Atuador eletrico com guia integrado
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Designacoes de referéncia

—
>
=

LXP
1l 1- xs
Fotomicrossensor LXS
NadalSem ilho de montagem

1 NPN 1 pg. LC6CI

Conector de E/S 2 NPN 2 pgs.
Tipo de motor 3 NPN 3 pgs. LZD

S2 | Servomotor de CA (encoder 100 W 4 PNP 1 pg.
S3 | Servomotor de CA (encoder 200 W 5 PNP 2 pgs. LC3F2
S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W Comprimento do cabo 6 PNP 3 pgs. -0

S7 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W A Trilho de montagem H

Nada| Sem cabo
Tipo de parafuso 2 2m E-MY
[P Tera | 5| 5m Tipo de driver

“ A 10m Nada Sem driver

Fio condutor do parafuso . Al | Tipo de entrada de puiso
= o mm Tipo de cabo (Encoder incremental) 100 V

o T0mm Nada)  Sem cab? A2 | Tipo de entrada de pulso
L 20 mm S Ca?ﬂ padraoy (Encoder incremental) 200 V

D |Cabo robotico (cabo flexivel) B1 Tipo de entrada de pulso

Curso (mm) (Encoder absoluto) 100 V

Freio Direcéo da entrada do cabo | B2 | Tipo de entrada de pulso

‘Nada‘ Nenhum‘ Nada Sem cabo (Encoder absoluto) 200 V/

‘ K ‘CommnemcvneEw‘S‘ D Direita
As tabelas acima mostram a definicao para E Esquerda

cada simbolo somente e ndo podem ser
usadas para selecdo de modelo atual.
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m padrao

Montagem horizontal

série LTF6

Como pedir

LTF6 [S2|[dd-[300]-

Saida do motor Jjf Fuso de esferas recirculantes
com aterramento
Passo do Fus:

100, "ufigoraeime
(3

(2]

Fotomicrossensor

1 NPN 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S|__2 NN 2pcs.
['S2 [ servomotor de CA (encoder i 100w | Consulte o curso padrao. [ Nada | Nentum | S PN Spes
['S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100W_| H_|ComoonectordeES S PP 1pg
Tipo de cabo g PHP2pgs
Nada Sem cabo 6 PNP 3 ps.
s Cabo padizo A Trilho de montagem
R |Cabo robtico (cabo flexive)| Tipo de driver
Comprimento do cabo Nada Sem driver
Direcéo da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 [Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 VV
o Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Direcédo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 22 | 27 [ 32 | 37 | 42 [ 47
Faixa de temperatura de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho|Carga de trabalho (kg) 30
Velocidade maxima (mm/s) 300 \ 230
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02

Motor Servomotor de CA (100 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto

Pecas principais|Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor 910 mm, 6 mm
Guia uia linear do tipo de estrutura

Conexao do motor/parafuso

Com acoplamento

Sensor

Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)

Modelo
Modelo

Driver

LECS[J[]-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

Orientagao de montagem™__Modelo|
Diregao do movimento da carga LTF6

200
a

PLI
¥4 Mep
m

a

L1 (mm)

Passo

! T
o 10 20 30

Carga de transferencia m

Horizontal/lateral

200

L2

ﬁ) Mer

L2

o

e }
/%Mﬂ;
(I

L2 (mm)

Rolagem

o 10 20 E)
Carga de transferéncia m (kg)
200) ‘ ‘

Lateral |Horizontal

Ls (mm)

o 10 20 20

Carga de transferencia m (kg)

Horizontal/lateral

m : Carga de transferéncia (kg)

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

Me: Momento dinamico admissivel

L : Projegao para centro de ravidade
da peca de trabalho (mm)

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.

Investigacao da op¢éo de regeneragéo

Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
etc.), a opcao de regeneragao pode ser requerida.
Os resultados da consideragao em cada caso de
carga maxima ou metade da carga para a
especificagao do produto estao descritos abaixo.
Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
opgao de regeneragao.

Tipo de driver |Modelo de opcéo de reg ca
A1l Nao requer
A2 Nao requer
B1 Nao requer
B2 Nao requer
Metade da carga
Tipo de driver | Modelo de op¢éo de reg a
A1l Nao requer
A2 Nao requer
B1 Nao requer
B2 Nao requer




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Série LTF 6

Dimensdes/LTF6LIPF

4xM5x08
profundidede da 10562 8 50
(2 x n1) x 05,5, Furo passante o11,5, 20

profundidade em didmetro do contador 5

Cabo do sensor

Presilha de fixagao do cabo sensor
(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5

40 40
—

Ejng
Folf
ri
i
i
=,

Curso + 95 64 o 3
87 | Q
Curso + 169 824
* Superior: Encoder incremental
10 40 Inferior: Encoder absoluto

