional) Outras fungdes, como alterar dados, ndo sao
cobertas.

6 | Chave comutadora | Chave para cada entrada

7 | Cabo Comprimento: 3 metros

8 | Conector Um conector conectado ao CN4 do controlador
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Unidade de gateway

Série LEC-

Como Eedir

A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a CE]
A conformidade EMC foi testada ao com-

Unidade de gateway LEC GMJ2

Protocolos Fieldbus apli

binar a série LER de atuador elétrico e a MJ2 CC-Link Ver. 2.0 Montage
série LEC de controlador. - s Nada | Vortagen de pard

- DN1 DeviceNet™ lontagem de parafuso
AEMC depende da do pai- D Mot |yt wihoDIN
nel de controle do cliente e da relagdo PR1 PROFIBUS DP ‘ Oﬂil em em rilho
com outros equipamentos elétricos e ca- EN1 EtherNet/IP™ Nota) O trilho DIN néo estd incluso. Pega

beamento. Portanto, a conformidade com
a diretiva EMC ndo pode ser certificada
para os componentes SMC incorporados
nos equipamentos do cliente sob
condicdes reais de operagao. Como re-

separadamente.
| cabo Qe

2ot § |

g—

[Produtos em conformidade com o UL]
Quando a conformidade UL for requerida,
0 atuador elétrico e o controlador deverdo
ser usados com uma fonte de alimenta-
a0 UL1310 Classe 2.

LEC-CGD

Tipo de t:abo»jl
[ 71 [ Cebode comunicagio | Comprimento do cabo

sultado, é necessério que o cliente veri- 1 Cabo de
fique a conformidade com a diretiva EMC \ 2 \ Cabo entre b \ K 0.3m
para 0 maquindrio e equipamento como |_ 0.5m . . &
um todo. Tm Cabo de comunicacao
o —

Conector de derivacao 6‘%‘

4

Cabo entre ramificagcoes

LEC-CGR

Eseecificagées

Modelo LEC-GMJ2[0 LEC-GDN1[] LEC-GPR10J LEC-GEN10
Sistema \Fieldbus CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
aplicavel \Verséo Nota 1) Ver. 2.0 Versao 2.0 \al Versao 1.0
156 k/625 k/2,5 M/ 9,6 k/19,2 k/45,45 k/
Velocidade de comunicagao [bps] 5M/10M 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
Arquivo de agao Mot 2 Arquivo EDS Arquivo GSD Arquivo EDS
Especificacdes desagdes | Entrada 896 pontos
de comunicacédo Area de ocupagédo [sai ocupadas 108 palavras Entrada de 200 bytes |Entrada de 57 palavras| Entrada de 256 bytes
(confguiagiode | Saida89%6pontos | Saida de 200 bytes | Saida de 57 palavras | Saida de 256 bytes
8tempos) 108 palavras
Fonl e aimenlagdo paa | Tens dafont de — 11a25VCC — —
50 Consumo ] - 100 — —
do conector de Conector (Acessorio) | Conector (Acessorio) D-sub RJ45
Resistor de ter cé N&o incluso N&o incluso N&o incluso N&o incluso
Tenséo da fonte de alimentacgéo [V] Nota 6) 24 VCCx10%
Corrente [ Nao a caixa de ensino 200
consumo [mA] \ Ci a caixa de ensino 300
Terminal de saida EMGontroIadores apllcavels 30 VCC 1A
de [bps] Nota3) Série LECPS, Série LECA6
Controlador Nimero max. de 115,2 k/230,4 k
especificagbes 12 I 8 Nota 5) I 5 I 12
Acessorios Conector da fonte de ali conector de a Conector da fonte de alimentacao
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 0 a 40 (Sem congelamento)
Faixa de umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensag&o)
Faixa de temperatura de armazenagem [°C] —10 a 60 (sem congelamento)
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Peso [g] 200 (montagem com parafuso), 220 (Montagem em trilho DIN)

Nota 1) Observe que a versao esta sujeita a alteragao.
Nota 2) Cada arquivo pode ser baixado do site da SMC, http://www.smcworld.com

)
Nota 3)
)

Ao utilizar uma caixa de ensino (LEC-T1-[J), estabelega a velocidade de comunicagdo em 115,2 kbps.

Nota 4) Um tempo de resposta de comunicagéo para 1 controlador é de aproximadamente 30 ms.
Consulte "Diretriz para o tempo de resposta de comunicagdo" para os tempos de resposta quando varios controladores s&o conectados.
Nota 5) Para entrada de dados de etapa, até 12 controladores conectéveis.
Nota 6) Se a conformidade com o UL for requisitada, o atuador elétrico e o controlador devem ser utilizados com uma fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.
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Unidade de gateway Série LEC'G

Diretriz do Tempo de Resposta de Comunicacao

Tempo de resposta entre a unidade de gateway e os controladores depende do nimero de controladores conectados a unidade de gateway.
Para o tempo de resposta, consulte o grafico abaixo.

400
350 4 LAT
s - 3
< 300
s P LEF
3 250 —
Q. /
8 200 1 LEJ
3 150
2 P LEL
E 100 L
® o] LEY
/
0
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 . . LES
. P . Este gréfico mostra os tempos de atraso entre a unidade de gateway e
Numero de controladores conectéveis (unidade)
os controladores. LEPY
O tempo de atraso da rede Fieldbus n&o esta incluso. LEPS
Dimensdes
——
Montagem com parafuso (LEC-Glll) LEH
Protocolo Fieldbus aplicavel: CC-Link Ver. 2.0 Protocolo Fieldbus aplicavel: DeviceNet™
85, (35) (85) LECD
24,5 82 94,5 31 82
Para montagem\ 1 Para montagem™ 1
do corpo - do corpo ——
N I3
S & { S &
‘ 18,2 18,2
4,5
Para montagem do corpo Para montagem do corpo
Protocolo Fieldbus aplicavel: PROFIBUS DP Protocolo Fieldbus aplicavel: EtherNet/IP™
s (87,9) s (35) 85,
245 82 045 | 31 82
Para montagem 1 Para montagem 1
do corpo ——f— do corpo ——f—
I
—— —0 =
|
N o
g3 g SE o .
=i
:‘ -
18,2 ‘ 18,2
4,5 4,5
Para montagem do corpo Para montagem do corpo

[l Marca registrada DeviceNet™ é uma marca comercial da ODVA. EtherNet/IP™ é marca registrada da ODVA.
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série LEC-G

Dimensoes

Montagem de trilho DIN (LEC-GOCICID)

Protocolo Fieldbus aplicavel: CC-Link Ver. 2.0

193,2 (Ao remover o trilho DIN)
187,3 (Ao travar o trilho DIN)
170
152,2

(85)
82

(95)

*Montavel no trilho DIN (35 mm)

Protocolo Fieldbus aplicavel: PROFIBUS DP

2| Z|

ol

o &

< o

Trilho DIN
AXT100-DR-]

(87.9)
82

g

iz

(98)

UL S

* Montavel no trilho DIN (35 mm)

* Para(d, digite um nuimero da linha de "n°" na tabela abaixo.
Consulte as dimensées acima para as dimensdes de montagem.

