Atuador elétrico de eixo simples

Série LJT1H
Guia de acao direta de alta rigidez

avi Tipo de Tipode  Orientacéo de Avancgo mm .
S . Model
ene motor guia montagem odelo Fusodeesfera ecirulantesdesolo| Fuso de esferas reciroulantes. 292
LJ1H10 (12] (12] Pégina 790
Guia de Horizontal LJ1H20 @ e (10] Pagina 794
LJ1H Motor | agéo direta LJ1H30 (25 ] (25 ] Pagina 802
padrao :Z.ZI; LJ1H10 o B o B Pégina 806
Vertical LJ1H20 G [ 5 W10} Pégina 814 | I} J
LJ1H30 (10] (10] Pagina 822
LG1
Opcoes Pagina 826 e
Construcao Pagina 827
Montagem: Pagina 830 LECSC]
Dados de deflexae: Péagina 833 |LXF

Designacoes de referéncia

LJ1 H[10][S2][N]H|-[100]K|-[F]R

5]A

E Sensor magnético

c |
x || >
[0

Tipo de gui
3 Nada Sem sensor
Conector de E/S| 1 NPN, contato A 1 pg. I. Z
Série [Nada] Newnum || 2 Contato B 2 pgs. D
Tipo de mower— H_[conoomerteES| | 3 |NPN, contatoA 1 pc, contato B 2 pgs.
[20] Servomotor d CA 4| PNP contaoA 1 po LC3F2
[30] 52 (Encoder incremental) 100 W 5 PNP, contato B 2 pgs.
= Servomotor de CA 6 | PNP.contato A 1 pg., contato B 2 pgs.
(Encoder 200W . .
Servomotor de CA ————=Tipo de driver ‘ D-OJ
& (Encoder absoluto) 100 W Nadd Sem driver
Servomolor de CA = Tipo de entrada de pulso
& (Encoder absoluto) 200 W (Encoder E_MY
A2 Tipo de entrada de pulso
Tipo de p (Encoder 200V
[PT soo | B1 Tipo de entrada de pulso
N [Esferas Avango do (Encoder absoluto) 100 V.
F[ 5mm B2 Tipo de entrada de pulso
H 8 mm Curso (mm) (Encoder absoluto) 200 V.
A 10mm
B [ 12mm Trava e——— L+ Comprimento do cabo
C | 20mm | [Nada]Neruma| _ Zm
D[ 25mm | [ K [Comfiio] Direcéo da entrada dacaba Tipo de cabo 5 s5m
F Axial [s T cabopadao | [A | tom |
R Direita R |
L | Esquerda
T Topo
B Base

As tabelas acima mostram a
definicao para cada simbolo
somente e nao podem ser usadas
para selecao de modelo.
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Montagem horizontal

série LJTH10

Como pedir

LJ1H10[S2|[:Iz]1-[300]-

PILNI -

Saida do motor

100 W

Guia de acdo|
direta de alta
rigidez

Fuso de esferas recirculantes de solo
01 2 mmiFio condutor de 12 mm

€

Sensor magnético

Sem sensor
. 1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor
‘ = ‘ o — 100W‘ Curso (mm) 2 |NPN, contato B 2 pgs.
le CA (encoder Consulte o curso padrao 3 |NPN, contato A 1 p, contato B2 pes.
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W] . Conector de E/S 4 | PNP, contato A 1 pg.
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Tipo de cabo H | conoonestoce 5 6 | PNP,conalo A e, conelo B2 pgs.
Entrada da Diregio da® | S |  Cabopadrao
esquerda entrada do cabo | R [Cabo robtico (cabo flexivel) Tipo de driver
F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada axial Entrada da direita L |[Esquerdal 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Direcao da entrada do cabo
Especificac6es
———
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500
Peso do corpo (kg) 52 | 60 | 68 | 75 | 83
Faixa de de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 10
Velocidade maxima (mm/s) 600
Repetibili do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pe Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
cas -
PSS Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo 12 mm, fio condutor de 12 mm
principais L > = —
Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexéo do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSOI -0 (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel

Momento dinamico admissivel

Passo 10,2 Orientagéo de montagem ~Modelo L J1 H 1 0
Rolagem | 12,8 | |Dieiodomvinerodacagd . Investigacao da opcao de regeneracao
Guinada 10,2 A, g 2000 =000 Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
m :Carga de transferéncia (kg) ¥ \Mep | 5| W de adigdo-subtracéo, tempo de inatividade, carga,
X 2 2 m = 2000 etc.), a opcéo de regeneragao pode ser requerida.
a :Aceleracdo dapecade | @ - S | E 100 2 P~ — , @ OPC: generacao pi q
trabalho (mm/s?) © - €= 2=3000 Os resultados da consideragao em cada caso de
Me: Momento dinamico o g carga maxima ou metade da carga para a especifi-
L :Projegdo para centro de = o 2 4 e 8 1 cagao do produto estdo descritos abaixo.
gra'vﬁadepda peca de £ Carga de transferéncia m (kg) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
trabalho (mm) L2 = 50 \ opgao de regenegaa
s
€ )Mer Rlg* :
8 m :‘O; E Tipo de driver | Modelo de op¢éao de regeneracao
K L2 13" — Al Néo requerido.
2 :1‘!; A2 Néo requerido.
Iner T ’ P st B1 N&o requerido.
m — Carga de transferéncia m (kg) B2 Nao requerido
— o T -
o T
- o 5w e 00RF | Metade da carga
©
S S [ 7 Tipo de driver [ Modelo de opgéo de reg a
S T |5 o0 a=2000 = i L
g 15 - = A1l N&o requerido.
© AN 0 > " S‘ PE— A2 N&o requerido.
£ Carga de transferéncia m (kg) B1 N&o requerido.
B2 N&o requerido.
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Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexédo.




Motor padrao/Especificacdes de montagem horizontal Série LJTH10

Dimenso6es/LJ1H10CJPB

40 (afastamento da fenda em T)

©5H10 com profundidade 8

10

8. . Plano de referéncia de

montagem da pega
de trabalho*

8 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 8

Lado da entrada do cabo

— 1 E3X 3 E3X 3 H‘

5H10 com profundidade 6

100

(43) Curso + 125 (faixa de movimento da mesa) 232
)
ES +
Curso + 400
Rosca T
+ ———————— g ————————
= e —0r —
1 TR ————— —®—— —— ——— ] %i

3 x 95H10 com profundidade 5

Curso + 145

80

80 30

e

Detalhe da se¢éo Z

Plano de referéncia de
\._ montagem do corpo*

M|

4.8

Detalhe da Secéao A
(Ranhura do sensor)

o
~
4.5
10

18

Dimensodes da fendaem T

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da pega de trabalho
devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 250 500
10 0,4 1,3 10,3 25,3 50,3
\ i 100 0,4 0,5 1,4 29 54
(mm/s) [ 300 0,4 05 08 13 2,1
600 0,4 0,5 0,7 1,0 1,4

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operacao.

A: Tempo de aceleracéo

B: Tempo de velocidade constante

C: Tempo de desaceleracao
D: Tempo de repouso (0,3 s)

Aceleracdo méxima: 3000 mm/s?
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LJ1H10[S2][N[z]-[300]-

Montagem horizontal (100W

série LJTH10

Como pedir

Guia de agéo!
direta de alta
rigidez

01 2 mm/Fio condutor de 1 2 mm

€

m _ Sensor magnético
rNada Sem sensor
. 1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor 2 Contato B 2 pt;s.(P
‘ S2 ‘ de CA (encoder i 100W‘ Curso (mm) = 3 | NP, contato A1 g, conteto B2pgs.
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W] Consulte o curso padréo. Conector de E/S | 4 | PNP, contato A 1 pg.
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Tipo de cabo H_[comonecore ] 6 | PNP, contalo A1 g, conlalo B2 ps
Entrada da Direcao da B
esquerda entrada do cabo n Cabo robético (cabo flexivel) Tipo de driver
F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada axial Entrada da direita L |Esquerdal 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V'
T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Direcao da entrada do cabo
Especificacoes
—————
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 [ 500
Peso do corpo (kg) 52 | 60 | 68 | 75 | 83
Faixa de temp a de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D \ho| Carga de trabalho (kg) 10
) Velocidade maxima (mm/s) 600
Repetibilidade do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
PR Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo @12 mm, fio condutor de 12 mm
principais - = ET —
Guia Guia de acdo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSCI[CI-C] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

M estatico admissivel Momento dinamico admissivel
Passo 10,2 Orientacéo de montagem ~Modelo LJ1H10 .. " -
Rolagem | 12,8 | |Dieidonoinenodscaga ‘ Investigacao da opcao de regeneracao
Guinada 10,2 a g 200 =000 Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
m :Carga de transferéncia (kg) ¥ \Mep |3 E N de adicéo-subtragdo, tempo de inatividade, carga,
a :Aceleragéo da peca de 3 m L 3|5 22000 etc.), a opcao de regeneragéo pode ser requerida.
"trabatho (mm/s?) 2 - g - R — Os resultados da consideragao em cada caso de
Me : Momento dinamico o S carga maxima ou metade da carga para a especifi-
L :Projegéo para centro de £ 0 2 4 6 ) cagao do produto estéo descritos abaixo.
gravidade da pega de jc:’ Carga de transferéncia m (kg) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
trabalho (mm) 5 = 50 N opgao de regeneragao.
HE
M N w0 n = = =
g m) er g £ Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
g =13 —| Al Nao requerido.
E L2 [ A2 Nao requerido.
%:ﬂ%) Mer | & ¢ 2 ¢ ¢ e B1 Nao requerido.
m - Carga de transferéncia m (kg) B2 Nao requerido.
— [ aw
<
3 |E w0 o0 Metade da carga
< S|
] (\:U E . ,N Tipo de driver |Modelo de opcéo de reg: ca
£ € o Al Nao requerido.
G] ,g ) > ’ S‘ — A2 Nao requerido.
S B1 Nao requerido.
ag C de ti ferénci ke Fy :
arga de transferéncia m (kg) B2 N&o requerido.

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexédo.
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Motor padrao/Especificacées de montagem horizontal Série LJTH10

Dimenso6es/LJ1H10CINB

40 (afastamento da fenda em T)

80
©5H10 com profundidade 8 45 8xM5x08p i da rosca 8
e |
20,
e
Lado da entrada do cabo
(T ———— T EX=3NES
ﬂ& [T 1 % s+ \}-]>
5H10 com profund|dade 6

100

(43) Curso + 125 (faixa de movimento da mesa)

232

L

Stroke + 400

Rosca T
f ; i
+ e e e
= — =
1 TR ————— —®—— —————— %I

3 x @5H10 com profundidade 5
Curso + 145

80 80 30

_

Plano de referéncia de
montagem da pega de trabalho*

— Plano de referéncia de
montagem do corpo*

Detalhe da secdo Z

. ]I

4.8

Detalhe da Secao A

(Ranhura do sensor)

o
~
4.5
10

18

Dimensodes da fendaem T

*0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da
peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)

Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 250 500
10 0,4 1,3 10,3 25,3 50,3

/elocidadd 100 0,4 0,5 1,4 2,9 54
(mm/s) [ 309 04 05 08 13 21
600 0,4 0,5 0,7 1,0 1,4