Conexdo garra
para sensor

Plano dereferénca de
montagem da pega de ebakho*

/

< Ts 5
3 2 i \ |
1 i

|

30

@ &

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

© Espacamento = 10Q
Plano de referéncia de (n1 — 1) x espagamento 47,5
montagem do corpo’ Segéo AA
Modelo Curso ni * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
LTF6JPF-100-0J 100 2 de montagem da pega de trabalho devem ser usados como padrao ao
LTF6LIPF-200-0] 200 3 montar no equipamento.
LTF6JPF-300-C] 300 4 Consulte a pagina 881 para obter informagdes sobre a montagem.
LTF6IPF-400-C] 400 5
LTF6IPF-500-C] 500 6
LTF6CIPF-600-C] 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento . ~
Tempo de posicionamento (s) — A: Tempo de aceleracao
Dlstinciado posii 1 : : : | B: Tempo de velocidade constante
istancia (mm) 1 10 100 300 600 : : : : : C: Tempo de desaceleragio
10 0,5 1.5 10,5 30,5 60,5 i ] h i i D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade| 100 0,5 0,6 1,5 3,5 6,5 ! ! ! ! ! Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) | 450 05 06 1,2 25 45 | | | | |
300 05 0,6 0,9 1,6 2,6 i } ; | 3

D
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[ padrao Ssessoman b S

Passo do Fuso (mm) de

Montagem horizontal 100, it

Série LTF C€

Como pedir

LTF6 [S2|[:31-[300]-

m - Fotomicrossensor
Nada friho de montage
1 NPN 1 e
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S|—2 mz”i
['S2 [ Servomotor de CA (encoder i 100 W] Consulte o curso padrao. [ Nada [ Nenhum | i PNPinS'
|'S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W _| i " 5 %
Tipo de cabo PNP2pgs
Nada Sem cabo 6 PNP 3 pgs.
s Cabo padrao A Trilo de montagem
R (Cabo robdtioo cab lexivel) . .
Tipo de driver
Comprimento do cabo Nada Sem driver
Direcéo da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
o Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrao (mm) 100 | 200 | 300 [ 400 [ 500 | 600
Peso do corpo (kg) 22 | 27 | 82 | 387 [ 42 [ 47
Faixa de temp. de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 15
Velocidade maxima (mm/s) 500 [ 390
Repetibilidade do posicionamento (mm), +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W)
Pecas Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
rincipais Parafuso Fuso de esferas recirculantes com fio condutor de 10 mm, 10 mm
principais 7 iy Guia linear do tipo de estrutura
Conexao do [ Com acoplamento
Sensor | Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento dindmico admissivel
Ornfaao de manizger . Modilo Investigacao da op¢éo de regeneragéo
Diregao do movimento da carga LTF6 gac pe g ¢
_ 200 Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
a © = de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
¥_x Mep % = etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
3 m _ S | E a=1000 A Os resultados da consideragao em cada caso de
o a g T ez 2 carga maxima ou metade da carga para a
o s - LT’M—/ ] especificagao do produto estao descritos abaixo.
-g o 10 2 ) Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
EE Carga de transfergncia m (kg) opgao de regeneragao.
L e ]
= = - o = =
Mer | S | ~ 0| Tipo de driver [Modelo de opgao de regenerag
5 %) S | E / Al Nao requer
o TIE | | =
8 L2 |y ¥ A2 Nao requer
£ gi= B1 Nao requer
)Mer = o o o® * B2 Nao requer
m — Carga de transferéncia m (kg)
s = [ Vetade da carga
< _:lm ‘ m: Carga de transferéncia (kg) Mstade dalcarga
2|~ 7= a : Aceleragao da peca de trabalho Tipo de driver | Modelo de opgo de a
SE Z (mm/s?) 5 R g
< E 4 f | Me: Momento dinamico i A; me requer
< |9 L : Projegao para centro de a0 requer
E - . " \\O\K ‘ - (grav)\dade da peca de trabalho B1 Nao requer
S mm) =
anci B2 Nao requer
x Carga de transferéncia m (kg) Consulte a pagina 882 para dados de deflexzo. 9




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Série LTF 6

Dimensées/LTF6[ |PH

4xM5x0,8
(2 xn1) x 85,5, Furo passante pre - da 50
yzr'1h1 ,5, profundidade em rosca 8 30
diametro do contador 5 —

=7
N\

Cabo do sensor

Presilha de fixagéo do cabo sensor
(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5

40 40
—

Ejng
Folf
ri
i
i
=,

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

Curso + 95 64 2 3
87 . &
Curso + 169 82,4
- * Superior: Encoder incremental
10 40 Conexio Inferior: Encoder absoluto
garra para
Plano de referéncia 5 30 sensor
de montagem da
pega de trabalho* /
0 i
~ ‘ % ’Ies %
3 2 > s [’ 3 = & = ‘ ‘
S fui 7 i)
Espacamento = 100
Plano de referéncia
de montagem do (n1 — 1) x espagcamento 47,5
corpo*
Secédo AA
Modelo Curso ni * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
LTF6JPH-100-0J 100 2 de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrao ao
LTF60PH-200-C] 200 3 montar no equipamento.
LTF6L0PH-300-00 300 4 Consulte a pagina 881 para obter informagdes sobre a montagem.
LTF6CIPH-400-C1 400 5
LTF6CIPH-500-C] 500 6
LTF6CIPH-600-C] 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento . =
Tempo de posicionamento (s) - A: Tempo de aceleragao
' ' I I ' B: T loci
Distancia do posici ) 1 10 100 300 600 : : : | | : empo de velocidade C?nstante
| | | | | C: Tempo de desaceleragéo
10 0,5 1,5 10,5 30,5 60,5 3 | ! i i D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade| 100 0,5 0,6 1,5 3,5 6,5 3 3 3 3 3 Aceleragao maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) | 250 05 06 09 1,7 29 | | | | |
500 05 0,6 0.8 1,2 1,8 ; ; ; | 3