Dimenséo L [mm]

Protocolo Fieldbus aplicavel:

(35)
31

DeviceNet™

(85)
82

161

170
152,2

193,2 (Ao remover o trilho DIN)
187,3 (Ao travar o trilho DIN)

Protocolo Fieldbus aplicavel:

(95)

)

* Montavel no trilho DIN (35 mm)

EtherNet/IP™

(85)
82

v

193,2 (Ao remover o trilho DIN)
187,3 (Ao travar o trilho DIN)

L

* Montével no trilho DIN (35 mm)

12,5 (espagamento

5,25 75

BB B-D-D-B b
PEFEEEPR

s/l
(35)
(25),

25

N [ 1 [ 2] 38456 7] 8

9 [1o] 11 [ 1213 [14 [ 15 ] 16 [ 17 [ 18 [ 19 | 20

L

23 [ 355] 48 | 605 | 73 [855| 98 |1105] 123 [1355] 148 | 1605 | 173 | 1855 | 198 [ 2105 | 223 | 2355 | 248 | 2605

L

|
N° [ 21 [ 22 [ 238 [ 24 | 25 [ 26 | 27 | 28 | 29 [ 30 | 31 [ 32 [ 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40
| 273 | 28555 | 298 | 310,5 | 323 [3355 | 348 | 360,5 | 373 | 3855 | 398 | 410,5 | 423 [4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 5105

[l Marca registrada DeviceNet™ é uma marca comercial da ODVA. EtherNet/IP™ é marca registrada da ODVA.
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C€ N
Controlador nao programavel

Série LECP1

Como pedir

-[LER10K-2]

Referéncia do atuador

Controlador—l_ T Opcionais
Motor compativel [ Nada | . -

Montagem em trilho DIN

Nota) O trilho DIN nao esta incluso.
Peca

[_P_] Motor de passo (Servo/24 VCC)

1ente.

LER10K-2L-R11N1.

(Exceto especificacoes de cabo e opgdes de atuador)
Exemplo: insira "LER10K-2" para

Numero de dados de passo (pontos)

1 | 14 (ndo programavel) Comprimento do cabo de E/S [m]

Nada Sem cabo
Tipo E/S em paralelo 1 1,5
[N] NPN_ | 3 3
IR 5 5

*Quando o tipo equipado com controlador é
selecionado ao pedir a série LE, vocé nao
precisa pedir este controlador.

A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade EMC foi testada ao combinar a série LER de atuador elétrico e a série LEC de controlador.

A EMC depende da configuragdo do painel de controle do cliente e da relagdo com outros equipamentos
elétricos e cabeamento. Portanto, a conformidade com a diretiva EMC n&o pode ser certificada para os
componentes SMC incorporados nos equipamentos do cliente sob condigdes reais de operagdo. Como
resultado, é necessario que o cliente verifique a conformidade com a diretiva EMC para o maquinario e
equipamento como um todo.

[Produtos em conformidade com o UL]

Quando a conformidade UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deveréo ser usados com uma fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.

Especificacoes

Especificacoes basicas

0 controlador é vendido em uma tnica
unidade depois que o atuador
compativel é configurado.
combinagéo do
controlador e do atuador estd correta.

Confirme que a

http://www.smcworld.com

* Consulte o manual de operacéo ao utilizar
estes produtos. Baixe-o em nosso site,

Item LECP1

Motor compativel Motor de passo (Servo/24 VCC)

Fonte de alimentagéo " "

Tensédo da fonte de alimentagao: 24 VCC +10%, max. consumo de corrente: 3A (Pico 5A) Nota 2)
[Incluindo a energia de direcionamento do motor, a fonte de alimentagdo de controle, parada e liberacao da trava]

Entrada paralela

6 entradas (isolamento fotoacoplador)

Saida paralela 6 saidas (isolamento fotoacoplador)

Pontos de parada

14 pontos (Numero da posicao de 1 a 14(E))

Encoder compativel

Fase incremental A/B (800 pulso/rotag&o)

Comunicacao serial RS485 (protocolo de conformidade Modl

bus)

Memodria EEPROM

Indicador de LED LED (Verde/vermelho) um de cada

Display de LED de 7 segmentos Nota 3)|Os algarismos (1 do display de 7 segmentos, 1 digito sao expressos em hexadecimais (10" a

"15" em ntmeros decimais sé&o

como A" a'F)

Controle de travamento

Terminal de liberag&o forgada de trava Nota 4)

Compri do cabo [m]

Cabo de E/S: 5 ou menos, cabo atuador: 20 ou menos

Sistema de Resfriador de ar ambiente

Faixa de temperatura de trabalho [‘C] 0 a 40 (Sem congelamento)

Faixa de umldade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagio)

Faade ]

—10 a 60 (sem congelamento)

Umidade relatwa [%UR] 90 ou menos (Sem condensacéo)

ia do isolamento [MW]

Entre o alojamento e o terminal SG: 50 (500 VCC)

Peso [g]

130 (montagem de parafuso), 150 (montagem em trilho DIN)

Nota 1) Néo utilize a fonte de alimentacdo do "tipo de prevencéo de corrente de partida” para a fonte de alimentacéo de entrada do controlador. Quando a
conformidade UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deverao ser usados com uma fonte de alimentagédo UL1310 Classe 2.
Nota 2) O consumo de energia muda dependendo do modelo de atuador. Consulte cada manual de operacao do atuador etc. para detalhes.

Nota 3) "10" a "15" em nliimeros decimais sao exibidos como se segue no LED de 7 segmentos.

cdEF

11 12 14

Display decimal

10
Display hexadecimal A b c d E F

Nota 4) Aplicavel a trava sem magnetizagao.
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Série LECP1

Detalhes do controlador

Como montar

Montagem do controlador mostrada abaixo.