A: Tempo de aceleracdo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragao

D: Tempo de repouso (0,3 s)
Acelerag@o méxima: 3000 mm/s2

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operacao.
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Motor [sEl[£l] i oo

direta de alta

Montagem horizontal 100 W | | “rgicez | 1615 mmFio condutor 10 mm

série LJTHZ20 C€

Como pedir

LJ1H20[S2|[ZY-[300]-

Sensor magnético
Nada Sem sensor
) 1 NPN, contato A 1 pc.
T'PO de motor Curso (mm) 2 |NPN, contato B 2 pgs.
‘ S2 ‘ Servomotor de CA (encoder i 100 W ‘ c It dra 3| NP, coniato A 1 pg, cotaio B2 pgs.
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W] onsulte o curso padrao. Conector de E/S 4 | PNP, contato A 1 pg.
Erada sup [Nada ] Nenhum | 5 |PNP, contato B 2 pgs.
Tipo de cabo H ‘(‘mcnnea\urdeﬁs‘ 6 | PNP, contato A f pe, contato B2 pes.
Diregdoda® | S |  Cabo padrao
entrada do cabo n Cabo robético (cabo flexivel) Tipo de driver
Entrada da -
esquerda F | Axial X Nada Sem driver
R | Direita Comprlmento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada da direita L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V

Diregéo da entrada do cabo

Especificacoes
———
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 77 | 89 | 101 | 11,2 | 12,6 | 137
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade maxima (mm/s) 500
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
principai Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo 915 mm, fio condutor de 10 mm
Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECS[IC-0J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estético admissivel Momento dindmico admissivel

Passo 71 Orientacéo de montagem lodelo LJ1H20
Rolagem | 83 | [Dieiodomoineriodscagd Investigacao da opcao de regeneracao
: ®
Guinada 75 A o= = @ Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de
m : Carga de transferéncia (kg) | o ¥\ Mep s 5 P~ adigéo-subtrago, tempo de inatividade, carga, etc.), a
a :Aceleragao da pega de @D m - = |2 o0 _a=2000 opgao de regeneragao pode ser requerida.
trabalho (mm/s?) 3 - z |4 —e=3000_1 — Os resultados da consideragéo em cada caso de carga
. s o g maxima ou metade da carga para a especificagcdo do
Me : Momento dinamico 5 0 10 NE) a0 produto est&o descritos abaixo.
L :Projegéo para centro de 52 Carga de transferéncia m (kg) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgao
gravidade da peca de — o de regenerag&o.
L2 <
trabalho (mm) ‘g Carga maxima
£ Jver | 8| E . - - -
o m S|E —] Tipo de driveriflodelo de opcao de regeneracap
ks L —_13 = Al Nao requerido.
e g A2 Nao requerido.
Mer | & o 0 E) ) = .
m ) = Carga de transferéncia m (kg) g; zfo requer!:o.
a0 requerido.
S| o AN
o gle =000 | Metade da carga
E (\:‘, *E/ 1000 Tipo de driverifiodelo de opcao de regeneracap
5 |- = A1 N&o requerido.
o N s 1 ~ = A2 Nao requerido.
:E Carga de transferéncia m (kg) B1 Nao requerido.
- = B2 Nao requerido.
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflex&o.
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Motor padrao/Especificacdes de montagem horizontal Série LJTH20

Dimensoées/LJ1H20(1PA

22

4 x M8 x 1 profundidade da rosca 15

4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20

110
67
LN
20
©@8H10 com profundidade 10
|Lado da entrada do cabo|
|
t
K il T T
I
f,i,i,i,A,i,i,,J[
&3 !H £ I
i

Curso + 150 (faixa de movimento da mesa)

8H10 com profundigdade 8

130

190

90 (afastamento da fenda em T)

T

)

Secédo A

12,5

A 9.5

Plano de referéncia de
imontagem da peca de trabalho*

——— T Plano de referéncia de
montagem do corpo*

Detalhe da se¢édo Z

1.7

Curso + 362

Cu

rso + 32

o
— Y
' f
=H--1 I
L e
'
el
8 x 06,6 92 ©
Curso + 216 58 30

*0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de

4.8

Detalhe da Secdo A
(Ranhura do sensor)

montagem da peca de trabalho devem ser usados como padréo na montagem
no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600
10 0,5 1,4 10,4 30,4 60,4
Velocidade| 100 0,5 0,6 1,5 35 6,5
(mm/s) | 250 05 06 09 1,7 29
500 0,5 0,6 0,8 1,2 1,8

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operacao.

1)
L & o

Dimensoées da fendaem T

A: Tempo de aceleracéo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragao

D: Tempo de repouso (0,4 s)
Aceleragao maxima: 3000 mm/s2
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Motor [CEIE Saltaco il kel i ot et
. reta de a
Montagem horizontal (100W

serie LUTH20  ce

Como pedir

LJ1H20[S2|[I]-[500]-

Sensor magnético
rNada Sem sensor
. 1 NPN, contato A 1 pe.
TIpO #e motor Curso (mm) 2 |NPN, contato B 2 pgs.
‘ S2$ervomotor de CA (encoder ir 100 W Consulte o curso padrio 3 [NPN,conlafo A1 pg, contalo B2 pss.
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W] P . Conector de E/S 4 | PNP, contato A 1 pg.
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 ps.
Entrada supeno .
Tipo de cabo | H_[omonecorses| 6 | PP, contao A1 pg, contao B2pgs.
Diregdodae [ S |  Cabo padrao
Entrada da / en!rada docabo [ R [Caborobtico (cabo flexivel) Tipo de driver
esquerda F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada da direita L |Esquerda 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Diregéo da entrada do cabo
Especificacoes
————
Curso padrao (mm) 500 [ 600 | 700 [ 800 [ 900 [ 1000
Peso do corpo (kg) 126 | 137 | 145 | 153 | 172 | 18,6
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagéo)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade méxima (mm/s) ™ | 1000 [ 1000 | 930 | 740 [ 600 [ 500
Repetibilidade do posi (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pe as Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
r ¢ Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo de 915 mm, fio condutor de 20 mm
princip Guia Guia de acio direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSOO-O (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Nota) A velocidade ¢ limitada pela carga de transferéncia. Consulte as velocidades maximas para cada carga de transferéncia na pagina 797.

Momento admissivel (N-m)

Momento estdtico admissivel Momento dinamico admissivel

Passo 71 Orientaco de montagem odelo L J1 H20
Rolagem | 83 Diegio domoviment dacargh Investigacao da opcao de regeneracao
Guinada 75 a g e Dependendo das condigées (velocidade, velocidade
m : Carga de transferéncia (ko) | o ¥\ Mep | T E de adigdo-subtracao, tempo de inatividade, carga,
. ~ @ m - = (<0 etc.), a opgao de regeneracgao pode ser requerida.
a :Aceleragao da pega de 73 i @ | = N P
Iha (i) o €3 Os resultados da consideragao em cada caso de
trabal /s) o S carga maxima ou metade da carga para a especifi-
Me : Momento dinamico = 0 10 W B} cagao do produto estéo descritos abaixo.
L :Projecao para centro de g Carga de transferéncia m (kg) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
gravidade da pega de — w0 opgao de regeneragao.
L2 <
trabalho (mm) = Carga maxima
£ )Mer NIE "™ - 0 = =
@ m SIE ~—] Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
& G =g Al LEC-MR-RB-032
2 g A2 Nao requerido.
Mer | 2 0 1 F) E) VIR-RB.
m ) 3 Carga de transferéncia m (kg) B1 LE~C MR RB. 032
B2 Nao requerido.
T [N
2\e Lt Metade da carga
3 S €
g = |z 3 Tipo de driver | Modelo de opcéo de regeneragao
5 ‘g -4 a=3000 = Al Nao requerido.
0] N , 1 - = A2 Néo requerido.
:D: Carga de transferéncia m (kg) B1 Nao requerido.
— — B2 Nao requerido.
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflex&o.

796



Motor padrao/Especificacdes de montagem horizontal Série LJTH20

Dimensoées/LJ1H20JPC

22

1;3 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15
(DAL
20 4xM8x1,25p da rosca 20
©8H10 com profundidade 10
Lado da entrada do cabo
|
t
I T T |
I
r - - _ |
kX3 !H kX I

Curso + 150 (faixa de movimento da mesa)

8H10 com profundiddde 8

190

12,5 9.5
Plano de referéncia de
montagem da peca de trabalho*

——— T Plano de referéncia de
montagem do corpo*

Detalhe da sec¢do Z

2 L]
"

90 (afastamento da fenda em T)

Curso + 362
92 Curso + 32 3 x @8H10 profundidade 5
o
) 4
|
St
T4y
=
g
8 x 06,6 92
Curso + 216 58 30

* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de
montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem
no equipamento.
Consulte as paginas que comecam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

17 T ?J
48
135
Detalhe da Secédo A
(Ranhura do sensor)
11,5
f ¥
wNAlR
9.4 -
18

Tempo de posicionamento (s)
Distancia d (mm) 1 10 100 500 1000
10 0,6 1,5 10,5 50,5 100,5
Velocidade| 100 05 0,6 1,5 55 10,5
(mm/s) 1 500 | o5 06 09 1,7 27
1000 0,5 0,6 0,9 1,4 1,9

Dimensodes da fendaem T

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condigdes de operacao.

Velocidades maximas para cada carga de transferéncia

Unidade (mm/s)

Carga de transferéncia (kg)
ety 15 20 25 30
LJ1H2000PC-500-C] 1000 700 500 500
LJ1H20C0PC-600-C] 1000 700 500 500
LJ1H200PC-700-0] 930 600 500 500
LJ1H2000PC-800-C1 740 600 500 500
LJ1H200]PC-900-(] 600 500 500 500
LJ1H200]PC-1000-C1 500 500 500 500

D,

A: Tempo de aceleracéao

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleracao

D: Tempo de repouso (0,4 s)
Aceleragao maxima: 2000 mm/s2
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LJ1H20[S2|[\TY-[300]-

Tipo de m

Montagem horizontal

Como pedir

Curso (mm)

‘ S2 $ervomotov de CA (encoder ir

100

\ S6 \Servomotov de CA (encoder absoluto) 100 W\

Consulte o curso padrao.

2]A1]

100 W

série LJTHZ20

Guia de agdo
direta de alta

rigidez 615 mm/Fio condulorw mm

€

Sensor magnético
Nada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pg.

NPN, contato B 2 pgs.
INPN, contato A 1 g, contato B 2 pgs.
PNP, contato A 1 pg.
PNP, contato B 2 pgs.

‘Nada‘ Nenhum ‘

2
3
Conectorde E/S | 4
5
6

Tipo de cabo |comeonesorge 5| PP, contato A pe, contalo B2 s
Diregioda® | S [ Cabopadrdo |
entrada do cabo | R_|Cabo robéico (cabo flexivel | Tipo de driver
F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Diregao da entrada do cabo
Especificacoes
———
Curso padrdo (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 77 | 89 | 101 | 11,2 126 | 13,7
Faixa de temp a de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacao)
Desempenho|_Carga de trabalho (kg) 0
Velomdade maX|ma (mm/s) 500
F i do posi (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pegas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
princi Parafuso Fuso de esferas recirculantes de 615 mm, fio condutor de 10 mm
v Guia Guia de acéo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSO-[J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel Momento dinal

mico admissivel

Investigacio da op¢éo de regeneracéo

Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de
adicao-subtragao, tempo de inatividade, carga, etc.), a
opgao de regeneragao pode ser requerida.

Os resultados da consideragao em cada caso de carga

Passo 71 Orientacéo de montagem ™~ Modelo LJ1H20
Rolagem 83 Diregéo do movimento da carge
Guinada 75 a z 2000
m : Carga de transferéncia (kg) | o ¥_ X\ Mep £
a :Aceleragao da pega de 7] m - 7 1000
trabalho (mm/s?) 5 - rf
Me: Momento dinamico o

L :Projecéo para centro de
gravidade da pega de
trabalho (mm)

OCarga de'transferéncia m (kg)m)

maxima ou metade da carga para a especificagcdo do
produto estao descritos abaixo.

Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgéo
de regeneragéo.

Lateral [Horizontal| Horizontal/lateral

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexdo.