D
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Monta

padrao
gem horizontal

Série LTF6

Como pedir

Saida do motor,

m Passo do Fuso (mm) de
61 0 m mm

Fuso de esferas ecirculante

€

LT F6 | 32 |m _ | 300 |_ m _ I—‘__| r Fotomicrossensor
Nada [
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S| 2 NPN2pis.
['S2 [ Servomotor de CA (encoder i iow|  Consulte o curso padrio. [ Nada | Nenhum | |3 NP3 s
|'S6 | servomotor de CA (encoder absoluto) 100W_| " i PP 175,
Tipo de motor 5 PNP2pgs
Nada | Sem cabo 6 PAP 3pgs
trada da esquerda s Cabo padrao A Triho de montagem
/’,,/' R |Caborobotioo (cabo fevel) Tipo de driver
e Comprimento do cabo Nada Sem driver
,/ Diregéo da entrada do cabo Nada Sem cabo A1 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V.
Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrao (mm) 100 [ 200 [ 300 | 400 | 500 | 600
Peso do corpo (kg) 22 | 27 | 32 | 37 | 42 | a7
Faixa de temperatura de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensac?o)
D penho| Carga de trabalho (kg)
Velocidade maxima (mm/s) 300 [ 230
Repetibilidade do posicionamento (mm) 10,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas I Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 210 mm, 6 mm
principais | "Gyja Guia linear do tipo de estrutura
Conexdo do motor/parafuso Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECSOIC-0J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

Orientagao de montagem . Modelo|
Diregao do movimento da carga LTF6

Investigacao da op¢éo de regeneragéo

200
a

-—

¥_x Mep

m a=1000 _f

22000

a

Passo
L1 (mm)

2=3000_A

! ]

o 10 2 E)
Carga de transferéncia m (kg)

Horizontal/lateral

L2

£ ]
s=so00

=5
| a=1000

Horizontal

ﬁ) Mer

L2 (mm)

L2

Rolagem

0 20 20

Carga de transferencia m (kg)

Lateral

%]j‘,‘;éjmer

a

200) ‘ ‘

L3 (mm)

m : Carga de transferéncia (kg)

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

Me: Momento dinamico

Dependendo das condicdes (velocidade, velocidade
de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
etc.), a opcao de regeneragao pode ser requerida.

Os resultados da consideragao em cada caso de
carga maxima ou metade da carga para a
especificagao do produto estao descritos abaixo.
Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
opgao de regeneracao.

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

Metade da carga

Tipo de driver |Modelo de opcéo de
A1l Nao requer

L :Projecao para centro de

o 10 20 20

Carga de transferéncia m (kg)

Horizontal/lateral

da pega de trabalho
(mm)

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.

A2 Nao requer
B1 Nao requer
B2 Nao requer




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Sér ie LTF 6

Dimensdes/LTF6LINF

4xM5x0,8
(2xn1) x 5,5, Furo passante profundidade
o11,5, profundidade em da rosca 8

diametro do contador 5

50

30

Presilha de fixagao do
cabo sensor

(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5
40
—

=)

= $ 7 ﬁ—r—\Aa‘
0 = = Ee——
3 == = 1]

A—~
Curso + 95 64
87 .
Curso + 169 824
10 40 Conexao
garra para

Plano de referéncia 5 30

de montagem da

peca de trabalho*

42,5

19

sensor

/

0]
o
«

* Superior: Encoder incremental

Inferior: Encoder absoluto

\ |

* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrédo ao

Consulte a pagina 881 para obter informagoes sobre a montagem.

A: Tempo de aceleragdo

C: Tempo de desaceleragé@o
D: Tempo de repouso (0,4 s)

*Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condigdes de operag&o.

2 % Ts s
= | ——f— -
3 — = ! & & F
Espacamento = 100
Plano de referéncia
de montagem do (n1 —1) x espagcamento 47,5
corpo*
Secédo AA
Modelo Curso n1
LTF6CINF-100-C] 100 2 ¢
LTF6LINF-200-L1 200 3 montar no equipamento.
LTF6LINF-300-1 300 4
LTF6LCINF-400-C] 400 5
LTF6LINF-500-] 500 6
LTF6CINF-600-1 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento (s) —
Ditinciad mm)| 1 10 100 300 600 ; ; ;
10 0,5 1,5 10,5 30,5 60,5 3 : :
Velocidade| 100 0,5 0,6 1,5 3,5 6,5 1 : :
(mm/s) | 450 05 06 1,2 25 45 3 3 3
300 0,5 0.6 0.9 1.6 2,6 ; | |

B: Tempo de velocidade constante

Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?