1. Parafuso de montagem (LECP1CJCJ-[J)
(Instalag@o com dois parafusos M4)

Fio terra

Diregao de montagem I::>

Direcdo de montagem |::>

N° | Display Descrigdo Detalhes
@ ) ‘ _ | Fonte de alimentagéo LIG/Servo LIGADO: O verde ¢ ligado
@ PWR  |LED dafonte de amentacdo Fonte de alimentagao LIG/Servo DESLIGADO: O verde pisca
@ P Com alarme: Vermelho € ligado
@ ALM LED do alame Configurag&o de parametro: Vermelho pisca
@ _ Tanpa Mudanga e protegao do sensor de modo
e (Fechar a cobertura depois de mudar o sensor)
. Aterramento da estrutura (aperte o parafuso com a pocar
@ - Fa ao montar o controlador). Conectar o fio terra.)
/® ® — Sensor de modo Troca do modo entre manual e automatico.
® —_ LED de 7 segmentos Posicdo parada, a 0 de valor por i e as informacBes de alarme s&o exibidas.
@ | DEFINIR Botdo Definir Decidir as configuragdes ou direcionar a operagéo no modo manual.
® —_ [Sensor de selegéo de posicéo] Designar a posigao para direcionamento (1 a 14) e a posigao de origem (15).
©® Botdo de avango manual | Desempenhar o deslocamento de avango e a regulagao.
10 MANUAL Botéo de inversio manual | Desempenhar o deslocamento reverso e a regulagéo.
(@) Sensor de velocidade de avango| 16 velocidades de avanco estéo disponiveis.
(@) VELOCIDADE Sensor de velocidade de reversio| 16 velocidades de reversédo estdo disponiveis.
[©)] ACEL Sensor de aceleragéo de avango| 16 etapas de aceleragao de avango estao disponivesis.
a4) [Sensor de aceleracéo de reverséio 16 etapas de aceleracao de reversao estdo disponiveis.
@ CN1 Conector da fonte de ali Conectar o cabo da fonte de alimentag&o.
/@ ® CN2 Conector do motor Conectar o conector do motor.
@) CN3 Conector do encoder Conectar o conector do encoder.
® CN4 Conector de E/S Conectar o cabo E/S.
|5

2. Aterramento
Apertar o parafuso com a porca ao montar o fio
terra como mostrado abaixo.

Parafuso M4

MCabo com terminal de crimpagem
Arruela dentada

@B

A\ Cuidado

Tamanho

Largura da ponta L:2,0a2,4 [mm]

Espessura da ponta W : 0,5 a 0,6 [mm]
wh

*Parafusos M4, cabo com terminal de crimpagem e arruela dentada néo estéo inclusos.
Assegure-se de desempenhar a sequéncia do aterramento para garantir a tolerancia a ruidos.
eUtilizar uma chave de fenda de relojoeiro do tamanho mostrado abaixo ao trocar o sensor de

posigao i e o valor estabelecido do sensor de velocidade/aceleragéo (1) a (4).

Visdo aumentada da
ponta da chave de fenda
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Dimensoes

Parafuso de montagem (LECCI10-[)

Montagem em trilho DIN (LECCI1CCID-[)

110

38
362
wn
<
3 8
4,5 |

para montagem do corpo

[CN3

133,2 (Ao remover o trilho DIN)

38

sL 36,2
St

Z|

[=] 1ot I Mo S

£

s

© o

g |l 8

5

g

@

~]|

X

Controlador sem programagao Série LE CP 1

24,5
para montagem do corpo

Conector CN4 E/S

Conector do encoder CN3

Conector de motor CN2

Conector da fonte de alimentagao CN1

85
12
—
85 11,5
=]
N
<
N
b
w0
™
—
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série LECP1

Exemplo de cabeamento 1

* Ao conectar o conector da fonte de alimentagao CN1, utilize o cabo (LEC-CK1-1) da fonte de alimentagao.
* O cabo (LEC-CK1-1) de fonte de alimentagao & um acessorio.

\Conector da fonte de alimentagéo: CN1

Terminal conector CN1 da fonte de alimentacdo para LECP1  Cabo da fonte de alimentagao para LECP1 (LEC-CK1-1)
Nome do termingl (Cor do cabo Funcao Detalhes

ov Azul | Alimentagao comum (- Os terminais M24V/C24V/BK RLS ﬂ@] E%j rd =T

sao comuns (-).

Fonte de alimentagao Fonte de alimentagcao do motor

M24V  |Branco| domotor (] (+) fornecido para o controlador

Fonte de alimentaggo | Fonte de alimentagao de controle
de controle (+) (+) fornecida para o controlador

BK RLS | Preto | Liberacio da trava (+) Entrada (+) para liberacao da trava

C24V |Marror

Exemplo de cabeamento 2

* Ao conectar um CLP, etc., ao conector de E/S paralelo CN4, utilize o cabo de E/S (LEC-CK4-0J).
* O cabeamento deve ser alterado dependendo do tipo de E/S paralela (NPN ou PNP).

\Conector de E/S paralelo: CN4

ENPN HPNP
Fonte de alimentagzo 24 Fonte de alimentagao 24
CN4 VCC para sinal de E/S CN4 VCC para sinal de E/S
COM+ 1 {4 COM+ 1 {4
com- | 2 com- | 2
ouTo 3 ouTo 3 —{Cag}
OouT1 4 OouT1 4 (—{Caga}
ouT2 5 ouT2 5  —{Caga}
ouT3 6 ouT3 6  —{Caga}
BUSY 7 BUSY 7 —{Cag
ALARM 8 Carge ALARM 8  (—{Caga
INO 9 — —1 INO 9 — —1
IN1 10— ——t IN1 10— —1
IN2 "= IN2 "o
IN3 12— —% IN3 12— —1
RESET | 13 |— ——1 RESET | 13 |—
sToP | 14 |— — STOP | 14 |— —
Sinal de entrada Sinal de saida
Nome Detalhes Nome Detalhes
COM+ Conecta a fonte de alimentagao 24 V para entrada/saida de sinal Fica ligado quando o posicionamento ou impulsionamento & completado.
COM- Conecta a fonte de alimentagao 0 V para entrada/saida de sinal (A entrada esta instruida na combinagao de OUT0 a 3.)
+ Instrugao para a unidade (entrada em uma combinagao de INO a IN3) OUTO a OUT3 Por exemplo - (operagao completada para a posigao n° 3)
+ Instrugao para retornar & origem (INO a IN3 todas ligadas simultaneamente) \ ouT3 \ ouT2 \ OuT1 \ ouTo \
INO a IN3 Por exemplo - (instrucao para prosseguir para a posi¢ao n° 5) ‘ DESL ‘ DESL ‘ LIG ‘ LIG ‘
[Na T N2 [ Nt | N0 | BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em movimento
[ pest | ue [ pest | uG | *ALARM Mo | Saida desabilitada quando um alarme & gerado ou o servo desligado|
Reiniciar o alarme e interrupcao de operacao Nota) Sinal do circuito de logica negativa (N.F.)
RESET Durante a operagao: parada de desaceleragao a partir da posicao
onde ocorreu a entrada do sinal (servo LIGADO é mantido)
Enquanto o alarme estiver ativo: reiniciar o alarme
STOP Instrugo para parar (apos a parada d 30 maxima, servo DESLIGADO)
Tabela de numeracéo das posicdes [INO - IN3] de sinal de entrada O: DESL @: LIG Tabela de numeracéo de posicdes [OUT0 - OUT3] de sinal de saida  (O: DESL @: LIG
Numero da posicao IN3 IN2 IN1 INO Numero da posicao OuUT3 ouT2 OuUT1 ouTo
1 0 (@) [ 1 Q Q [0) [)
2 (©) [] Q 2 Q Q [] (@)
3 @) [ [ 3 o [ [ ]
4 o ) [@) Q 4 o [ o 6]
5 [@) ) @) [ 5 O (] (@) [ ]
6 (@) ) (] (@) 6 (@) [ [ (@)
7 o ) [ ® | 7 [@) [ [ [ )
8 Q [6) Q 8 o [@) (@)
9 (@) [6) [ 9 (@) [6) [
10 (A) @) [] @) 10 (A) o [ O
11(8) @) [ [ 11(8) [@) [ [
12 (C) ) (0] e} 12(C) ) @) o
13 (D) @) [ 13 (D) ] o []
14 (E) o o 14 (E) ) [ Q
Retornar & origem Y [ ] Retornar & origem [ [] [
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Tempo do sinal