798

L2
€ )Mer €
(] m £ — Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
g L2 5 A1 Nao requerido.
& A2 Nao requerido.
0 o E ) = .
m )Mer Carga de transferéncia m (kg) B1 Nao requerido.
B2 Nao requerido.
IS N
o Lie &= Metade da carga
° SIE N - - - .
o |5 ™ Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracao
5 Mey E - — A1l Nao requerido.
© N h ™ o - A2 Nao requerido.
LM :E Carga de transferéncia m (kg) B1 Nao requerido.
B2 Nao requerido.




Motor padrao/Especificacdes de montagem horizontal Série LJTH20

Dimensoes/LJ1H20JNA

12,5 . .95
Plano de referéncia de
montagem da peca de trabalho®
110 .
= 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15
L7
20 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20
©8H10 com profundidade 10 ©
Lado da entrada do cabo @
|
t
Ik il T T
I
| |
| ———— = Plano de referéncia de
\T £ montagem do corpo*
8H10 com profundidade 8 Detalhe da secéio Z
130
2o Curso + 150 (faixa de movimento da mesa) 190 ol
T N ”LL
= | 1.7 4
Curso + 362 4.8
Detalhe da Secédo A
(Ranhura do sensor) LTF
92 Curso + 32 3 x @8H10 profundidade 5 LECSD

m
H

M < 11,5 LXF

Sty
| 1

H

62, 1,

8x06,6 92 9.4 | 2 o LXS

Curso + 216 58 30 18

90 (afastamento da fenda em T)

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de ~ Dimensdes da fendaem T
montagem da peca de trabalho devem ser usados como padréo na

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢6es de operagao.

montagem no equipamento. LZD
Consulte as paginas que comecam com 830 para montagem.
Guia do tempo de posicionamento LC3F2
Tempo de posicionamento _ D_D
Tempo de posicionamento (s) f A: Tempo de aceleragao
5 I B: Tempo de velocidade constante
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600 i C: Tempo de desaceleragao E-MY
10 0,5 1,4 10,4 30,4 60,4 \ D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade| 100 05 0,6 15 35 6,5 Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
(mm/s) | 250 | o5 06 09 17 29 }
500 0,5 0,6 0,8 1,2 1,8 3
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Montagem horizontal

série LJTH20 C€

Como pedir

LJ1H20[S2|[N[]-[500]-

Sensor magnético
rNada Sem sensor
Tipo de motor 1 NPN, contato A 1 pg.
‘ S2 ‘ de CA (enccg:r' 100W ‘ Curso (mm) . § :;m;:ﬂtaw e
Consulte o curso padrao. o ot B2pgs
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W | p Conector de EJTS4 PNP, contato A 1 pg.
Entraca supm [Nada] Nenhum | | 5 | PNP, contatoB 2 pgs.
Tipo de cabo | H_[ooneonorceES| | 6 | PAP,conlo 1 pg, conoB2ps.
Diregéo da Cabo padrao
Entraca on ‘ entrada docabo | R_[Cabo robtico (cabo flexivel) Tipo de driver
esquerda F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada da direita L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Diregéo da entrada do cabo
Especificacées
———
Curso padrao (mm) 500 | 600 [ 700 | 800 [ 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 126 | 137 | 145 | 153 [ 172 | 186
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade maxima (mm/s) @ | 1000 | 1000 | 930 740 | 600 | 500
Repetibilidade do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas  "parafuso Fuso de esferas recirculantes @15 mm, fio condutor de 20 mm
principais [ Guia Guia de acéo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSJJ-[J(Consulte a pagina 885 para obter detalhes.,

Nota) A velocidade ¢ limitada pela carga de transferéncia. Consulte as velocidades maximas para cada carga de transferéncia na pagina 801.

Momento admissivel (N-m)

Momento estético admissivel Momento dinamico admissivel

Passo 71 Orientacao de montagem_Model L J1 H20 : . . .
Rolagem | 83 | [Diegaodomoyi Investigacao da opcao de regeneracao
Guinada 75 a g 200 =1 @ Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de
: anci FMep |5 |E adig&o-subtragdo, tempo de inatividade, carga, etc.), a
m : Carga de transferéncia (ki ] _ ~ :
a 'Aceglera 50 da pe ald; 9 & m - 3 E 1000 22000 77:\ opgéo de regeneragao pode ser requerida.
: < beg & | g3 _a=3o00_{ — Os resultados da consideracao em cada caso de carga
trabalho (’""‘/f ) o S r maxima ou metade da carga para a especificagéo do
Me : Momento dindmico S o 10 ) E) produto estéo descritos abaixo.
L :Projecao para centro de ]c:s Carga de transferéncia m (kg) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
gravidade da pega de " = w0 opgao de regeneragao.
trabalho (mm) E|_ Carga maxima
£ DVer | 8 |E . . - _
> m S|E ~—] Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
&7 » q ™ A1l LEC-MR-RB-032
B 2 ol = v
2 g A2 Nao requerido.
ﬁﬂj‘;& Mer | & o 0 B} E) MR-RB.
m ) S Carga de transferéncia m (kg) B1 LE~C MR RB, 032
B2 Nao requerido.
T o N
© Sl =100 Metade da carga
©
i % % 1000 Tipo de driver | Modelo de opcéo de regeneragao
£ ‘g‘ - = Al Nao requerido.
(] N A - p - A2 Nao requerido.
;% Carga de transferéncia m (kg) B1 Nao requerido.
B2 Nao requerido.

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexéo.
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Motor padrao/Especificagdes de montagem horizontal Série LJ1H20

Dimensoes/LJ1H20INC

22

4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15

4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20

Detalhe da secéo Z

110
67
(AL
20
©8H10 com profundidade 10
Lado da enirada do cabo
|
t
It L 1|
I
r - - _ |
kX3 ! [+ 9
i
8H10 com profundidade 8 L
130

Curso + 150 (faixa de movimento da mesa)

190

17 T?ﬁ

90 (afastamento da fenda em T)

Curso + 362 ‘ 135
92 _‘ Curso + 32 3 x 88H10 profundidade 5
[ e —— =] &

= T I
=H--1 I
1"

=

el

8 x 06,6 92 ©|

Curso + 216 58 30

* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de

montagem da peca de trabalho devem ser usados como padréao na
montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comecam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)

Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 500 1000
10 0,6 1,6 10,5 50,5 100,5

Veloci 100 0,5 0,6 1,5 55 10,5
(mm/s) 500 | 05 06 0,9 1,7 27
1000 0,5 0,6 0,9 1,4 1,9

12,5 . 95
Plano de referéncia de
montagem da pega de trabalho’
T
7

Plano de referéncia de
montagem do corpo*

48
Detalhe da Secédo A
(Ranhura do sensor)
11,5
f M A
45° ‘ Jut
9.4 [ 2 °
18

Dimensoées da fendaem T

A: Tempo de aceleragdo

B: Tempo de velocidade constante

C: Tempo de desaceleragdo
D: Tempo de repouso (0,4 s)

Aceleragdo maxima: 2000 mm/s2

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢oes de operagao.

Velocidades maximas para cada carga de transferéncia

Unidade (mm/s)
Carga de transferéncia (kg)

MoEIEto 15 20 25 30
LJ1H20CINC-500-C] 1000 700 500 500
LJ1H20CINC-600-C] 1000 700 500 500
LJ1H20CINC-700-[] 930 600 500 500
LJ1H20CINC-800-C] 740 600 500 500
LJ1H200INC-900-(J 600 500 500 500
LJ1H20CINC-1000-[] 500 500 500 500
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Montagem horizontal

série LJTH30

guia dgagléo
reta de alta
200 W figidez a25 mm/Fio condutor de 25 mm

€

Como pedir

LJ1H30[S3|[3]-[300]-

2]A1]

Sensor magnético
Nada Sem sensor
Ti d t 1 NPN, contato A 1 pg.
1po de motor 2 |NPN, contato B 2 pgs.
‘ S3 $ervcmotor de CA (encoder i 200 W g:r:sslﬁtéTTU)rSO adrio, 3 | NN, contaio A1 g, contato B2 pcs
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ P ) Conector de E/S 4 | PNP, contato A 1 pg.
- [Nada ] Nenhum | 5 |PNP, contato B 2 pgs.
Entrada supenor .
/ Tipo de cabo ‘Cumwrea‘nrdeﬁ‘s‘ 6 | PP, cortato A1 pg, conalo B2 pgs.
X / Direciodae [ S [ Cabopadiao |
7 Aensintocan [B [t i Tipo de driver
esquerda jy / F | Axial Nada Sem driver
> F }\ R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada da direita L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base -
Direcéo da entrada do cabo B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacées
———
Curso padrdo (mm) 200 | 300 | 400 | 500 [ 600 | 800 | 1000 [ 1200 [ 1500
Peso do corpo (kg) 160 [ 180 | 200 | 220 | 240 [ 285 [ 330 | 370 | 430
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Dy penho Carga de trabalho (kg) 60
Velocidade maxima (mm/s) Nota 1000 [ 700 [ 500
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (200 W)
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
principais Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo 825 mm, fio condutor de 25 mm
Guia Guia de acdo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSO -0 (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Nota) A velocidade ¢ limitada pela carga de transferéncia. Consulte as velocidades maximas para cada carga de transferéncia na pagina 803.

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel

Momento dinamico admissivel

Passo 117 Orientacéo de montagem odelo LJ1H30 oo . .
Rolagem | 137 | |Dieiidnoineniviacas > ‘ Investigacao da opcao de regeneracao
Guinada 123 a g 2 —“%A Dependendo das condiges (velocidade, velocidade de
m : Carga de transferéncia (kg) | o ¥\ Mep E E ~ adiggo-subtragdo, tempo de inatividade, carga, etc), a
a :Aceleragdo da peca de 173 m - = | T 10 opgao de regeneracao pode ser requerida.
trabalho (mm/s?) @ - b=ip —t Os resultados da consideragao em cada caso de carga
Me : Momento dinamico o g méxima ou metade da carga para a especificagdo do
L :Projeci = 0 ) w0 produto estao descritos abaixo.
g:c:;gzz:zza::g:z:e E Carga de transferéncia m (kg Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgdo
trabalho (mm) v = G de regeneragao.
Ju S|z w
er | .M | £ - 0 = =
g m S| E Tipo de driver | Modelo de opgéo de reg
g o =g e — A1 LEC-MR-RB-032
2 g A2 Nao requerido.
Mer | 2 0 E) ) ) VIR-RB.
m) & Carga de transferéncia m (kg) B1 LE~C MR RB. 032
B2 Nao requerido.
©
S a0
o % = Metade da carga
g % % 1000 Tipo de driver | Modelo de opgéo de reg a
= mMe - Al Nao requerido.
o a VIR — - m A2 Nao requerido.
- :E Carga de transferéncia m (kg) B1 Nao requerido.
B2 Nao requerido.