853
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m padrao

Montagem horizontal

Série L TF

Como pedir

LTF6 [S2|[X5]-[300]-

Saida do motor

m Passo do Fuso (mm) de
210 0 n

Fuso de esferas recirculante

m _ Fotomicrossensor
rNada g
1 NPN 1 pg.
Tipo de motor Curso (mm) Conectorde E/S| 2 NPN2pgs.
['S2 ] servomotor de CA (encoder i 100W | Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | 3 NP3 pis
['S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 100W_| | H | 4 PP 1pg
Tipo de cabo 5 PNP 2 pgs.
Nada Sem cabo 6 PNP 3 pgs.
S Cabo padrao A Trilho de montagem
R [Caborobdtico (cabo flexivel) Tipo de driver
Diregio da entrada Comprimento do cabo Nada Sem driver
do cabo Nada Sem cabo A1 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Nada Sem cabo 2 2m A2 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
———
Curso padréo (mm) 100 | 200 [ 300 [ 400 500 | 600
Peso do corpo (kg) 22 | 27 | 32 | 37 42 | 47
Faixa de tem de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensacao)
D penho | Carga de trabalho (kg) 15
Velocidade maxima (mm/s) 500 [ 390
Rep e do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de g10 mm, 10 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexéo do motor/parafuso Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECSO-J (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

| m: Carga de transferencia (kg)
a:

0 da pega de trabalho
(mm/s?)

Me: Momento dinamico admissivel
‘ L : Projegao para centro de

Origntacao de montagem lodelo LTF6
Diregao do movimento da carga
— 200
P e =
F M |£|E
2 m S| E a=1000 7
7] a g 3 [ 2000 472
g S a=‘_.um_/ —
N
5 o 10 2 3
T Carga de transferéncia m (kg)
L 5 = ]
g |
A= =
[) m T|E
2 5 4
I L2 3 -
o ﬁﬁ%)me, % o 10 20 20
m — Carga de transferencia m (kg)
— 200) ‘ ‘
e
o] 3=3000
®|E a2
= T a=1000
=|E Jastone
s|5 g |
1 N
5 o o 2
E Carga de transferéncia m (kg)

2 gravidade da pega de trabalho (mm)

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.

Investigacao da op¢éo de regeneragéo

Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
Os resultados da consideragao em cada caso de
carga maxima ou metade da carga para a
especificagao do produto estao descritos abaixo.
Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
opgao de regeneracao.

Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
A1l Nao requer
A2 Nao requer
B1 Nao requer
B2 Nao requer
Metade da carga
Tipo de driver | Modelo de opcéo de regeneragcao
A1l Nao requer
A2 Nao requer
B1 Nao requer
B2 Nao requer




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Série LTF 6

Dimensdes/LTF6LINH

4xM5x0,8
(2 x n1) x 85,5, Furo passante profundidade da 50
z_1~1 ,5, profundidade em rosca 8 30
diametro do contador 5 —

Presilha de fixagao do cabo sensor

—
-
—

—
D
-

5
=

,_
[ =]
£55
3
(]

* Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagao.

D

855

(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5
L
)
2 == A~
© ] =— + — = _ ‘ W)
D yis L I T - o
3l ® == | g
A—~
Curso + 95 64 2l
87 . &
Curso + 169 82,4
" *Superior: Encoder incremental
10 40 Conexao Inferior: Encoder absoluto
garra para
Plano de referéncia 5 30 sensor
de montagem da
peca de trabalho* /
T i
N ‘ % ’Ies %
g | — = I’ R4 = N = ‘ ‘
fn T 5
Espacamento = 100|
Plano de referéncia
de montagem do (n1 —1) x espagamento 47,5
corpo*
Secao AA
Modelo Curso n1 * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
LTF6INH-100-] 100 2 de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padréo ao
LTF6CINH-200-C] 200 3 montar no equipamento.
LTF6LINH-300-C] 300 4 Consulte a pagina 881 para obter informagdes sobre a montagem.
LTF6CINH-400-1 400 5]
LTF6CINH-500-1 500 6
LTF6[INH-600-1 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento . ~
Tempo de posicionamento (s) - A: Tempo de aceleragéo
' ' I I ' B: Te loci
Distancia do posicionamento (mm)| 1 10 100 300 600 i : : : : : empo de velocidade c?nstante
| | | | | C: Tempo de desaceleragé@o
10 05 15 10,5 30,5 60,5 3 | ! i i D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade| 100 0,5 0,6 1,5 35 6,5 1 1 1 i i Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) | 250 05 06 09 1,7 29 | | | | |
500 0,5 0,6 0,8 12 18 ; ; ; | 3
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m padrao