(1) Retornar a origem

E LIG apds a inicializagao do sistema do controlador i

Retornar a origem

Fonte de alimentacdo I T IN03 todas hgadas: 23 x
L '
NG
i N LIG
Entrada | INO-3 | T | DESL
i : "
BUSY i l- IIZ-)II?SL
Saida | OUTO-3 i
i
*ALARM J
I,’” .
Trava externa Liberar
Reter
Velocidade /’l 0 mm/s

E Sinais de saida para OUT0, OUT1, OUT2, OUT3 ficam

ligados quando o retorno & origem estiver completado.

*"*ALARM" é expresso como circuito negativo-légico.

(2) Operacao de posicionamento

Fonte de alimentagao 24V
oV
LIG
Entrada INO-3 I/ /‘] DESL
S — .
o / LIG
OuTo-3 A ;; ;
/‘. - r ALl DESL
Saida L H
BUSY ] :
| —

Trava externa ," Liberar
! Reter
|

v \!
-l
Velocidade - 0 mm/s
Operagéo de posicionamento |
:
! —
v
s sinais de OUTO-3 ficam ligados no mesmo estado que a }
ntrada INO-3 ou quando o posicionamento for completo. E
(3) Parada por interrupgao (Parada para reiniciar)
Fonte de alimentagdo 24V
oV
LIG
INO-3 DESL
Entrada
REINICIAR
OuTo0-3 Le
DESL
Saida
BUSY :
Trava externa Liberar
Reter
Velocidade Parada por corte durante a 0 mm/s
30 de posici
perag p

(4) Parada através do sinal PARAR

Fonte de alimentagao 24V
ov
LG
INO-3 DESL
Entrada
STOP
LG
TO-
outos DESL
Saida | BUSY

*ALARM

Liberar
Reter

Trava externa

Velocidade Parada aravés do sinal e STOP 0 mm/s
(5) Reiniciar alarme
| Redefinir alarme |
LIG
Entrada DESL
. LIG
Saida DESL

"NALARM" é expressado como um circuito légico negativo.
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série LECP1

Opcoes: Cabo do atuador

[Cabo robético, cabo standard para motor de passo (Servo/24 VCC)]

LE-CP-

Comprimento do cabo

-]

Comprimento do cabo/LE-CP-: é 1,5m,3m,5m

(N° do terminal) Lado do atuador

(08)

Conector C

Lado do controlador

(14,2)

(N° do terminal)

Al ==-B1
(L) [m] 8]~ o=
1 15 A6 F=HB6 =
Conector A
3 3 (14,7) (30,7)
5 5
8 8* Comprimento do cabo/LE-CP: $88 m, 10 m, 15m, 20 M a0 ¢o controlador
g\ :g (* Produzido apés o recebimento do gedido) ConectorC_ (142) (N° do terminal)
)
T 0 (l/\i:do term:;al) Lado do atuador g
* Produzido apés o IE“ ,':I ‘ 1 x’j T
recebimento do pedido A6 =B = 4—‘*,_\
(Somente cabo robético) el
Y (14,7) Conector A §
Tipo de cabo (30,7) | oo 8
Nada Cabo robético
(Cabo flexivel) Sinal s b Cordo capo | @lemra
S Cabo standard A B-1 Marrom 2
A A- Vermelho
B B-; Laranja
B A Amarelo
COM-A/COM B Verde
COM-B/— A3 Azul 4
___Protecio____ Cordocabo | &
VCC B4 i £ Marrom 12
GND A4 T y Preto 13
A B-5 —t Tt Vermelho 7
A A-5 4 T— Preto
B B-6 n 7 Laranja
B A6 ' — Preto
Opcées
[Cabo da fonte de alimentacao]
Nome do terminal| Cor da tampa Funcao f % | Pd T
oV Azul | Alimentagdo comum|(-) = ‘ s
M24V | Branco | Fonte de alimentagéo do mator +) | (10.5) (133) (35) 2 (60)
C24V | Marrom | Fonte de almeniacéo de controle +) (1500)
BKRLS| Preto |Liberagdo da trava (+) + Tamanho do condutor: AWG20
[Cabo de E/S]
Lado do controlador Lado do CLP
Comprimento do cabo gI ] 7
(L) [m] (1) an | | o 2 (60)
. S
1 1,5 s w
3 3
5 5 * Tamanho do condutor: AWG26
Nimero do terminal| Cor de isolamento| Marca com pontoCor do pontq Funcéao Nimero do terminal| Cor de isolamento|Marca com ponto|Cor do ponto Funcéo
1 Marrom-claro u Preto COM+ 8 Cinza u Vermelho ALARME
2 Marrom-claro u Vermelho COM- 9 Branco - Preto INO
3 Amarelo u Preto OouTo 10 Branco u Vermelho IN1
4 Amarelo u Vermelho OUT1 1" Marrom-claro L) Preto IN2
5 Verde-claro L Preto ouT2 12 Marrom-claro LI Vermelho IN3
6 Verde-claro L Vermelho ouT3 13 Amarelo mm Preto REINICIAR
7 Cinza u Preto BUSY 14 Amarelo L) Vermelho STOP

* O sinal de E/S paralelo é valido em modo automatico. Somente a saida é vélida durante a operagao da fungéo teste em modo manual.
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A\ Cuidado

[produtos em conformidade com a CE]
A conformidade EMC foi testada ao
combinar a série LER de atuador
elétrico com a serie LECPA. A EMC
depende da configuragao do painel de
controle do cliente e da relagao com
outros  equipamentos  elétricos e
cabeamento. Portanto, a conformidade
com a diretiva EMC nao pode ser
certificada para os componentes SMC
incorporados nos equipamentos do
cliente sob condigbes reais de
operagao. Como resultado, &
necessario que o cliente verifique a
conformidade com a diretiva EMC para
0 magquinario e equipamento como um
todo.