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflex&o.
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Motor padrao/Especificacdes de montagem horizontal Série LJTH30

Dimenso6es/LJ1H30JPD

©98H10 com profundidade 10 120 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 10
80 4 x M12 x 1,75 profundidade da rosca 15
ey
20, 16,5 12,5 .
2o da entrada do caby Plano de referéncia de
. 400 da enfrada do cabo montagem da pega de trabalho*
T f
I T IT
| ‘ ]
|
‘ [ 53 ! 98 1] =
f 1
8H10 com profundidade 8 .
Plano de referéncia de

160 —=X montagem do corpo*

Detalhe da secao Z

63 63,5
31,5 Curso + 204 (faixa de movimento da mesa) 1945 h‘ 110 Secdo Z
T T @
o ™|
0 01N =
Secéo A B - T l
1 L i n o
1.7 0
Curso + 430 170
= 48
€ ~
e Detalhe da Segédo A
g 8x09 (Ranhura do sensor) J1
(<]
(]
e LG1
2 + s =+
o l_ L ol
g & 7’t ao[ LTF
8 11,5
‘T e = —|-
E : P ‘ LE6SD
g 4 x 968H10 com profundidade 5

110 Curso + 97 110 30, |33

9.4

IS
9
—
ss ||
-
>
Byl

=
18
* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de . ~
montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrdo na Dimensdes da fendaem T LXP
montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem. LXS
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento B LCGD
Tempo de posicionamento (s) 1 1 1 1 A: Tempo de acele.ragao
P— i i i i i B: Tempo de velocidade constante L.2O
Disténcia (m] 1 10 100 750 1500 ' ' | | ! C:Tempo de d leragdo
10 1,1 2,0 11,0 76,0 151,0 f g ! f | D: Tempo de repouso (1,0 s) Lcst
Velocidade 100 11 1,2 2,1 8,6 16,1 | | | | ' Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) | 500 | 1,9 12 14 27 42 : : : : } D-0J
1000 1,1 1,2 1,4 2,1 2,9 ; 1 1 1 i
* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condicées de operagao. : : : : 3 E'MY
LA B __C i D

Velocidades maximas para cada carga de transferéncia

Unidade (mm/s)

Carga de transferéncia (kg)

L 10 20 30 40 50 60
LJ1H30C1PD-200~1000-0] 1000 1000 1000 1000 900 800
LJ1H30C1PD-1200-00 700 700 700 700 700 700
LJ1H300IPD-1500-C] 500 500 500 500 500 500
LJ1H300PD-200~1000-C1 1000 900 800 700 650 600
LJ1H3001PD-1200-] 700 700 700 700 650 600
LJ1H30C1PD-1500-1 500 500 500 500 500 500

* Consulte a SMC se estiver fora das condiges acima.
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Motor [sELIfTe) Gt o

Mo ntag em horizontal 200 W dlrﬁ;ig::ha 029 miFio condutr e 29

série LJTH30 C€

Como pedir

LJ1H30[S3Y[]-[300]-

Sensor magnético
Nada Sem sensor
Ti d t 1 NPN, contato A 1 pg.
1po de motor 2 |NPN, contato B 2 pgs.
['S3 Servomotor de CA (encoder 200W | g:r:sslﬁtéTTU)rSO adrdo 3| NPNconialoA 1 g, conltoB2ps.
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ P ) Conector de E/S 4 | PNP, contato A 1 pg.
- [Nada ] Nenhum | 5 |PNP, contato B 2 pgs.
Entrada supenor .
‘\/ Tipo de cabo [ H Joomomecorces] 6 | PNP,conalo A e, conelo B2 pgs.
I AN / entrada do cabo | R [ca ot sbotere] Tibo de driver
{ F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Entrada da direita L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da base B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Diregéo da entrada do cabo
Especificacées
—————
Curso padrao (mm) 200 | 300 | 400 | 500 [ 600 | 800 | 1000 [ 1200 [ 1500
Peso do corpo (kg) 16,0 | 180 | 200 | 220 | 240 | 285 | 330 | 370 | 430
Faixa de temp de (°C) 5 a 40 (Sem condensacéo)
Dy penho Carga de trabalho (kg) 60
Velocidade maxima (mm/s) Now@) 1000 [ 700 [ 500
Repetibilidade do posicil (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (200 W)
Pe Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
¢as .
pringi Pal:afuso Fuso de esferas recirculantes 25 mm, fio condutor de 25 mm
' Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECS[][]-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.

Nota) A velocidade ¢ limitada pela carga de transferéncia. Consulte as velocidades maximas para cada carga de transferéncia na pagina 805.

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel Momento dindmico admissivel

Passo 117 Orientagéo de montager™Modelo LJ1H30 L. . .
Rolagem | 137 | |Diednuinetodecagd ‘ Investigacao da opcao de regeneracao
Guinada 123 a © 200 J%A Dependendo das condiges (velocidade, velocidade de
- N FMep |S|E adicéo-subtragdo, tempo de inatividade, carga, etc.), a
m : Carga de transferéncia (kg) | o S E ~ opgdo de regeneragao pode ser requerida.
a : Aceleragdo da peca de 2 m = = | T o — | S
trabalho (mm/s?) 2 ] £\a Os resultados da consideragao em cada caso de carga
Me : Momento dindmico o S maxima ou metade da carga para a especificagcdo do
L : Projedo para centro de s o 20 w0 w produto estéo descritos abaixo.
gravidade da pega de 52 Carga de transferéncia m (kg) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgao
trabalho (mm) - de regeneragéo.
= £
£ )Mer S|E @ ~ c = =
] m :‘E’ £ Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
D q ™ — A1l LEC-MR-RB-032
2 L2 [ A2 Nao requerido.
%]jg;%)mr 2 o B K3 w0 B1 LEC-MR-RB-032
m S Carga de transferéncia m (kg) B2 N&o requerido
© 2000
© 3 £ Metade da carga
© ™ n = =
] 3 E Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracao
k] = .
£ m £ Al Nao requerido.
o} Mey | 8 — " — A2 Nao requerido.
- 2 Carga de transferéncia m (kg) B1 N3o requerido.
B2 Nao requerido.

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflex&o.
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Motor padrao/Especificac6es de montagem horizontal Série LJ 1H30

Dimenso6es/LJ1H30JND

Plano de referéncia de
montagem da pega de trabalho*

Plano de referéncia de

©8H10 com profundidade 10 120 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 10
80 4 x M12 x 1,75 profundidade da rosca 15
ey
20, 165 12,5

Lado da entrada do cabo
T f

‘ [1 1 IT |
T
|

‘ [ K X3 ! e 6] ] ®
T I
8H10 com prc 8 D
=

montagem do corpo*

Detalhe da segédo Z
63_ 63,5
315 Curso + 204 (faixa de movimento da mesa) 1945 110 Secgéo Z
e o)
o ] R
| p| ™
(=]
2| I |
1.7 0
_ Curso + 430 4.8
= =
£ Detalhe da Secao A
8 8x09 (Ranhura do sensor)
s
(]
= —_— o
M= 7 = L
c
| e ———
% 11,5
£ —_ — — — — —  _— ==———=u T
[
o : © ; LECSTI
- 4 x 28H10 com profundidade 5 ~ 45° ‘ T—
110 Curso + 97 110 30 (33 9.4 | : ° LXF
18
* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da
peca de trabalho devem ser usados como padréo na montagem no equij Di oes dafendaem T LXP
Consulte as paginas que comecam com 830 para montagem.
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento AT d | N LCGD
e i I I T ! : Tempo de aceleragéo
Tempo de posicionamento (s i i i I ' .
— Rolcoll ) ; ; ; ; | B: Tempo de velocidade constante L.2O
Ditinciado (mm] 1 10 100 750 1500 ! ! ! ! 1 C:Tempo de desaceleragéo
10 1,1 2,0 11,0 76,0 151,0 | q L | | D: Tempo de repouso (1,0 s) LC3F2
Velocidade 100 11 12 2.1 86 16,1 Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
(mm/s) 500 11 1,2 1,4 27 42 ; : | ; D-0
1000 11 12 14 2,1 2,9 ; ! ! ! |
* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condicdes de operagao. j j j j 3 E'MY

A

B

Velocidades maximas para cada carga de transferéncia

D

L

Unidade (mm/s)

Carga de transferéncia (kg)
esEl 10 20 30 40 50 60
LJ1H30COND-200 a 1000-0 1000 1000 1000 1000 900 800
LJ1H300OND-1200-0 700 700 700 700 700 700
LJ1H300ND-1500-0) 500 500 500 500 500 500
LJ1H30IND-200 a 1000-C 1000 900 800 700 650 600
LJ1H30IND-1200-1] 700 700 700 700 650 600
LJ1H30COND-1500-C1 500 500 500 500 500 500

* Consulte a SMC se estiver fora das condiges acima.
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Motor [ERTER

Montagem vertical

série LJTH10 C€

Como pedir

(1L CE00 W Fuso de esferas recirculantes de solo

direta de alta
rigidez | | 012 mm/Fio condutor de 8 mm

L J1 H1 0 _ m K _ m _ Sensor magnético
Nada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) § ’:PZ’N*“:";'“" E;[z;;‘?s-
i Consulte o curso padréo. CONGI0R 1§, GO0 B2 5
[s2] do CA (encoder 100 P Conector de E/S 4| PNP, contato A 1 pg.
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Tipo de cabo ‘ H ‘CumwreuwdeE‘S‘ 6 |PNP, contalo A 1 pe, contato B2 pgs.
Diregdodae [ S | Cabopadiao |
| entrada do cabo | R_[Caborobstico (cabo flexive| Tipo de driver
F | Axial i Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
£ - T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
ntrada da direita
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Direcao da entrada do cabo
Especificac6es
—————
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500
Peso do corpo (kg) 56 | 63 | 71 | 78 | 86
Faixa de temperatura de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 10
Velocidade maxima (mm/s) 400
Repetibilidade do posicil (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
P Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
ecas -
principais Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo @12 mm, fio condutor de 8 mm
Guia Guia de acdo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento estético admissivel ~ Momento dindmico admissivel
Passo | 10,2 Oreiagao de mortagem™~_Modelo LJ1H10 Investigacdo da opcéo de regeneracéo
Guinada | 102 Direg0 do movimento da carga ) . .
] I Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de
m : Carga de transferéncia (kg) I adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga, etc.), a
a : Aceleragdo da pega de trabalho _ = opgao de regeneragao pode ser requerida.
(mm/s?) 3 m S|E — Os resultados da consideragéo em cada caso de carga
Me: Momento dinamico 7] >Ia € |E I maxima ou metade da carga para a especificagcdo do
L : Projego para centro de g L1 | m g 3 i produto estéo descritos abaixo.
gravidade da pega de trabalho ep . ) " . PR Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgéo
(mm) Carga de transferéncia m (kg) de regeneragao.
I
60
- _ —A‘Jﬂm N Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
2 Slg~ e ~ A1l LEC-MR-RB-032
= :)iﬂ HE I A2 LEC-MR-RB-032
3 Mey |> |3 \ B1 LEC-MR-RB-032
0 2 4 s G
Carga de transferéncia m (kg) B2 LEC-MR-RB-032
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexao. Metade da carga
Nota) Ao usar este produto, a opgao de regeneragéo podera ser requerida. Tipo de driver | Modelo de op¢ao de a
A1l LEC-MR-RB-032
A2 LEC-MR-RB-032
B1 LEC-MR-RB-032
B2 LEC-MR-RB-032
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Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H 10

Dimenso6es/LJ1H10JPH

40 (afastamento da fenda em T)

_

Plano de referéncia de

80
©5H10 com profundidade 8 45 8 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 8
= | =

20,

e
Lado da entrada do cabo
[ T 7 IEX2INES }_]»
\ [————— 1 £33 X3 J
5H10 com profundidade 6

100

(43) Curso + 125 (faixa de movimento da mesa) 232
P
[+ +
Curso + 400
Rosca T
+ ———————— g ————————
= e —0r —
1 = ————— ——— =—— —— ]

36
R

3 x 85H10 com profundidade 5

Curso + 145

80

80

30

Detalhe da segédo Z

Secgédo A

*0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de
montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrao na

montagem no equipamento.

Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

montagem da pega de trabalho*

Plano de referéncia de
\._montagem do corpo*

Dimensédes da fendaem T

Tempo de posicionamento (s)
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 250 500
10 0,4 1,3 10,3 253 50,3
Velocidade| 100 0,4 0,5 1,4 2,9 54
(mm/s) T 209 0,4 05 09 1,7 29
400 0,4 0,5 0,7 1,1 1,7

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operagao.