Montagem horizontal 200 v {5 mi0mm

Série L TF. C€

Como pedir

LTF8 [S3|[E]-[300]-

m _ Fotomicrossensor
Nada nontagem
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S ; ms”s'
['53 [ Servomotor de CA (encoder 200 Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | A op WWS'
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ i “ X
Tipo de cabo 5 PNP 2 pgs.
Nada Sem cabo 6 ; PAP3pis
Entrada esquerda s Cabo padrao A Triho de montagem
. R [Caborobtico (cabo flexivel) . .
Py Tipo de driver
> Comprimento do cabo Nada Sem driver
o Direcéo da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
: Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E EsqPags0l do uso (mm) B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
————
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 46 | 55 | 63 | 71 | 80 | 88 | 96 | 105 | 11,3 | 121
Faixa de temp. de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
D penho| Carga de trabalho (kg) 50
Velocidade maxima (mm/s) 500 [ 440 [ 350 [ 290 [ 240
Repetibilidade do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (200 W)
Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
I.'-'egas' Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor de 15 mm, 10 mm
PHIEIP Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexao do motor/parafuso Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[]J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento dindmico admissivel
Orntagao de montagen Modelo Investigacao da op¢éo de regeneragéo
Diregao do movimento da carga LTF8 gac pe g ¢
— 300 I Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
a © i de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
¥4 Mep % = 21000 etc.), a opcao de regeneragao pode ser requerida.
2 m - S| E Jip— Os resultados da consideragao em cada caso de
@ ] *E = =00 ~| carga maxima ou metade da carga para a
o S I especificagao do produto estao descritos abaixo.
5 0 10 20 B) 0 50 Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
T Carga de transferencia m (kg) 0pgao de regeneragao.
L s = I
) Mer S|~ L — Tipo de driver [Modelo de opgéo de 3
£ S| E =200 ———— Al Na
S m E|E ] 0 requer
E L — |5 | A2 Nao requer
o) 2 T |2 —
o © B1 Nao requer
IMer | & oo o m e B2 Nao requer
m - Carga de transferéncia m (kg)
=l 7 } Metade da carga
S| 3000 —| - - = =
BT el '+ Corga de ranserendia ) Tipo de driver [Modelo de opgéo de reg
s|E =< \{[“’““’“ a + Aceleragao da pega de trabalho (mm/s?) Al Nao requer
|3 Me: Momento dinamico admissivel A2 Nao requer
S IS | L Projegao até o centro de ravidade B1 Nao requer
5 o 0 @ ® a0 s da pega de trabalho de trabalho (mm) a0 req
* Carga de transferéncia m (kg) | Gonsulte a pégina 882 para dados de deflexco. B2 Nao requer




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Série LTF 8

Dimensdes/LTF8[JPH

(2xn1) x 06,6, Furo
passante 013, profundidade
em didmetro do contador 6

AxMex1 ”
Profundidade 46
da rosca 9
@ i @ R ) I
= 1 = — ¢‘
& ] e e
1 1
H == |

Cabo do sensor

Presilha de fixaao do cabo sensor

56 (25,5) Curso + 96 (faixa de movimento da mesa) 106,5 60
3
AR e { .
g 9 be = ———C=—-mana |
A—i 0] v
Curso + 135 81 882, xls
Curso + 228 76,6
* Superior: Encoder incremental
Inferior: Encoder absoluto
12 50
5 40 5
Plano de referéncia de j| Gonexdo garra para /
montagem da pega de sensor m
rabalho* 3 = i 2
i / < <
8 - 1 - - S
< = | 4 &
=i i F
.QT o Espacamento = 100
Plno de veﬁevén‘(jade (n1 ~ 1) x espagamento 67.5
nonagen 00 | gocz0 AR
Modelo Curso n * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
LTF8LJIPH- 100-(] 100 2 de montagem Qa peca de trabalho devem ser usados como padrao ao
LTF80CPH- 200-0] 200 3 B P v obter informacdes sob .
LTF8COPH- 300-0 300 4 onsulte a pagina para obter informagdes sobre a montagem.
LTF8CICIPH- 400-C] 400 5
LTF8CICIPH- 500-C] 500 6
LTF8CICIPH- 600-C] 600 7
LTF8CICIPH- 700-C] 700 8
LTF8CICIPH- 800-C1 800 9
LTF8CICIPH- 900-C1 900 10
LTF8CICIPH-1000-C1 1000 11

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento (s)
Disténcia d (mm) 1 10 100 500 1000
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 5,6 10,6
(mm/s) | 250 06 07 1,0 26 46
500 0,6 0,7 0,9 1,7 2,7

Tempo de posicionamento
. \ \

A: Tempo de acelerag@o

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragdo

D: Tempo de repouso (0,5 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigdes de operagao.
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m padrao

Montagem horizontal 200w "f538% "

Série LTF. C€

Como pedir

LTF8 [S3/[ZM-[300]-

m _ Fotomicrossensor
Nada | Sem sensorliho de montagem
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S |2 mz”“‘
['S3 [ Servomotor de CA (encoder 20w]  Consulte 0 curso padrao. ["Nada | Nenhum | i s
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ i “ 5 o X,
Tipo de cabo 208
Nada Sem cabo 5! PP 3pgs,
S Cabo padrao A Trilho de montagem
R Cabo robotico (cabo flexivel) . .
Tipo de driver
Diregéo da Comprimento do cabo Nada Sem diver
entrada do cabo Nada Sem cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V.
Especificac6es
———
Curso padréao (mm) 100 [ 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 46 | 55 | 63 | 71 | 80 | 88 | 96 | 105 | 11,3 | 121
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 25
Velocidade méxima (mm/s) 1000 [ 890 [ 710 | 580 | 480
Repetibilidade do posici (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (200 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor de 15 mm, 20 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexao do Ir Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento dindmico admissivel
Orenagan de moniagen ™ Modelo Investigacao da op¢éo de regeneragéo
Diregao do movimento da carga LTF8 94 Pe 9 ¢
— 300 I Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
a o T de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
¥4 Mep % T 21000 etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
o m - S | E | Os resultados da consideragao em cada caso de
& - % - 23000 I~ carga maxima ou metade da carga para a
b L max > { !
o S I especificagao do produto estao descritos abaixo.
5 0 10 20 B) 0 50 Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
I Carga de transfergncia m (kg) 0pgao de regeneragao.
L = I
€ )Me, é . ,L,m —— Tipo de driver | Modelo de opgéo de regeneracio
5} m S E o0 Al Nao requer
< L2 — 13 | A2 Nao requer
& g B1 Nao requer
)Mer £ o ™ ® W B2 Nao requer
m — Carga de transferéncia m (kg)
= [ } Metade da carga
% ® /'j"f':;ui m : Carga de transferéncia (kg) Tipo de driver | Modelo de op¢ao de reg a
= e a :Aceleragao da peca de trabalho I3
s % =<2 1000 (i) Al Nfio requer
s |3 S| Me: Momento dinamico i A2 Nao requer
E o o 2 o 0 L : Projegao para centro de gravidade B1 Nao requer
S Caron d teronc y da pega de trabalho (mm) B2 N&o requer
arga de transferéncia m (k9) | onsyie a pagina 862 para dados de deflexzo.