Para a série LECPA (unidade do motor
de passo), a conformidade EMC foi
testada com a instalacao de um
conjunto de filtro de ruido (LEC-NFA).
Consulte a pagina 667 para o conjunto
de filtro de ruido. Consulte 0 Manual de
Operagao LECPA para instalagao.
[Produtos em conformidade com o UL]
Quando a conformidade com UL for
requerida, o atuador elétrico e a
unidade devem ser usados com a fonte
de alimentagao UL1310 Classe 2.

Especificac6es

Unidade do motor de passoc € -\
H us

Série LECPA

Como pedir
LECP[AN]|

Tipo de unidade
[ AN [Tipo de entrada de pulso (NPN) |
‘ AP ‘Tipo de entrada de pulso (PNP) ‘

-ILER10K-2
Montagem da unidade
Nada Montafem de parafuso
D et |Montagem em trilho DIN

Nota) O trilho DIN nao esta incluso.

Peca separadamente.

Comprimento do cabo de E/S [m]

LAT3

H

—
m
-

el I
m|m
-~ | &

= |[=
m| | m
0| =<

Nada Nenhuma Referéncia d " LEP;
* Entrada de pulso utilizavel 1 1’*5 eferéncia do atuador LEP
somente com diferencial. 3 3 (Exceto especificagbes de cabo e opgdes de atuador) LER
Utilizavel somente com cabos |_5 5 Exemplo: insira "LER10K-2" para

de 1,5 m com coletor aberto. LER10K-2L-R1AN1.

* Quando o tipo de controlador equipado for selecionado ao pedir a série LE, vocé nao precisa pedir esta unidade.

N
A unidade é vendida em uma unidade simples
depois que o atuador compativel for configurado.
Confirme se a combinagao da unidade e do
atuador esta correta.

<Consulte o seguinte antes do uso.>
@ Verifique o rotulo do atuador para o niimero do modelo.
Este & igual a unidade.

0]

@ Verifique se a configuragao paralela de E/S corresponde (NPN ou PNP).
-

* Consulte o manual de operagao ao utilizar estes produtos. Baixe-o em nosso site, http://www.smcworld.com

Item

LECPA

Motor compativel

Motor de passo (Servo/24 VCC)

Fonte de alimentacao Nota 1)

Tensao: 24 VCC +10%
Consumo de corrente maximo: 3 A (Pico 5 A) Nota 2)
[Incluindo alimentacao de energia do driver, alimentaggo de controle, parada e liberagao de trava]

Entrada paralela

5 entradas (Exceto o isolamento do fotoacoplador, terminal de entrada de pulso, terminal COM)

Saida paralela

9 saidas (isolamento fotoacoplador)

Entrada de sinais de pulso

Frequéncia maxima: 60 kpps (Coletor aberto), 200 kpps (Diferencial)
Método de entrada: 1 modo de pulso (Entrada de pulso na dire¢ao), 2 modo de pulso (Entrada de pulso en direcoes diferentes)

Encoder Fase incremental A/B (Resolugao do encoder: 800 pulsos/rotagao)
Comt serial RS485 (protocolo de conformidade Modbus)

Meméria EEPROM

Indicador de LED LED (Verde/vermelho) um de cada

Controle de tr

Terminal de liberagao forcada de trava Nota 3)

Comprimento do cabo [m]

Cabo de E/S: 1,5 ou menor (Coletor aberto), 5 ou menor (Diferencial)
Cabo do atuador: 20 ou menor

de resfri Ventilacao natural
Faixa de de trabalho [°C] 0 a 40 (Sem congelamento)
Faixa de umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensacao)
Faixa de de [’C] —10 a 60 (sem congelamento)
Umidade relativa [%UR] 90 ou menos (Sem condensagao)
Resisténcia do i [MQ] Entre o alojamento e o terminal SG: 50 (500 VCC)
Peso [g] 120 (montagem com parafuso), 140 (montagem em trilho DIN)

Nota 1) Nao utilize fonte de alimentagao de energia do "tipo de prevengao de corrente de partida" para a fonte de alimentagao de energia do controlador.

Quando a conformidade com UL for requerida, o atuador elétrico e a unidade devem ser usados com a fonte de alimentagao UL1310 Classe 2.
Nota 2) O consumo de energia se altera dependendo do modelo do atuador. Consulte as especificagbes do atuador para obter mais detalhes.
Nota 3) Aplicavel a trava sem magnetizagao.
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série LECPA

Como montar
—

a) Montagem com b) Montagem em trilho DIN (LECPACCD-0)
parafuso (LECPACI-0J) (Instalacao com trilho DIN)
(Instalacdao com dois
parafusos M4) O trilho DIN esta travado.
Fio terra Fio terra Fio terra
Diregéodemontageml:> : [[73 T G73 T
o — PEE—
| ! — ! ' — ! '
© b @ b @ P
i ! %Trilho DIN : %Tri\ho DIN
b L -
L éﬁ o - o
Diregao de montagem|:> :7“ A :7“ A :7“
ﬁ Adaptador da montagem de trilho DIN

Encaixe o controlador no trilho DIN e pressione a
alavanca da se¢ao A na direcao da seta para trava-la.

Nota) O espago entre as unidades deve ser de 10 mm ou mais.

Trilho DIN L
12,5 5,25
AXT100-DR-1 [
* Para [, insira um numero da linha do "N°" na tabela abaixo. P A s K N A Ny o
Consulte as dimensdes na pagina 663 para as dimensoes de montagem. R e s s o 2
w
" = 1,25
Dimenséo L [mm] -
N° 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 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 285,5| 298 | 310,56 | 323 |3355| 348 | 360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5| 473 | 4855 | 498 | 510,5

Adaptador da montagem de trilho DIN
LEC-2-D0 (com 2 parafusos de montagem)

Este deve ser utilizado quando o adaptador de montagem em trilho DIN estiver montado, em seguida, no tipo de parafuso de montagem da unidade.
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Dimensoes

a) Montagem com parafuso (LECPARKX-K)

LED da fonte de alimentagéo (Verde)
(LIGADO: a fonte de alimentagéo

35

24,5

esta LIGADA.)

Fonte de alimentaéo LED (Vermelho)
(ON: o alarme esta LIGADO.)

Conector de E/S paralelo CN5
w
Y

Conector de E/S serial CN4

Conector do encoder CN3

Conector de alimentagéo do
motor CN2

Conector da fonte de alimentagao
CN1 §

Driver do motor de passo Série LECPA

para montagem do corpo
AF w (Tipo montagem com parafuso)
&

T

para montagem do corpo
(Tipo montagem com parafuso)

b) Montagem em trilho DIN (LECPALCICID-[J)

148,2 (Ao remover o trilho DIN)

142,3 (Ao travar o trilho DIN)

109

Exemplo de cabeamento 1

| Conector da fonte de alimentagao: CN1

Terminal do conector da fonte de alimentacdo CN1 para LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

T

* O plugue da fonte de alimentag&o é um acessorio.