LB

.C..D

A: Tempo de acelerag@o

60
50 Secédo Z
] mi:L
o ™|
@ —
; 28 T
o]
! 1.7 0|
80 4.8
Detalhe da Se¢édo A
(Ranhura do sensor) LG1
11,5
I W
45 VA7
0all || 92
18

B: Tempo de velocidade constante

C: Tempo de desaceleragédo
D: Tempo de repouso (0,3 s)

Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
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LJ1H10

Montagem vertical

série LJTH10

Como pedir

K_

Saida do motor

(ELCE I Fuso de esferas recirculantes de solo
direta de alta
a12mm/Fio condutor de 12 mm

€

m_ m m _ Sensor magnético
rNada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) g NNP:":M;;’;'::‘;:;S;‘;;
[s2] de CA (encoder 10W|  Consulte o curso padrao. Conector de E/S |4 PP, coniaio A T po
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Tipo de cabo HJoomonectnce 5] 6 | PNP,conalo A1 e, conelo B2pgs.
Diregdo dae [ S | Cabopadiao |
| entrada do cabo [ R [Cabo obéico (cabofexive) | Tipo de driver
F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
- L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
hirada da direita T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B Base A 10 m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V'
Entrada da base
Direcao da entrada do cabo
Especificac6es
————
Curso padrao (mm) 100 | 200 300 | 400 | 500
Peso do corpo (kg) 55 | 63 71 | 78 | 86
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacio)
D penho|_Carga de trabalho (kg) 5
Velocidade maxima (mm/s) 600
Repetibilidade do p (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
?er’:as N Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo @12 mm, fio condutor de 12 mm
principais "Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSOIJ-[J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel

Momento dinamico admissivel

Passo 10,2
Guinada 10,2

m : Carga de transferéncia (kg)

a : Aceleragdo da pega de
trabalho (mm/s?)

Me: Momento dinamico

L : Projegéo para centro de
gravidade da pega de
trabalho (mm)

808

Orientagéo de montagem~~_Modelo
Direca0 do movimento da carga

LJ1H10

Investigacéo da opcao de regeneracao

AN

Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de

adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga, etc.), a

N

opgao de regeneragao pode ser requerida.

L1 (mm)

2=2000

— Os resultados da consideragéo em cada caso de carga

T~ _a=3000
-

maxima ou metade da carga para a especificagdo do

Passo
Vertical

produto estao descritos abaixo.

0 2 4 s K
Carga de transferéncia m (kg)

Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgéo
de regeneragéo.

Carga maxima

-

ga

Tipo de driver | Modelo de op¢ao de

B

Al LEC-MR-RB-032

L3 (mm)

A2 LEC-MR-RB-032

Guinada
Vertical

o 2 4 o
Carga de transferéncia m (kg) B2

B1 LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032

10

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflex&o.

Nota) Ao usar este produto, a op¢éo de regeneragao podera ser requerida.

Metade da carga

Tipo de driver | Modelo de opgéo de reg
A1l Nao requerido.
A2 Nao requerido.
B1 Nao requerido.
B2 Nao requerido.




Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H 10

Dimensoes/LJ1H10]PB

40 (afastamento da fenda em T)

80
@5H10 com profundidade 8 45 8 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 8
20,
e
|Lado da entrada do cabo
<IH> T 1 ExX = INES }_}»
\ [————— 1 £33 X3 J
5H10 com profundjdade 6
100
(43) Curso + 125 (faixa de movimento da mesa) 232
——
[+ +
Secéo A,
Curso + 400
T-nut
+ ———————— g ————————
= e —0r —
1 TR ————— —®—— ——— —— ] %i
3 x @5H10 com profundidade 5
Curso + 145 80 80 30

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de
montagem da pega de trabalho devem ser usados como padrao na

montagem no equipamento.

Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Plano de referéncia de

_

Tempo de posicionamento (s)

Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 250 500
10 0,4 1,3 10,3 25,3 50,3

Velocidade| 100 0.4 0,5 1,4 2,9 54
(mm/s) 300 | 04 05 08 13 2,1
600 0,4 0,5 0,7 1,0 1,4

—J Plano de referéncia de
montagem do corpo*

Detalhe da segédo Z

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢bes de operagao.

60
50 Secédo Z
] mi:L
o ™)
© —
: 88 T
)|
I 17 0|
80 4.8
Detalhe da Secédo A
(Ranhura do sensor)
11,5
} W
45 VA7
94 || 32
18

Dimensdes da fendaem T

A: Tempo de aceleragao

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragao

D: Tempo de repouso (0,3 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
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-
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Montagem vertical

Série LJT1H10

LJ1H10

Tipo de motor ICurso (mm)

Fuso de esferas recirculantes
01 2 mm/Fio condutor de 8 mm

€

Como pedir

m _ Sensor magnético
Nada Sem sensor

1 NPN, contato A 1 pe.
2 |NPN, contato B 2 pgs.
S2 o CA (encoder | 00w Consulte o curso padro. 3 | NP, contato A1 ., conteto B2pgs.
} S6 } Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W } Conector de E/S 4 | PNP, contalo A1 pg.
[Nada[Nenhuma] | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Tipo de cabo H ‘Cmmeulame E“S‘ 6 | PNP,contato A1 pg, contato B2 pes.
Diregiodae [ S | Cabopadrao |
Entrada da entrada do cabo | R_[Cabo robdtico (cabo flexive) Tipo de driver
esquerda F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V/
; L | Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial o T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada da direita
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Direcao da entrada do cabo
Especificac6es
———
Curso padrao (mm) 100 [ 200 [ 300 [ 400 [ 500
Peso do corpo (kg) 56 | 63 | 71 | 78 | 86
Faixa de temp de (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 10
Velocidade maxima (mm/s) 400
Repetibilidade do p (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Pecas Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
principais | Parafuso Fuso de esferas recirculantes 812 mm, fio condutor de 8 mm
Guia Guia de acdo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSOO-0 (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel Momento dinamico admissivel

Passo | 102 |  [Ofenfaiocemonagen™ Wodelo LJ1H10 Investigacéo da op¢ao de regeneragéo
i i @ i g T : "
Guinada 10,2 Diegéodo moimento dacargd 500 LA NE| Dependendo das condiges (velocidade, velocidade
m : Carga de transferéncia (kg) ‘ de adicéo-subtragdo, tempo de inatividade, carga,
a : Aceleragdo da pega de trabalho T ™ eftc.), a opcao de regeneracao pode ser requerida.
(mm/s?) o S| E 21000 Os resultados da consideracdo em cada caso de
Me: M o dind @ m O (< 40 | i — carga maxima ou metade da carga para a especifi-
B ot o ravidade | 8 Ia €5 a0 7 7] cacao do produto estao descritos abaixo.
+ Projecao para centro de gravidade | f Li|vep |2 | | Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
da pega de trabalho (mm) k ) " . — 0pcao de regeneracao.
Carga de transferéncia m (kg)
‘
600 I = n = =
= 21000 Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracao
3 T [E o = Y=l Al LEC-MR-RB-032
g £ |3 ‘ A2 LEC-MR-RB-032
3 S \ B1 LEC-MR-RB-032
° : : [T B2 LEC-MR-RB-032
Carga de transferéncia m (kg)

810

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexdo.

Nota) Ao usar este produto, a op¢ao de regeneragao podera ser requerida.

Metade da carga

Tipo de driver | Modelo de opcéo de regeneragao

Al LEC-MR-RB-032
A2 LEC-MR-RB-032
B1 LEC-MR-RB-032
B2 LEC-MR-RB-032




Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H 10

Dimenso6es/LJ1H10JNH

Plano de referéncia de
montagem da pega de trabalho*

©5H10 com profundidade 8 45 8 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 8

Lado da entrada do cabo

<i.l> T T E = NS }_]»
I

e 1 e EE=T — Plano de referéncia de
\_montagem do corpo*
5H10 com profundidade 6 Detalhe da segéo Z
100
60 ~
(43)  Curso + 125 (faixa de movimento da mesa) 232 50 Secéo Z

_ [s2]
i — St S
[+ ry E =
Seao A 23 T
17 15

‘so‘ 48 J1

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operagao.

Curso + 400
HIso £ Detalhe da Secao A
(Ranhura do sensor) LG1
[
5 LTF
<
g Rosca T
2 11,5 LGSO
E + ———————— g ————————
< —— P e E—— — L
E 1 TR ————— —®—— ——— —— ] gi 45° ‘r“ LXF
2 0 o
s 3 x 85H10 com profundidade 5 9.4 o = | - LXP
g Curso + 145 80 80 |30 LXS
Dimensdes da fendaem T
* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da LCGD
peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem. LZD
Guia do tempo de posicionamento LC3F2
Tempo de posicionamento D_D
Tempo de posicionamento (s) 1 1 1 1 i A: Tempo de acelerago
! ! ! : B: Tempo de velocidade constante
Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 250 500 ' ! ! ! C: Tempo de desaceleracio E-MY
10 0,4 13 10,3 25,3 50,3 ; g h | i D:Tempo de repouso (0,3 s)
3 5 100 0,4 05 1,4 2.9 54 3 3 3 3 3 Aceleragao maxima: 3000 mm/s2
(mm/s) [ 209 04 05 09 1,7 29 : 1 1 1 :
400 0,4 0,5 0,7 1.1 17 ; ! ! . |

D
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Montagem vertical

série LJTH10 C€

Como pedir

LJ1H10 @l K-
Tipo de motor Curso (mm)

\ sz’; de CA (encoder 100 w Consulte o curso padréo.
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \

m _ Sensor magnético
Nada Sem sensor

1 NPN, contato A 1 pg.

2 |NPN, contato B 2 pgs.

3 |NPN, contato A1 pg, cortato B2 s
Conector de E/S 4 | PNP, contato A1 pg.

5

6

[Nada ] Nenhum | PNP, contato B 2 pgs.

Tipo de cabo ‘ H ‘ Com onectrde S ‘ PNP, contafo A 1 pg., contato B2 pgs.
Diregdo dae [ S [ Cabopadiao |
entrada do cabo | R_|Cabo robetico (cabo fexivel) Tipo de driver
F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 [Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V|
B | Base A 10m B2 [Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V|
Entrada da base
Direcao da entrada do cabo
Especificac6es
———
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500
Peso do corpo (kg) 556 | 63 | 71 | 78 | 86
Faixa de temp de (°C) 5 a 40 (Sem condensacio)
D ho Carga de trabalho (kg) 5
v Velocidade maxima (mm/s) 600
Repetibilidade do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
.Peg.as. Parafuso Fuso de esferas recirculantes 12 mm, fio condutor de 12 mm
principals | Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSOO-0 (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel ~ Momento dindmico admissivel
Passo | 10,2 Orntagé0 de monlage ™~ odelo LJ1H10 Investigacdo da opcéo de regeneracéo
Guinada 10,2 Diegéodomoimento dacaga o AN Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de
m : Carga de transferéncia (kg) I adiga@o-subtragdo, tempo de inatividade, carga, etc.), a
a : Aceleragdo da peca de trabalho T W = opgao de regeneragao pode ser requerida.
(mm/s?) o m ©|E — Os resultados da consideragéo em cada caso de carga
Me : Momento dinamico % )Ia % = 200 —— a000 ‘ maxima ou metade da carga para a especificagcdo do
L : Projegéo para centro de gravidade | & Lt o~ i ‘ produto estao descritos abaixo.
da peca de trabatho (mm) Mep | > s 2 " . P Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgao
Carga de transferéncia m (kg) de regeneragao.
‘
600 T = n = =
- asto00 Tipo de driver | Modelo de opgéo de reg c
3 © E 400 =z /| s ~— A1l LEC-MR-RB-032
I olE 2=3000
8 DIERE-IE ‘ A2 LEC-MR-RB-032
3 Mey |2 | B1 LEC-MR-RB-032
° : ¢ e v B2 LEC-MR-RB-032
Carga de transferéncia m (kg)
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexao. Metade da carga
Nota) Ao usar este produto, a op¢ao de regeneracdo podera ser requerida. Tipo de driver | Modelo de op¢éo de reg a
A1l Nao requerido.
A2 Nao requerido.
B1 Nao requerido.
B2 Nao requerido.
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Motor padrao/Especificacoes de montagem vertical Série LJ 1H 10

Dimensoes/LJ1H10(JNB

40 (afastamento da fenda em T)

80
@5H10 com profundidade 8 45 8 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 8
20,
o]
Lado da entrada do cabo
[ T 7 IEX2INES }_]»
\ [————— 1 £33 X3 J
5H10 com profundidade 6
100

(43) Curso + 125 (faixa de movimento da mesa) 232
——
[+ +
Curso + 400
Rosca T
+ ———————— g ————————
= e —0r —
1 TR ————— —®—— ——— —— ] gi

3 x 95H10 com profundidade 5

Curso + 145

80 80 30

Plano de referéncia de

Secdo A

]

— Plano de referéncia de
\_montagem do corpo*

Detalhe da secédo Z

60
50 Segéo Z

30

83

90 "
33

17 Tﬁ

80 4.8
Detalhe da Secéo A
(Ranhura do sensor)
11,5
|
45 VA7
sall I 3o
18

Dimensdes da fendaem T

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da peca
de trabalho devem ser usados como padréo na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)

Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 250 500
10 0,4 1,3 10,3 25,3 50,3
Velocidade| 100 0.4 0,5 1,4 2,9 54
(mm/s) | 300 04 05 08 13 21
600 0,4 0,5 0,7 1,0 1,4

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢es de operagao.