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Sér ie LTF 8

Dimensdes/LTF8LIPL

(2x n1) x 06,6, Furo passante

013, profundidade em 80
i 4 x M6 x 1
diametro d tador 6
iametro do contador 5 @ 46
rosca 9
i
@ l ) ® [ ©
= —— = o
] T = *1
® [ ® s
7 ]
1 1
H == |
Cabo do sensor
Presilha de fixagdo do
cabo sensor
56 (25,5) Curso + 96 (faixa de movimento da mesa) 106,5 60
0
& o A~ J
——
° {} I =) T 1 = T - @
= T T . 7o) ©
A—i 0| 0]
Curso + 135 81 88,2, s
Curso + 228 76,6
* Superior: Encoder incremental
12 50 Conexdo garra para Inferior: Encoder absoluto
Plano de sensor
referéncia de 5
montagem da /
pega de trabalho* + = m
& / ka ka
© = [ = = _
< | 4 &
/ £
mT Espacamento = 100
ol
« (n1 - 1) x espagcamento 67,5

Plano de referéncia de/
montagem do coro™

montar no equipamento.

Secgdo AA

Modelo Curso n1
LTF8CIPL- 100-0J 100 2
LTF8CIPL- 200-0J 200 3
LTF8LCIPL- 300-CJ 300 4
LTF8CIPL- 400-C] 400 5
LTF8CIPL- 500-C] 500 6
LTF8CIPL- 600-C] 600 7
LTF8CIPL- 700-0J 700 8
LTF8CIPL- 800-0J 800 9
LTF8CIPL- 900-CJ 900 10
LTF8LCIPL-1000-C] 1000 1"

Guia do tempo de posicionamento

Tempo de posicionamento

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

Tempo de posicionamento (s) —
Ditinciad o) 1 10 100 500 1000 ; ; |
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6 3 1 1
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 56 10,6
(mm/s) | 500 06 07 0,9 1,7 27
1000 0,6 0,7 09 1,4 1,9 ; | |

D

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

Consulte a pagina 881 para obter informagoes sobre a montagem.

A: Tempo de aceleragdo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragéo

D: Tempo de repouso (0,5 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
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m padrao

Montagem horizontal (200 5557,

Série LTF. C€

Como pedir

LTF8 [S3|[YE1-[300]-

m _ Fotomicrossensor
Nada ortag
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S |2 m;”‘s'
['S3 [ Servomotor de CA (encoder 200W] Consulte 0 curso padrao. [ Nada | Nenhum | i PNM”‘S‘
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ i “ 5 X
Tipo de cabo PAP2pgs
Nada Sem cabo 6 PAP 3 s
Entrada esquerda S Cabo padrao A Triho de montagem
i D [Caborodgio (cabo fevel) " .
s Tipo de driver
e Comprimento do cabo Nada Sem driver
o Direcéo da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
<
> : Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V'
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregdo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 46 | 55 | 63 | 71 | 80 | 88 | 96 | 105 | 11,3 | 121
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 50
Velocidade maxima (mm/s) 500 [ 440 | 350 | 290 | 240
Repetibili do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (200 W)
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 15 mm, 10 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexao do Ik Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[]-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Momento admissivel (N-m)
Momento dindmico admissivel
Orenlagao de mortagen - odelo Investigacao da op¢éo de regeneragéo
Diregao do movimento da carga LTF8 gag Pe g ¢
— 300 I Dependendo das condigoes (velocidade, velocidade
a © T de adigao-subtragao, tempo de inatividade, carga,
¥\ Mep % B 21000 etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
8 m - =S| E Jip— Os resultados da consideragao em cada caso de
7] 4 g5 a=3000 | carga maxima ou metade da carga para a
% s - especificagao do produto estao descritos abaixo.
o N
5 0 10 20 B) 0 50 Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
T Carga de transferencia m (kg) opgao de regeneragao.
L 5| = \
€ )Me, é — ,L,m —— Tipo de driver |Modelo de opcéo de reg a
g m 2 E sl Al Nao requer
< L — E [ A2 Nao requer
ccc> g B1 Nao requer
JMer ] oo me e B2 Nao requer
m = Carga de transferéncia m (kg)
=l * } Metade da carga
g £ il e :cae"g:r:;:ad’:gsgz‘z i:(ag;alhu Tipo de driver [Modelo de opgéo de regeneragéo
= E 2=i000 (mm/s?) A1l Nao requer
HE \Q% Me: Momento dinamico admissivel A2 Nao requer
L : Projeca tro de gravidad =
87 e e | e Nao requer
25 Carga de transferencia m (kg) | Gonsyite a pagina 882 para dados de deflexéo. E2 Nao requer




Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Sér ie LTF 8

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagéo.