66

I

76

Nome do terminal Funcéo Detalhes
. - Os terminais M24V/C24V/EMG/BK RLS séo
ov Alimentagao comum (-)
comuns (-).
M24V Fonte de alimentagéo do motor (+)| Fonte de alimentag&@o do motor (+) fornecida para a unidade
C24V [Fonte de alimentagao de conirole (+)| Alimentac&o de controle (+) fornecida para o motor
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberagao de parada
BK RLS Liberagao da trava (+) | Entrada (+) para liberacdo da trava

39,2

35

142,3 (Ao travar o trilho DIN)

148,2 (Ao remover o trilho DIN)

\* Montével no trilho DIN (35 mm)

Plugue de alimentagao para LECPA
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Série LECPA

Exemplo de cabeamento 2

\Conector de E/S paralelo: CN5

LECPANCIC-CI (NPN)

CNS 24 VCC £10% para
INome d Fungao  |N°do pino| sinal de E/S
COM+ 24V 1 ‘ {14
COM- ov
NP+ [Sinal de pulso| 3
NP-_|Sinal de pulso| 4 |
Nota 1)
PP+ _[Sinal de pulso| 5 f
PP- _[Sinal de pulso| 6
SETUP | Entrada 7 ‘
REINICIAR| _Entrada 8
SVON Entrada 9 ‘
CLR Entrada 10
TL Entrada 11
TLOUT Saida 12 | [Cargal—4
WAREA Saida 13 ‘ {Cargal—1
BUSY Saida 14 {Cargal—1
SETON Saida 15 ‘ {Cargal—1
INP Saida 16 {Cargal—1
SVRE Saida 17 {Cargal—1
"ESTOP “s2|  Saida 18 ‘ {Cargal—¢
"ALARM 22| Sajda 19 {Cargal—1
AREA Saida 20 {Carga—

Nota 1) Para o método de cabeamento de sinal de pulso, consulte "Detalhes de cabeamento de sinais de pulso.

Fonte de alimentagao

Note 2) Saida quando a fonte de alimentag@o da unidade estiver LIGADA. (N.F.)

Sinal de entrada

Nome Detalhes
COM+ | Conecta a fonte de alimentacao 24 V para entrada/saida de sinal
COM- | Conecta a fonte de alimentagao 0 V para entrada/saida de sinal
SETUP Instrucao para voltar a origem
REINICIAR Redefinir alarme
SVON Instrucao Servo LIGADA
CLR Reiniciar desvio
TL Instruc@o para a operagao de empuxo

Detalhes do cabeamento de sinais de pulso

* Quando vocé conecta um CLP, etc., ao conector de E/S paralelo CN5 utilize o cabo de E/S (LEC-CL5-0).
* O cabeamento deve ser alterado dependendo do tipo de E/S paralela (NPN ou PNP).

LECPAPLIC-CI(PNP)
Fopt s dimereceo
I Fungao IN° do pin sinal de E/S
COM+ 24V 1 ‘ {
COM- ov
NP+ |Sinal de pulso| 3 f
NP-__|Sinal de pulso| 4
Nota 1)
PP+ |Sinal de pulso| 5 ‘
PP-  |Sinal de pulso| 6
SETUP Entrada 7 ‘ 1
REINICIAR _ Entrada 8 S
SVON Entrada 9 ‘ S
CLR Entrada 10 - ——t
TL Entrada 11 f - —
TLOUT Saida 12 {Cargal———
WAREA Saida 13 ‘ {Cargal———
BUSY Saida 14 {Cargal——
SETON Saida 15 ‘ {Cargal———
INP Saida 16 {Cargal——
SVRE Saida 17 f {Carga}
'ESTOP'=2|  Saida 18 {Cargal——
"ALARM ™22 Saida 19 ‘ {Cargal———
AREA Saida {Cargal———

Sinal de saida
Nome Detalhes
BUSY Saida habilitada quando o atuador esta em movimento
SETON Saida habilitada enquanto o atuador retorna a origem
INP Saidas quando a posigao alvo & alcangada
SVRE Saida habilitada quando o servo esta ligado

*ESTOP o293 | Saida quando a parada EMG esta acionada
*ALARM MNt23) | Saida desabilitada quando um alarme & gerado
AREA Saida habilidada enquanto o atuador esta dentro da faixa
WAREA ‘Saida habilidada enquanto o atuador esta dentro da faixa configurada na W-AREA
TLOUT Saida habilitada durante a operagao de aplicagao de forga

Nota 3) Sinal do circuito de logica negativa LIGADO (N.F.)

esaida de sinais de pulso da unidade de posicionamento é saida diferencial

Unidade de posicionamento

SR
jd NP+
‘ NP 1kl %
7 1200
I PP+
‘ P 1 kol |3
‘ 7 1200
L

! Dentro da unidade
]

esaida de sinais de pulso da unidade de posicionamento é saida coletor aberto
Fonte de alimentagao de sinais de pulso
|

664

Unidade de | !
posicionam | ! Dentro da unidade
ento ] m
I NP+
‘ 1kQ 3
ij\ O NP—
Resistor R imiado 120Q
decorene™ - PP+
1kQ B
il\ ol PP—
L Resistor R L 120Q
i limitador de ;
i corrente Nota) i

Nota) Conecte o resistor R limitador de corrente em série
para que corresponda a tensao de sinais de pulso.

Tenszo de alimentag@o de sinais de pulso | Especificagdes do resistor R limitador de corrente
24VCC £10% 3,3kQ 45% (0,5 W ou maior)
5VCC £5% 390 Q 5% (0,1 W ou maior)




Tempo do sinal

Retornar a origem

Fonte de alimentacdo 24V
ov
LIG
SVON DESL
Entrada .
SETUP
BUSY Le
DESL
SVRE
SETON
Saida
INP .
\
\
*ALARME |
\ .
\
*ESTOP 'n‘
\
\
\
. R
Velocidade w = 0 mm/s
\
Retornar a origem i
\

- 1
aso 0 atuador esteja dentro da faixa "posico interna" do pardmetro }
sico, a ENT ird ligar, mas caso ndo, permanecerd desligada.

* "+*ALARM" E "*ESTOP" sdo expressos como circuito negativo-légico.

Operacao de posicionamento

H LIG
. DESL
Entrada Sinal de pulso
LIG
DESL
Saida BUSY :
INP :
n
i
i
i
P—— HY
[
A
Velocidad -+ 0 mm/s
Operagéo de posicionamento ; |
[

N
1 Caso o atuador esteja dentro da faixa 'posi¢éo interna” dos dados H
1 de etapa, a ENT ird ligar, mas caso nao, permanecera desligada. |

Reiniciar alarme

! Redefinir alarme

LG
Entrada |REINICIAR DESL
—| ]— LG
If *ALARM
Saida DESLIGADO

Alarme desligado;

"+ALARM" é expressado como um circuito légico negativo.