A: Tempo de aceleragéo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragao

D: Tempo de repouso (0,3 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
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Montagem vertical

série LJTHZ20 C€

Como pedir

LJ1H20 K-
Tipo de motor Curso (mm)

[s2] de CA (encoder i 10w]  Consulte o curso padréo.
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \

m _ Sensor magnético
Nada Sem sensor

1 NPN, contato A 1 pc.

2 |NPN, contato B 2 pgs.

3 | NP, contato A1 ., conteto B2pgs.
Conectorde E/S | 4 | PNP, contato A 1 pg.

5

6

[Nada | Nenhum | PNP, contato B 2 pgs.

Entrada su Tipo de cabo ‘ H ‘Cnm conector de EJS‘ PP, contao A fpg, conalo B2 s
e Diregdo daé [ S | Cabopadiao |
X entrada do cabo | R_[Cabo robetico (cabo fexive) | Tipo de driver

Entrada da F | Axial Nada Sem driver
esquerda R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V

Entrada da base

Diregéo da entrada do cabo

Especificac6es
———
Curso padrao (mm) 100 | 200 | 300 [ 400 | 500 [ 600
Peso do corpo (kg) 80 | 92 | 104 | 11,56 | 129 | 140
Faixa de temg de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D penho Carga de trabalho (kg) 15
Velocidade maxima (mm/s) 250
Repetibilidade do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
rinc:;i ais Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo 815 mm, fio condutor de 5 mm
P P Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSUO-0I (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento estatico admissivel Momento dindmico admissivel
Passo 71 Orertagéo de moniagem . Modelo| LJ1H20 Investigacdo da opcéo de regeneracéo
Guinada 75 Diregéndo moimento da carga 00 Dependendo das condiges (velocidade, velocidade de
m : Carga de transferéncia (kg) adigao-subtracéo, tempo de inatividade, carga, etc.), a
a : Acelerago da peca de trabalho T o opgao de regeneragao pode ser requerida.
(mm/s?) [o} m ®© | E ~ Os resultados da consideragdo em cada caso de carga
Me : Momento dinamico a3 )Ia g gy maxima ou metade da carga para a especificagcdo do
L : Projecdo para centro de g L1 |~ produto estdo descritos abaixo.
gravidade da peca de trabalho Mep | > s 5 - = Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgéo
(mm) Carga de transferéncia m (kg) de regenerag&o.
i - o = =
P as Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
0 1000
g T |E o W L IX LEC-MR-RB-032
e £ [q A2 LEC-MR-RB-032
3 2 B1 LEC-MR-RB-032
! Carga de transferéncia m (kgiE B2 LEC-MR-RB-032
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexao. Metade da carga
Nota) Ao usar este produto, a opcao de regeneragéo podera ser requerida. Tipo de driver | Modelo de opgéo de ]
A1l LEC-MR-RB-032
A2 LEC-MR-RB-032
B1 LEC-MR-RB-032
B2 LEC-MR-RB-032
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Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H20

Dimenso6es/LJ1H20]PF

22

8H10 com profundidade 8

Curso + 150 (faixa de movimento da mesa)

190

12,5 R 9.5
Plano de referéncia de
montagem da peca de trabalho*
T
110 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15
67
20 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20
@8H10 com profundidade 10 ©
Lado da entrada do cabo
|
T = : I @
B |
| T = Plano de referéncia de
T 0 ) T montagem do corpo*

Detalhe da segédo Z

° I [}
Secaio AT . | @G

%[8 T
)|
17 ]

90 (afastamento da fenda em T)

Curso + 362 4.8
135
Detalhe da Se¢édo A
(Ranhura do sensor)
92 _ Curso + 32 3 x 88H10 profundidade 5
I 11,5
== ‘
N
! A%
g
8x 06,6 92 © 9.4 I
Curso + 216 58 30 18 -

Dimensdes da fendaem T

*0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da
peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)

Distinoado R 10 100 300 600
10 05 14 10,4 304 | 604

Velocidade 100 0,5 0,6 1,5 3,5 6,5
(mm/s) | 45 05 06 1,3 29 53
250 05 06 09 1,7 2,9

A: Tempo de aceleragdo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragdo

D: Tempo de repouso (0,4 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operagao.
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Montagem vertical

série LJTHZ20 C€

Como pedir

LJ1 H20 _ m K _ m _ Sensor magnético
Nada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) g NNP;’N*;";'“’ E? [2;;‘?5'
5 Consulte o curso padrao. D AT, o 3255
[s2p de CA (encoder 1004 P Conectorde E/S | 4 |PNP, contato A 1 pg.
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \
[Nada] Nenhum | | 5 |PNP, contato B 2 ps.
Entrada Su Tipo de cabo H_ | Comamectr e 5 6 |PNP, contao A 1 pg, conaloB2pgs
v Diregiodae | S [ Cabopadiao |
& X entrada do cabo [ R [Cabo robsico (cabofexive) | Tipo de driver
Entrada da esqugre X -] F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V/
L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V/
. Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 |Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada axial
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Diregéo da entrada do cabo
Especificac6es
———
Curso padrio (mm) 100 | 200 [ 300 | 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 80 | 92 | 104 | 115 | 129 [ 140
Faixa de temp de (°C) 5 a 40 (Sem condensacao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 8
Velocidade maxima (mm/s) 500
Repetibili do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
P Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
ecas -
principais Parafuso Fuso de esferas recirculantes de solo 815 mm, fio condutor de 10 mm
Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento estético admissivel Momento dindmico admissivel
Passo | 71 (CEEECTER (B2 LJ1H20 Investigagéo da op¢éo de regeneragéo
Guinada 75 Diregéo do movimento da carga
600 L Dependendo das condi¢des (velocidade, velocidade
m : Carga de transferéncia (kg) . A de adicao-subtragdo, tempo de inatividade, carga,
a : Aceleragdo da pega de trabalho € 3 etc.), a op¢ao de regeneracdo pode ser requerida.
(mm/s?) 2 m < E 2200 — Os resultados da consideracao em cada caso de
Me: Momento dinamico 7] )ia fé’ 5™ =300 carga maxima ou metade da carga para a especifi-
L : Projegao para centro de gravidade | & L h 5] i cagéo do produto estdo descritos abaixo.
da pega de trabalho (mm) ep | > s " - = Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
Carga de transferéncia m (kg) opgao de regeneragao.
T o 2=1000 = Tipo de driver | Modelo de opcéao de ¢
g 3|E = —~ Al LEC-MR-RB-032
£ €3 A2 LEC-MR-RB-032
3 2 B1 LEC-MR-RB-032
’ Carga de transferancia m (kg;5 B2 LEC-MR-RB-032
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexao. Metade da carga
Nota) Ao usar este produto, a opgao de regeneragéo podera ser requerida. Tipo de driver | Modelo de op¢ao de regeneracdo
A1l LEC-MR-RB-032
A2 LEC-MR-RB-032
B1 LEC-MR-RB-032
B2 LEC-MR-RB-032
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Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H20

Dimensoes/LJ1H20]PA

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢oes de operagao.

12,5 R 9.5
Plano de referéncia de
montagem da peca de trabalho*
T
110 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15
67
20 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20
©@8H10 com profundidade 10 ©
Lado da entrada do cabo
I
T = : I @
%777777777‘77777"
| Plano de referéncia de
L e Jreel [ montagem do corpo*
8H10 com profundidade 8| _H_ Detalhe da se¢do Z
130
52 52,5
22 Curso + 150 (faixa de movimento da mesa) 190 Secdo Z )|
%2 p
= : - 317 =~
s I o NE
B I
Curso + 362 48
135
Detalhe da Se¢édo A
(Ranhura do sensor)
- LTF
5
§ 92 _ Curso + 32 3 x 68H10 profundidade 5 LECSD
@
g 8 115 LXF
g f
c ~|
o —
= T (] I
T Rvar= LXP
© o
e 8x 06,6 92 © 9.4 L 9 o LXS
S Curso + 216 58 30 18 a
*0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da Dimensées da fendaem T LCED
peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comecam com 830 para montagem. LZD
Guia do tempo de posicionamento LC3F2
Tempo de posicionamento D-OJ
e P e . =
Tempo de posicionamento (s) 1 ! A: Tempo de acele.rat;ao
- - ! | B: Tempo de velocidade constante
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600 ' ! C: Tempo de desaceleragéo E-MY
10 0,5 1,4 10,4 30,4 60,4 | D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade| 100 05 06 15 35 6.5 i 3 Aceleragao maxima: 3000 mm/s2
(mm/s) [ 250 0,5 0,6 0,9 17 2,9 : }
500 0,5 0,6 0,8 1,2 18 ; |

D
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Montagem vertical

01 5 mm/Fio condutor de 5 mm

série LJTHZ20

LJ1H20

Como pedir

€

m_ m K _ m _ Sensor magnético
rNada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pc.
Tipo de motor Curso (mm) ; ;ﬁ:;;:;‘:"mﬁasﬂ";;
2] Ja GA frcackr 10w Consute o curso padrdo. Conectorde E/S | 4 | PNP, contato A 1 pe.
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Entrada supe Tipo de cabo H ‘(‘mcnnemurdeﬁs‘ 6 |PNP, contalo A f po, contalo B2 s,
v Diregdo da ¢ [ Catopasio |
\ entrada do cabo | R [Cabo robético (caboflexive) | Tipo de driver
Entrad?dda X F | Axial Nada Sem driver
esquerda R | Direita Comprimento do cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
N Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada axial
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Diregéo da entrada do cabo
Especificac6es
——————
Curso padrao (mm) 100 | 200 [ 300 | 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 80 | 92 | 104 | 115 | 129 | 140
Faixa de de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 15
Velocidade maxima (mm/s) 250
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
P Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
. e(’:as. Parafuso Fuso de esferas recirculantes @15 mm, fio condutor 5 mm
PHREIp Guia Guia de acdo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSOII-0J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel

Momento dinamico admissivel

Passo 71
Guinada 75

: Carga de transferéncia (kg)

: Aceleragéo da peca de
trabalho (mm/s2)

: Momento dinamico

: Projegéo para centro de gravidade
da pega de trabalho (mm)

Passo

Origntagdo de montagem
Diregdo do movimento da carga

lodelo

LJ1H20

Investigacio da op¢éo de regeneracéo

Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de

400

adic&o-subtragao, tempo de inatividade, carga, etc.), a

opgao de regeneragao pode ser requerida.