Dimensdes/LTF8LINH
(2 x n1) x 06,6, Furo passante
013, profundidade em 4xM6x1 80
diametro do contador 6 Profundidade 46
da rosca 9
1
@ l @ C [ o
= —— ==l o
] T B¢ *]
N
1 1
H == |
Cabo do sensor
Presilha de fixagdo do
cabo sensor
" (25,5) Curso + 96 (faixa de movimento da mesa) 106,5 0
0
& [Py —
SEE =1 d .
] - - )
| g § b =L _—maa :
1
A—i ol ©
Curso + 135 81 88,2, als
Curso + 228 76,6
~ *Superior: Encoder incremental
12 50 Conexao garra para Inferior: Encoder absoluto
sensor
Plano dereferéncia e 5
montagem da peca de /
trabaho' 1 5 M
i / < <
— f — — -
< F | 4 &
i £
.QT Espacamentg # 100
‘8 (n1 — 1) x espagamento 67,5
Plano de referéncia
montagem do corpo’ Secdo AA
Modelo Curso m *O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
LTFSLINH- 100 100 2 de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrédo ao
C a montar no equipamento.
tgzggm:_ 533_5 ggg i Consulte a pagina 881 para obter informagées sobre a montagem.
LTF8CINH- 400-C] 400 5]
LTF8CINH- 500-C] 500 6
LTF8CINH- 600-[] 600 7
LTF8CINH- 700-C] 700 8
LTF8CINH- 800-CJ 800 9
LTF8CINH- 900-0J 900 10
LTF8CINH-1000-C] 1000 11
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento i -
Tempo de posicionamento (s) — A: Tempo de aceleragao
Disincad " 1 10 100 500 1000 ' ' ' ' ' B: Tempo de velocidade constante
SO ETTEENLAT) ! ! ! ! ! C: Tempo de desaceleragédo
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6 3 g b 3 3 D: Tempo de repouso (0,5 s)
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 5,6 10,6 1 1 1 1 : Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mmis) | 250 06 07 1,0 26 46 3 3 3 3 3
500 0,6 0,7 0,9 1,7 2,7 ; | i | 3
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m padrao

Montagem horizontal 200 "6

Série LTF. C€

Como pedir

LTF8 [S3/[YTH-[300]-

m _ I—‘__| Fotomicrossensor
rNada
1 NPN 1
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S 2 NPN2pgs.
['S3 [ Servomotor de CA (encoder i 200W] Consulte o curso padrao. 2 NPNSpgs
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ n L PP 255
Tipo de cabo 5 PNP2pgs
Nada Sem cabo S - PAP3 pes.
Entrada esquerda S Cabo padrao L Trihode morizgem
/://,y‘ ) R (Cabo robdtioo cab flexivel) Tipo de driver
i Comprimento do cabo Nada Sem driver
< Direcéo da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 VV
7 Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificac6es
———
Curso padrao (mm) 100 [ 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 46 | 55 | 63 | 71 | 80 | 88 | 96 | 105 | 11,3 | 121
Faixa de temy de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 25
Velocidade maxima (mm/s) 1000 [ 890 [ 710 [ 580 [ 480
Repetibilidade do posici (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (200 W)
P Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
ecas ; "
principais Par_afuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 15 mm, 20 mm
Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexao do [paraf Com acoplamento
Sensor | Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[]-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

| Ot demartzgeiWodelo LTF8 Investigacao da op¢ao de regeneracéo
Diregao do movimento da carga
— 300 [ Dependendo das condigdes (velocidade, velocidade
a g T de adigao-subtracao, tempo de inatividade, carga,
5 XMep |S|E 21000 etc.), a opcao de regeneragao pode ser requerida.
o) m =S - Os resultados da consideragao em cada caso de
o 3 =l g = — carga maxima ou metade da carga para a
o s~ [ especificagao do produto estao descritos abaixo.
-g 0 10 20 B) 0 50 Consulte a SMC ao considerar a necessidade da
EE Carga de transferéncia m (kg) 0pgao de regeneragao.
G I I
= )Me, § — ,L,m - Tipo de driver | Modelo de opgéo de a
5} m S T Al Nao requer
=) E a=1000 _| —
< L2 —13 | A2 Nao requer
& g B1 Nao requer
)Me’ © e om0 B2 Nao requer
m - Carga de transferencia m (kg)
= e } Metade da carga
% = e | m : Carga de ransferéncia (kg) Tipo de driver | Modelo de op¢ao de reg a
= | E ast000 | @ :Aceleragko da peca de trabalho (mm/s?) A1l Nao requer
Iy XK X Me: Momento dinamico admissivel B
€3 g ‘ A2 Nao requer
g DN (L Projegao até o centro de gravidade da pega B1 Nao requer
s 0 10 2 Ed o & de trabalho de trabalho (mm) B2 NG q
&nci . i a0 requer
= Carga de transferencia m (kg) | Gonguite a pagina 882 para dados de deflexio. 9




Dimensdes/LTF8[INL

Motor padrao/Especificacao de montagem horizontal Série LTF 8

(2xn1) x 26,6, Furo

N
Plano de referéncia

de montagem do N
3 Secao AA

Modelo Curso n1
LTF8CINL- 100-C1 100 2
LTF8CINL- 200-C1 200 3
LTF8CINL- 300-C1 300 4
LTF8CINL- 400-C] 400 5
LTF8LINL- 500-[] 500 6
LTF8CINL- 600-C] 600 7
LTF8CINL- 700-C] 700 8
LTF8CINL- 800-C1 800 9
LTF8CINL- 900-C1 900 10
LTF8CINL-1000-C1 1000 11