Operacao de pressionamento

. LG
T DESL
Entrada t
Sinal de pulso """I“I"II"I“I"" )
LIG
TLOUT
_I DESL
Saida BUSY *
INP i
N
it
\ [
[
Velocidade h— 0 mm/s
Operagéo de p i i

P f—
i Se a forga de pressionamento atual ultrapassar o valol
E de "gatilho LV" dos dados de etapa, o sinal ENT iré LIG.

Nota) Caso a operagéo de empuxo seja parada quando nao

houver desvio de pulso, a pega mével do atuador pode
pulsar.
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Série LECPA

Opcoes: Cabo do atuador

[Cabo robético, cabo standard para motor de passo (Servo/24 VCC)]
LE-CP- _L—_| Comprimento do cabo/LE-CPa;: 1,5m,3m,5m

Lado da unidade

Conector C_ (14,2) (N° do terminal)
Comprimento do cabo (L) [m] (N° do terminal).—30 do atuador 3
1 15 At m B Sil S~
3 3 A6 F=1'B6 =
5 5 Conector A
L2 1 > | (14,7)
8 P (30,7)
A 10*
| B | 15" |
c 20* . -
* Produzido ap6s o Comprimento do cabo/LE-CPx¢c: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
zgger;’g:;”;‘; gg g;‘é':go) (* Produzido apés o recebimento do pedido)  Lado da unidade
Tipo de cabo = ConectorC_ (142)  (N° do terminal)
_— Cabo robtico (N° do terminal).-ado do atuador % 5 ;g
(Cabo flexivel) Al-e=—==B1 S ,,,,x'ﬁv ‘
S Cabo standard A6 Iﬂm B6 v':I \ N1 (1')
] @) [
(14,7) Conector A Q = e
(307 | &
- W Go feminal W do erminel
Sinal do cgnzvcm; Cor do cabo do cgn:'cwg
A B-1 Marrom 2
A A- Vermelho 1
B B- Laranja 6
B A Amarelo 5
COM-AICOM | _B- Verde 3
COM-BI— A Azul 4
o Cordocan [y
Vee B-4 £ ra Marrom 12
GND A4 Y 4 Preto 13
A B-5 — Tt Vermelho 7
A A-5 L + Preto 6
B B-6 1 1 Laranja 9
B A6 — A Preto 8
. — 3
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Driver do motor de passo Série LECPA

Oggées
[Cabo de E/S]

LEC-CL5-

LAT3
Tipo do cabo de E/S Comprimento do cabo de E/S (C)
[ L5 [ ParaLECPA ] 1 1,5m
3 3m*
5 5m*

* Entrada de pulso utilizavel
somente com diferencial.
Utilizavel somente com cabos

de 1,5 m com coletor aberto. N°do | Corde |Marcacom| Cordo N°do | Corde | Marca | Cordo
pino |isolamento| ponto | ponfo pino | isolamento | com ponto| ponto
‘ L 1 Marrom-claro| W Preto 12 Marrom»clarc B B |Vermeho
12! 2 |Marrom-claro| W Vermelho 13 Amarelo | H Preto ‘LES
3 Amarelo | m Preto 14 Amarelo | B B |Vermelho
_ 4 Amarelo | ® Vermelho 15 |Verde-claro| B M | Preto | [} FPY
n NN g% 5 |Verde-claro| m Preto 16 |Verde-claro| M M [Vermeho| |LEPS
- 6 |Verde-claro| m Vermelho 17 Cinza B W | Preto
(25) | (10) (40) 7 Cinza | | Preto 18 Cinza | M M |Vermelho
@5) 8 Cinza | | Vermelho 19 Branco | M M | Preto
9 Branco | | Preto 20 Branco | B M |Vermelho LEH
100 £10 | 10 Branco | | Vermelho T
11 |Marrom-claro] mm | Preto ‘ 05 | Verde ‘ LECT)

[Jogo de filtro de ruidos]
Driver de motor de passo (Tipo entrada de pulso)

LEC-NFA

Componentes do conjunto: 2 filtro de ruidos
(Produzido por WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

@ — N
3 | S— W
(42,2) (28,8) =

* Consulte o Manual de Operagéao série LECPA para instalagao.
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Série L E C (Compativel com Wndows®XP, Windows®7 )

Kit de configuracao do controlador/LEC-W2

Como Eedi r
(D Software de configuragéo —_
do controlador L E C W2

@) Cabo de @ Cabo USB @ Kit de configuragéo de controlador
comunicagéo (tipo A-miniB) (Japonés e inglés disponiveis.)

Contetido

(» Software de configuragao do controlador (CD-ROM)
= @ Cabo de comunicagao
}TT (® USB estao incluidos

4 (Cabo entre o PC e a unidade de conversao)

Controladores/Unidades compativeis

Controlador de motor de passo (Servo/24 VCC) Série LECP6
Controlador de servomotor (24 VCC) Série LECA6
Unidade de motor de passo (Tipo de entrada de pulso) Série LECPA

Requisitos de hardware

Magquina em funcionamento compativel com IBM PC/AT
0os Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits e 64 bits).

Interface de Porta USB 1.1 ou USB 2.0
comunicagao
Display XGA (1024 x 768) ou mais

*Windows® e Windows®7 s&o marcas registradas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos.
* Consulte o site da SMC para a verséo de informagdes atualizadas, http://www.smcworld.com

Exemplo de tela

Exemplo de tela em modo facil Exemplo de tela em modo normal
ey
Filetf) Edit Comm Setting
= rrwoms| sen | servaon
o O 050 mm o0 s 30 % e
‘Step Data. -
7 T T B S
T T T ¥ —
2 Absolute 100 20.00 0 0 1.00 L L) W
Shelte om0 w0 o 1w = =
Shwlte w0 s 0 o 1w v
9 Absolute 500 90.00 0 0 1.00 ~ . e sow L0}
Move Speed: 20 [mm/sec] Move distance Move F ﬁ s — —
g <. . : 51|
Ready ~100.00 ~ 30000 = = < B
Fécil operacéo e configuracao simples - — —
@ Permite configurar e exibir os dados das etapas do Configuragéo detalhada )
atuador como posigio, velocidade, forca, etc. @ Os dados das etapas podem ser configurados em detalhes.
@ A configuragdo dos dados das etapas e teste da @ Os sinais e status do terminal podem ser monitorados.
unidade podem ser realizados na mesma pégina. @ Os pardmetros podem ser estabelecidos.
@ Pode ser usado para ativar e movimentar em uma @ JOG e movimento de taxa constante, retorno a origem, operacéo de teste e
faixa constante. teste de saida de forga podem ser realizados.
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Série LEC

Interruptor de
habilitagao
(Opcional)

Interruptor de

arada

ANANNNANINNAY

Func6es padrao
* Exibicao de caracteres chineses
¢ O interruptor de parada é fornecido.

Opcionais
* O interruptor de habilitacéo é fornecido.