200

Os resultados da consideragao em cada caso de carga

L1 (mm)

méxima ou metade da carga para a especificagcdo do

Vertical

produto estéo descritos abaixo.

Consulte a SMC ao considerar a necessidade da opgéo

(kg)‘5 de regenerag@o.

Guinada

Carga maxima

i

Tipo de driver | Modelo de opgéo de

23000

Al LEC-MR-RB-032

L3 (mm)

A2 LEC-MR-RB-032

Vertical

B1 LEC-MR-RB-032

0 5 o
Carga de transferéncia m

(kg)a B2 LEC-MR-RB-032

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexdo.

Nota) Ao usar este produto, a opgao de regeneragédo podera ser requerida.

818

Metade da carga

Tipo de driver
A1l
A2
B1
B2

Modelo de opgéo de
LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032




Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H20

Dimensoes/LJ1H20INF

12,5 R 9.5
Plano de referéncia de montagem
da pega de trabalho*
]
T
110 4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15
67
20 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20
@8H10 com profundidade 10 ©
Lado da entrada do cabo|
F I @
“7777777777‘77777 "
.
| Plano de referéncia de
L E 3 s 1 montagem do corpo*
8H10 com profundidade 8 L Detalhe da segdo Z
130
Curso + 150 (faixa de movimento da mesa) <5—2>52'5

.22 190 Segédo Z |
T T ergzg»“ 17 mjz‘f
SegéoA/ ‘. K@@)ﬁ%{% 17 T g J1

Curso + 362 4.8

Detalhe da Se¢édo A
(Ranhura do sensor) LTF

. Curso + 32 3 x 88H10 profundidade 5 LECSD
54 11,5 LXF
—5 = LXP

3] . LXS

8 x 06,6 92
Curso + 216 58 30

90 (afastamento da fenda em T)
—
I

o
~
45

Dimensdes da fendaem T

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da peca

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢bes de operagao.

de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento. LZD
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.
Guia do tempo de posicionamento LG3F2
Tempo de posicionamento |
Tempo de posicionamento (s) i A: Tempo de aceleragdo D D
1 B: Tempo de velocidade constante
Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600 1 C: Tempo de desaceleragio E-MY
10 0,5 1,4 10,4 30,4 60,4 3 D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade 100 05 0,6 15 35 6,5 3 Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
(mm/s) [ 45 05 06 1,3 29 53 }
250 0,5 0,6 0,9 1,7 29 |
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wotor [EXIERY

Montagem vertical

série LJTH20 C€

Como pedir

LJ1 H20 m_ m K _ m _ Sensor magnético
rNada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) § a:xﬂ:{;’;‘:ﬁmﬁai;ﬁ
[s2] de CA (encoder i 100 W] Consulte o curso padréo. ] .
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W | Conector de E/S 4 | PNP, contato A1 pg.
[Nada] Nenhum | | 5 [PNP, contato B 2 pgs.
Entrada Su Tipo de cabo H ‘(‘mcnnemurdeﬁs‘ 6 | PP, contalo A f pe, contalo B2pgs.
v Direcio dad [ST Gabopasio |
entrada do cabo [ R [ Cabo obéiico (cabo fexivel | Tipo de driver
Entrada da esquéjréa N ~] F | Axial Nada Sem driver
R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
) Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada axial
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Diregéo da entrada do cabo
Especificac6es
————
Curso padrio (mm) 100 | 200 [ 300 | 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 80 | 92 | 104 | 11,56 | 129 [ 14,0
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 8
Velocidade méaxima (mm/s) 500
Repetibilidade do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
principais Parafuso Fuso de esferas recirculantes de @15 mm, fio condutor de 10 mm
Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexéo do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECS[][J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.

Momento admissivel (N-m)

Momento estético admissivel Momento dindmico admissivel

Pasto | 7 | e LJ1H20 Investigacéo da opgo de regeneragio
Guinada | 75 | Diregdodo movimenlo da argd

600 L Dependendo das condi¢gdes (velocidade, velocidade
m : Carga de transferéncia (kg) . SN de adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga,
a : Aceleragdo da pega de —_|E “ - etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
trabalho (mmy/s?) 2 m _g £ aim”‘n’g_/ o~ Os resultados da consideragdo em cada caso de
Me : Momento dinamico @2 )13 = | 223000 carga maxima ou metade da carga para a especifi-
L : Projecao para centro de o L1,.| Mep g [ cagao do produto estdo descritos abaixo.
3;:’3'?::7;“:)9993 de o 5 m M Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
Carga de transferéncia m (kg) opgéo de regeneragéo.
IS
€ Tipo de driver | Modelo de opgéo de a
© —|E = generag
B 8|E A1 LEC-MR-RB-032
% 5|3 A2 LEC-MR-RB-032
] > - B1 LEC-MR-RB-032
° ° " N B2 LEC-MR-RB-032
Carga de transferéncia m (kg)
Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexdo. Metade da carga
Nota) Ao usar este produto, a opgao de regeneragéo podera ser requerida. Tipo de driver | Modelo de opcéo de regeneracao
A1l LEC-MR-RB-032
A2 LEC-MR-RB-032
B1 LEC-MR-RB-032
B2 LEC-MR-RB-032
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Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H20

Dimensoes/LJ1H20JNA

110

20

67
]

©8H10 com profundidade 10

£ -l

£ 3|

8H10 com profundidade 8

130

12,5 R 9.5
Plano de referéncia de montagem
da pega de trabalho*
T
4 x M6 x 1 profundidade da rosca 15
4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 20
Lado da entrada do cabo @
I

———— =X Plano de referéncia de
montagem do corpo*

Detalhe da segédo Z

90 (afastamento da fenda em T)

Dimensdes da fendaem T

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da
peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comecam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)

Disténcia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600
10 0,5 1,4 10,4 30,4 60,4

\ i 100 0,5 0,6 1,5 3,5 6,5
(mm/s) | 250 05 06 0,9 1,7 29

500 0,5 0,6 0,8 1,2 1.8

52 52,5
.22 Curso + 150 (faixa de movimento da mesa) 190 92 ecdo Z )
% o
— : < i )ﬁfl i E
o a 83
Curso + 362 48
135
Detalhe da Se¢édo A
(Ranhura do sensor) LTF
92 j Curso + 32 3 x 98H10 profundidade 5 LECSD
8 : 15 LXF
E——
Ty f
‘ v ap= LXP
8x06,6 92 e 9.4 Lo LXS
Curso + 216 58 30 18 -

A: Tempo de aceleragao

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragdo

D: Tempo de repouso (0,4 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢bes de operagao.
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Montagem vertical

Série LJTH30

LJ1H30

Saida do motor

Fuso de esferas recirculantes de solo
020 mm/Fio condutor de 1 0 mm

Guia de acéo
direta de alta
rigidez

Como pedir

€

m_ m K _ m _ Sensor magnético
rNada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) : u::&fo";’:"mﬁai;ﬁ
S3 de CA (encoder i 200W Consulte o curso padrao. \ -
} S7 } Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W } P Conectorde E/S | 4 | PNP, contato A1 pg.
[Nada[Nenhuma| | 5 [PNP, contatoB 2 ps.
Entrada su Tipo de cabo H ‘Cnmoonemuvdeﬁs‘ 6 | PNP, cortalo A 1 pg, contalo B2 pgs.
Z Diregéo daé [ S | Cabopadrao |
X entrada do cabo [ R_|Cabo robstco (cabo flexivel | Tipo de driver
Entrada da F | Axial Nada Sem driver
esquerda R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L | Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
) Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Entrada axial
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Direcéo da entrada do cabo
Especificac6es
———
Curso padrao (mm) 200 [ 300 | 400 | 500 [ 600
Peso do corpo (kg) 163 | 183 | 203 | 223 | 243
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacéo)
D penho| Carga de trabalho (kg) 20
Velocidade maxima (mm/s) 500
Repetibili do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (200 W) com trava
Pegas Encoder Sistem§ incremental/Tipo absoluto
princi Parafuso Fuso de esferas recirculantes 20 mm, fio condutor 10 mm
v Guia Guia de acéo direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSICI-0J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento estatico admissivel

Momento dinamico admissivel

Passo 117 odelo

Guinada 123

Orientagéo de montagem

Diegio domoi ”

LJ1H30

m : Carga de transferéncia (kg)

a : Aceleragao da peca de
trabalho (mm/s?)

Me : Momento dinamico

L : Projegdo para centro de
gravidade da peca de
trabalho (mm)

Vertical
L1 (mm)

Guinada
Vertical
L3 (mm)

Investigacio da op¢éo de regeneracéo

Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade de
adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga, etc.), a
opgao de regeneragédo pode ser requerida.

Os resultados da consideragao em cada caso de carga
maxima ou metade da carga para a especificagdo do
produto estéo descritos abaixo.

Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
opgao de regeneragao.

Carga maxima

Tipo de driver
A1l

Modelo de opcéo de regeneracdo
LEC-MR-RB-12

0 s v 2
Carga de transferéncia m (kg)

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflexédo.

Nota) Ao usar este produto, a opgao de regeneragao podera ser requerida.
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A2
B1
B2

LEC-MR-RB-12
LEC-MR-RB-12
LEC-MR-RB-12

Metade da carga

Tipo de driver
A1l
A2
B1
B2

Modelo de opcéo de regeneracdo
LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032
LEC-MR-RB-032




Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H30

Dimenso6es/LJ1H30JPA

©8H10 com profundidade 10 120 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 10
80 4 x M12 x 1,75 profundidade da rosca 15
Sy
20, 16,5 12,5 o
Tad0 da oniada do cabo Plano de referéncia de montagem
da pega de trabalho*
[ O

E }

T HCE KX CX NN ]
8H10 com 8 D
Plano de referéncia de montagem
160 === do corpo*
Detalhe da segao Z
63 63,5
31,5 Curso + 204 (faixa de movimento da mesa) 194,5 110 Secio Z
ina ™)
o ™)
1 o | gl
Secioh /T )/ 1
= T
Curso + 430 170 : ; ©
Detalhe da Secédo A
= (Ranhura do sensor)
5
< 8 x 29
°
<
2
]
° ———— - — o
HER - 8 LE6SD
o b — -  —— [=]
€ & 7 uo[
3 L =-_— s 115 LXF
£ =
©| .
2 4 x 28H10 com profundidade 5 ™ 45° = LXP
110 Curso + 97 110 30 |33 9.4 | 2 ° Lxs
18,
*0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da peca de Dimensdes da fenda em T LC60
trabalho devem ser usados como padréo na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem. LZD
Guia do tempo de posicionamento LC3F2
Tempo de posicionamento ~ D-OJ
Tempo de posicionamento (s) A: Tempo de acelera(;ao
- - B: Tempo de velocidade constante
Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600 C: Tempo de desaceleragio E-MY
10 1.1 2,0 11,0 31,0 61,0 D: Tempo de repouso (1,0 s)
Velocidade| 100 11 1,2 2,1 4.1 7.1 Aceleragao méxima: 3000 mm/s?
(mm/s) |~ 250 1.1 1,2 1,5 23 35
500 1,1 1,2 1,4 1,8 24

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operagao.
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LJ1H30

Montagem vertical

Série LJ 1H30

Como pedir

Saida do motor

(C:1 X W Fuiso de esferas recirculantes

020 mm/Fio condutor de 1 0 mm

€

_ m K _ m _ Sensor magnético
rNada Sem sensor
1 NPN, contato A 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) 2 |[NPN, contato B 2 pgs.
[s3] de CA (encoder 200W | Consulte o curso padréo. o deElS 3| NP, crteto A p, conelo B2pgs,
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ e 4 | PNP, contalo A1 pg.
[Nada[Nenhuma] | 5 [PNP, contato B 2 ps.
Entrada super Tipo de cabo H ‘Cumwreuwdeﬁ‘s‘ 6 | PNP, contato A 1 pe, contato B2 pes.
= Direcao da b [ ST Caopaorzo |
\ entrada do cabo n Cabo robdtico (cabo flexivel) Tipo de driver
Entrada da N F | Axial Nada Sem driver
esquerda R | Direita Comprimento do cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
L |Esquerda 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada axial Entrada da direita T | Topo 5 5m B1 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
B | Base A 10m B2 | Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Entrada da base
Diregéo da entrada do cabo
Especificacoes
————
Curso padrao (mm) 200 | 300 [ 400 500 600
Peso do corpo (kg) 163 | 183 [ 203 22,3 24,3
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacéo)
D penho|_Carga de trabalho (kg) 20
Velocidade maxima (mm/s) 500
(mm) +0,05
Servomotor de CA (200 W) com trava
Pecas Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
principai Parafuso Fuso de esferas recirculantes de @20 mm, fio condutor de 10 mm
Guia Guia de acao direta de alta rigidez
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Driver Modelo LECSCICI-C] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento esttico admissivel

Momento dinamico admissivel

Passo 117
Guinada 123

Orientagéo de montagem
Diregdo do movimento da carga

odelo

LJ1H30

m : Carga de transferéncia (kg)

a : Aceleragao da pega de
trabalho (mm/s?)

Me : Momento dindmico

L : Projecéo para centro de
gravidade da peca de
trabalho (mm)

Passo
3
x_A
=
o

Vertical

L1 (mm)

s @
m (kg)

Guinada

Vertical

L3 (mm)

600

400

200

>

carga
cagao

opgao

Investigacio da op¢éo de regeneracéo

Dependendo das condi¢des (velocidade, velocidade
de adigao-subtracéo, tempo de inatividade, carga,
etc.), a opgdo de regeneragao pode ser requerida.

Os resultados da consideragdo em cada caso de

Consulte a SMC ao considerar a necessidade da

maxima ou metade da carga para a especifi-
do produto estao descritos abaixo.

de regeneragéo.

Carga maxima

Tipo

de driver | Modelo de opgéo de reg c

0 B TG )
Carga de transferéncia m (kg)

Consulte a pagina 833 para obter dados de deflex&o.

Nota) Ao usar este produto, a opgao de regeneragao podera ser requerida.
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Al LEC-MR-RB-12

A2 LEC-MR-RB-12

B1 LEC-MR-RB-12

B2 LEC-MR-RB-12

Metade da carga

Tipo

de driver | Modelo de op¢ao de

Al LEC-MR-RB-032

A2 LEC-MR-RB-032

B1 LEC-MR-RB-032

B2 LEC-MR-RB-032




Motor padrao/Especificac6es de montagem vertical Série LJ 1H30

Dimensoes/LJ1H30CINA

110 (afastamento da fenda em T)

@8H10 com profundidade 10 120 4 x M8 x 1,25 profundidade da rosca 10
80 4 x M12 x 1,75 profundidade da rosca 15
e
2 1es 1leclisno de referéncia de montagem
1
) Lado da entrada do cabo| da pega de trabalho®
f
[ O i 1 \
JT ‘
|
[ s X2 ! CX: 20| } ©
T
8H10 com profundidade 8 D -
Plano de referéncia de montagem
160 do corpo*
Detalhe da segédo Z
63 63,5
31,5 Curso + 204 (faixa de movimento da mesa) 194,5 110 Secéo Z
ina ™)
o ™
©| 1p| ™
B ° oyt i
L : ; o
1,7 0
Curso + 461 170 28
Detalhe da Secédo A
(Ranhura do sensor)
8 x @9
— ' =®
— ,7777777777777777777 OI
& @
11,5
e e YYPYPO ——pe W
© .
4 x @8H10 com profundidade 5 45° ‘ R
110 Curso +97 110 30 /33 9.4 | 2 °
18 T

Dimensdes da fendaem T

* 0 plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia de montagem da
peca de trabalho devem ser usados como padrao na montagem no equipamento.
Consulte as paginas que comegam com 830 para montagem.

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)

Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600
10 0,5 2,0 11,0 31,0 61,0

Velocidade 100 1.1 1,2 21 41 7,1
(mm's) [ 250 11 12 15 23 35
500 1,1 1,2 1,4 1,8 2.4

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condi¢des de operagao.

A: Tempo de aceleragéo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragéo

D: Tempo de repouso (1,0 s)
Aceleragao maxima: 3000 mm/s2
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Série LJ1
Opcoes

Roscas em T para montagem de atuadores elétricos

Use as roscas em T para montagem da fenda em T de um atuador. Ao
montar um atuador usando somente roscas em T, a quantidade de roscas
indicada abaixo deve ser usada como um minimo.

Modelo LJ1-T8 (peso 8,4 g) M8

4

175

<

826

Quantidade de rosca T

Modelo Quantidade

Curso de 200 mm ou menos: 6 pegas
LJ1H10

Curso de 300 mm ou mais: 8 pecas
LJ1H20 8 pecas
LJ1H30 8 pecas

* Somente a série LJTH10 tem as roscas em T embutidas no corpo.




serie LJTH
Construcao

Conshugéo
LJ1H10
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Secao AA
LC3F2

Lista de pecas -0

N° Descricao Material Nota N° Descricao Material Nota ‘ E'MY

1 Servomotor de CA — 100 W 12 Tampa lateral Liga de aluminio

2 Parafuso — Fuso de esferas 13 Retentor do Liga de aluminio

3 Guia de agdo direta de alta rigidez — 14 Trilho do sensor Liga de aluminio

4 A — 15 Amortecedor IR

5 R — 16 Tampa lateral A PC

6 F — 17 Tampa lateral B PC

7 Corpo A Liga de aluminio 18 Tampa interna PC

8 Tabela Liga de aluminio 19 Tampa do motor PC

9 Aloj; A Liga de aluminio 20 Sensor éti —

10 Aloj B Liga de aluminio 21 Anel éti —

1 Tampa superior Liga de aluminio
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Série LJ 1H

Construcao

LJ1H20

Secao AA
Lista de pecas
N° Descricao Material Nota N° Descricao Material Nota
1 Servomotor de CA — 100 W 12 Tampa lateral Liga de aluminio
2 Parafuso — Fuso de esferas 13 Retentor do Liga de aluminio
3 Guia de acAo direta de alta rigidez — 14 Amortecedor IIR
4 A — 15 Tampa lateral A PC
5 R — 16 Tampa lateral B PC
6 F — 17 Tampa interna PC
7 Corpo A Liga de aluminio 18 Tampa do motor R PC
8 Tabela Liga de aluminio 19 Tampa do motor L PC
9 Aloj A Liga de aluminio 20 Sensor é _—
10 A B Liga de aluminio 21 Anel —
1 Tampa superior Liga de aluminio
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Construgéo
LJ1H30

Atuador elétrico Série LJTH

—o o

ek o o o o «oss spe o o

N e e 1

(/e © ® e j0 1 0% T30 1s © ©
) o

U

|

Segdo AA
Lista de pecas

N° Descricao Material Nota N° Descricao Material Nota
1 Servomotor de CA — 200 W 12 Tampa lateral Liga de aluminio

2 Parafuso — Fuso de esferas recirculantes 13 Retentor do rolamento Aco-carbono Revestido com niquel
3 Guia de acao direta de alta rigidez 14 Amortecedor IR

4 A — 15 Tampa lateral A PC

5 R — 16 Tampa lateral B PC

6 F — 17 Tampa interna PC

7 Corpo A Liga de aluminio 18 Tampa do motor A PC

8 Mesa Liga de aluminio 19 Tampa do motor B PC

9 Aloj; A Liga de aluminio 20 Sensor i —

10 Aloj B Liga de aluminio 21 Anel magnético —

1 Tampa superior Liga de aluminio
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Série LJ1
Montagem

Montagem na base da fendaem T

LJ1H10 LJ1H20

| 2x05H10
28,5 furo de montagem
Curso de 200 mm ou menos: 6 locais ou mais
Curso de 300 mm ou menos: 8 locais ou mais

08,5 furo de montagem
é 8 pg ou mais

Posicionamento longo do furo
Parafuso M8
. Parafuso M8 I 9 + Espessura da placa

9 + Espessura da placa g

LJ1H30

rzé,s furo de montagem
linimo de 8 locais

Poslclonamen\o do furo
2 x 98H10

i
N\ Parafuso M8

9 + Espessura da placa

Posicionamento longo do furo

Nota 1) Embora as porcas em T (LJ1-T8) para montagem estejam incluidas com
o corpo para LJ1H10, elas sao opcionais para outros modelos. (Consulte
a pagina 826.)

Nota 2) Para inserir as porcas em T, remova as tampas em ambas as extremi-
dades do corpo e as insira nas fendas em T.
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Atuador elétrico Série LJ 1

Montagem superior

LJ1H20 LJ1H30

Parafuso M8 Y

A: curso + 32 A: curso + 97 |
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Série LJ 1

Montagem superior (Usando fendas em T na estrutura de montagem)

LJ1H20

n

2xfendaem T
Dimensdes recomendadas 8

Dimensdes recomendadas 8
(Consulte JIS B0952)

LJ1H30

Parafuso M8

e =
e
=0

2 x fenda em T

Dimensdes recomendadas 8
(Consulte JIS B0S52.) )
< A: curso + 97
=]

o B: 110

Dimensdes recomendadas 8
(Consute JIS B0952.)

Consulte a figura 11.
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Série LJ 1

Dados de deflexao

Dados de deflexao/LJ1H

*Valores calculados com base no momento de inércia geométrica do corpo.

A carga e a quantidade de deflexdo no ponto de carga W sao mostrados nos gréficos abaixo para cada série.
LJ1H10

H

clellsllslle
X||X||g|3|D
S||=T|| B m|| =

Distancia do porto de carga (mm)

—
>
(7]

._._
N‘_’
0| &

,_
)
<
el
~

10000
5000
Carga horizontal 100%
2000 ——
w Carga horizontal 50%
Com mesa e suporte de /
extremidade simples movidos 1000
para o final do curso
500
i | 4
— [ = a0 A Z
€
g T
Distancia do ponto de carga o 100
iv] 74
by XA
Figura 1. Horizontal E 50  AREVAN
2 / ¥ \ Barga lateral 100%1—|
o 20 o
8 % 7\ Carga lateral 50%
w ° )(
£ 10
<
>
(€] 5
W \_ Deflexdo de peso
4 vazio horizontal
2 /) Deflexéo de peso
/ vazio lateral
1 F
Distancia do ponto de carga
0,5
Figura 2. Lateral
0,2 —
/
0,1
100 200 300 500
Distancia do porto de carga (mm)
10000 f f 20000
T T
5000 arga lateral 100 10000
f f
arga lateral 50% 5000
2000
Carga horizontal 100%
. 2000
1000 Carga horizontal 50 Carga horizontal 100% //
500 1080 ———— Carga horizontal 50
500
- ¥
—~ 200 =
3 =
= 2 200 /
100 o
o Al & /
g2 o X 100 £
o 7 2
= 50 ko)
[
° g 50
(o}
3 7 /| 3
20 @ &
8 /| ® 20 4
I+ L] 7,
S 1w 4 2 /
g g 10 | Carga lteral 100%—]
=1 = v
le] 5 <] s - arga lateral 50%—]
/ 7 2 Deflexdo de pt
B vazio horzontal _| 7 7
7 Deflexao de peso 2
7/ vazio lateral . \(
1
1
A
WS Deflexao de p
0,5 0.5 vazio horizontal
Il
/ Deflexdo de peso
vazio lateral
0.2 // 0,2 z —F——
/ 71/ |
01 0.1 4
100 200 300 500 1000 100 200 300 500 1000

Distancia do porto de carga (mm)
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