Modo facil

Teaching box/LEC-T1

Como Eedir
LEC-T1-

Teaching box

Comprimento do cabo [m]

C € ¢ us

3JIG

Interruptor de habilitacdo

LAT3
EF

e

[Nada] Nenhuma

S ‘ Equipado com um sensor de habilitagao

L

m
—

* Chave de intertravamento para a
corrida e fungao teste

Idioma inicial
(9] Japonés ‘ Interruptor de parada
‘ E ‘ Inglés ‘ \ G \Equipadocominterruptordeparada\

*0 idioma exibido pode

Eseecificagées

ser modificado para inglés ou japonés.

Iltem Descrigao
Sensor Interruptor de parada, Interruptor de habilitagao (Opcional)
Comprimento do cabo [m] 3
Encapsulamento IP64 (Exceto conector)
Faixa de temperatura de trabalho [°C] 5a50

Faixa de umidade relativa [%UR]

90 ou menos (Sem condensag&o)

Peso [g]

350 (Exceto cabo)

[produtos em conformidade com a CE]

A conformidade EMC da teaching box foi testada com controlador de motor de passo série LECP6

(servo/24 VCC) e um atuador aplicavel.
[Produtos em conformidade com o UL]

Quando a conformidade UL for requerida, o atuador elétrico e o controlador deverdo ser usados com
uma fonte de alimentagdo UL1310 Classe 2.

Nota 1) Nao compativel com o LECPA.

Operagao de uma etapa

Fungdo Detalhes Fluxograma de operac¢des do menu
Dados de passo |* Ajuste de dados de passo LB Bados
_ Dados Step data no.
Jog * Operagao Jog Monitor Ajuste de dois itens selecionados a seguir Ver. 1. *:
* Retornar a origem Jog Posicdo, velocidade, forca, aceleragéo, esaceleragao Ver. 2, ==
» Nota 1 da operagéo da etapa 1) Teste Posicao, velocidade, forca de pressionamento,
Teste « Retornar & origem ALM aceleragao, desaceleragéo, MOD de movimento
« Exibicao do eixo e n° dos dados de passo. Aluste TB ?’IOD' gatllho_ LV, velqmdade ,de pressmnam_erjto,
Monitor  Exibicdo de dois itens selecionados orga do movimento, drea 1, &rea 2, em posigao
da posicao, velocidade, forca. Monitor
ALM  Display do alarme ativo || Exibicao do n° de passo
* Redefinir alarme Exibigao dos dois itens selecionados a seguir
+ Reconexao do eixo (Ver. 1.*%) (Posigao, velocidade, forga)
¢ Ajuste do idioma exibido (Ver. 2.**)
Ajuste TB « Configuragao do modo fécil/normal Jog —
¢ Ajuste dos dados da etapa e [ Retornar & origem
selecdo dos itens do monitor Operagao Jog
modo facil.

ALM

Display do alarme ativo
Redefinir alarme

Ajuste TB

Reconexao do eixo (Ver. 1.**)
Japonés/inglés (Ver. 2.**)
Fécil/normal

Item de configuragao
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série LE C

Modo normal

Fluxograma de operacoes do menu
Funcao Detalhes Menu Dados de etapa
Dados de etapa | * Ajuste de dados da etapa Dados de etapa Step data no.
— - — Parametro MOD de movimento
Parametro * Ajuste dos parametros Monitor Velocidade
+ Operacéo jogVelocidade constante do movimento Teste p—p— PoOsi¢&0 .
+ Retomar & origem ALM Aceleragao
+ Test drive ") Arquivo Desaceleragao
Test (Especifique no maximo 5 dados de passo e opere) Ajuste TB Forga de pressionamento
este + Saida forada Reconectar Gatilho LV
(Saida de sinal forcada, Saida de terminal forcada) Velocidade de pressionamento
Nota2) Eor(;a de movimentagdo
Areat, 2
* Monitor da unidade Posigdo de entrada
+ Monitor do sinal da saida o2 Parametro
Monitor * Monitor do sinal da entrada N2 — Basico 2
* Monitor do terminal da saida ORIG Ajuste ORIG
¢ Monitor do terminal da entrada
* Display do alarme ativo Momtorﬁ M0|‘1|Eor DRY
ALM (Restauragéio do alarme) Propulsao s [ Pczslgao, velocidade, torque
+ Display da gravagéo de registro de alarme || Sinal de saida =2 N° da etapa
Sinal de entrada N2 N° da ultima etapa
* Salvar dados . Terminal de saida
Salve 0s dados e pargmetros dol;l)asso Terminal de entrada Monitor do sinal de saida
da unidade que estd sendo utilizada
para comunicacdo (¢ possivel salvar Teste —‘ Monitor do sinal de entrada
quatro arquivos, com um conjunto de JOG/MOVE - " -
dados da etapa e os parametros L Return to ORIG Monitor do terminal de saida
Arquivo definidos como um arquivo). Test drive MV Monitor do terminal da entradal
+ Carregue na unidade ) Saida forgada No22)
Carrega os dados salvos na caixa de
instrugio da unidade que esta sendo ALM Status
utilizado para comunicagao. [ Status =T Display do alarme ativo
* Apague os dados salvos. Gravagéo de registro de ALM Redefinir alarme
* Protegéo do arquivo (Ver. 2. ~
eedo B ( ) Arquivo Displayda gravagio de registrode AL
* Ajuste do display [ Salvar dados Display de entrada de registro
(Modo facil/normal) Carregue na unidade
 Ajuste do idioma Apagar arquivo
(Japonés/Inglés) Protegéo do arquivo (Ver. 2.**)
Ajuste TB * Ajuste da luz de fundo -
« Ajuste de contraste do LCD Ajuste TB
« Ajuste do som do beep Facil/Normal
* Conexao max. do eixo Idioma
* Unidade de distancia (mm/polegada) Luz de fundo Nota 1) N&o compativel com o
Reconectar * Reconexao do eixo | Contraste do LCD LECPA. o
Beep Nota 2) Os sinais abaixo sdo
Conexao max. do eixo compativeis com o
Senha LECPA com TB Ver.
Unidade de distancia 2.10 ou mais recente.
Entrada: CLR, TL
— Reconectar Saida: TLOUT
Dimensoes
—
34,5
N° Descrigao Funcao
1 | LCD Uma tela de cristal liquido (com luz de fundo)
2 | Anel Um anel para pendurar a teaching box
3 Interruptor de parada| Quando o interruptor é apertado, 0 mesmo trava e para.
®\% A trava é liberada quando é virada para direita.
4 | Protetor dointerruptor de paradal| Um protetor para o interruptor de parada
Evita operagdo involuntdria (operagdo inesperada)
5 Interruptor de habilitagdo | da fung&o teste de deslocamento manual.
(Opcional) Outras fungbes, como alterar dados, ndo sao
cobertas.
6 | Chave comutadora | Chave para cada entrada
7 | Cabo Comprimento: 3 metros
8 | Conector Um conector conectado ao CN4 da unidade
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