Guia do tempo de posicionamento

pasz'ime 11213a profuptijidage 4% M6 x 1 80
em didmetro do contador Profundidade” 46
darosca 9
i
® o Trvers
= —— =—= o
] = *1
® [ ® s
7 ]
1 1
H =
Cabo do sensor
Presilha de fixagao do
cabo sensor
56 (25,5) Curso + 96 (faixa de movimento da mesa) ) 106,5 60
0
& o A~ J
——
J Lo E=e———
~ T ‘l v:: ] ©
A—i 0|0
Curso + 135 81 88,2, s
Curso + 228 76,6
* Superior: Encoder incremental
12 50 Conex&o garra para Inferior: Encoder absoluto
sensor
Plano de referénciad
de montagem da /
peca de trabalho’ i 2 m
& / ka ka
© — / = — -
< | & &
/ £
mT Espagamento = 100
& (n1 — 1) x espagamento 67,5

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

de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrdo ao
montar no equipamento.
Consulte a pagina 881 para obter informagoes sobre a montagem.

Tempo de posicionamento (s)
Disténcia do posicionamento (mm)| 1 10 100 500 1000
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 5,6 10,6
mm's) [ 500 | o6 07 09 1,7 2,7
1000 0,6 0,7 0,9 1,4 1,9

Tempo de posicionamento

R —

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagéo.

D

A: Tempo de aceleragao

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragédo

D: Tempo de repouso (0,5 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
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m pad réo Saida do motor | FUsO d:oﬁl:mrasr ;:cg{‘ctglam

Montagem vertical 100, P Fegom

Série LTF6 C€

Como pedir

LTF6 [S2[dd-[300]K -

m - Fotomicrossensor
Nada [
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S 2 mms.
['S2 [ Servomotor de CA (encoder i iow]  Consulte o curso padrao. [Nada [ Nenhum | —3 . NP?”“‘
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \ - “ 4 .
Tipo de cabo 5 PNP 2 pgs.
Nada Sem cabo 6 PAP3pis
Entrada esquerda, S Cabo padrao A Trilho de montagem
o R |Caborobotioo (cabo feivel . .
s l ) Tipo de driver
e Comprimento do cabo Nada Sem driver
,y", Diregéo da entrada do cabo Nada Sem cabo A1 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V.
» Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita R Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Direcéo da entrada do / E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
———
Curso padrao (mm) 100 200 300 400 500 600
Peso do corpo (kg) 2,4 2,9 3,4 3,9 4,4 4,9
Faixa de temperatura de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 6
méxima (mm/s) 300 ‘ 230
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculantes com ) com fio condutor 910 mm, 6 mm
principais | Gyja Guia linear do tipo de estrutura
Conexéo do motor/parafuso Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[JJ-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Nota) Ao usar este produto, a opcao de regeneragao podera ser requerida.
Momento admissivel (N.m)
Momento dindmico admissivel
(Orientagao de montagern odelo
Direcao do movimento da carga LT F6
B
o m E 3 a a a
2 ha %_: 3 =~ Investigacao da opcao de regeneracao
L
o W Mep | > o A " A Dependendo das condigoes (velocidade, velocidade de adigao-subtragao,
L tempo de inatividade, carga, etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
Carga de transferéncia m (kg) Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
20 carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
' Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneragao.
© © —
S 8= R~ Metade da carga
% g - Tipo de driver |Modelo de opcéo de 40| | Tipo de driver |Modelo de opéo de
O] o 2 4 6 A1 LEC-MR-RB-032 Al LEC-MR-RB-032
Carga de transferéncia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 LEC-MR-RB-032
, " . . o B1 LEC-MR-RB-032 B1 LEC-MR-RB-032
m : Carga de transferéncia (kg) Me: Momento dinamico admissivel
a : Aceleragao da pega de trabalho (mmis?) L : Projegao para ceniro de gravidade da pea de trabaho () B2 LEC-MR-RB-032 B2 LEC-MR-RB-032

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem vertical Série L TF 6

Dimensdes/LTF6]PF

(2 x n1) x 85,5, Furo passante
11,5, profundidade em
didmetro do contador 5

4xM5x0,8
profundidade
da rosca 8

\ Cabo do sensor

Presilha de fixacdo do
cabo sensor

(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5
<40 _ 40
| A— f
F o EE=E= ; £ Jﬁ ! o
0] fr S = 1 EE = o
%[ g : T = B 3 ¢
(,,T A— ol
- Curso + 95 64 123.9 - q
Curso + 169 1235
* Superior: Encoder incremental
- Inferior: Encoder absoluto
Conexao garra para
10 40 sensor LI
Plano de referéncia 5 /
de montagem da m
a de trabalho® + E
b = = = i | LG1
,i _ - ‘ -
3 I 5 \ | LTF
T Iy
Espacamento = 100
2 LECSTI
- (n1 — 1) x espagamento 47,5

Plano de referéncia de
montagem do corpo*

* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrdo ao

montar no equipamento.

Consulte a pagina 881 para obter informagées sobre a montagem.

Tempo de posicionamento
. \ \

Secao AA
Modelo Curso ni
LTF6JPF-100K-[] 100 2
LTF6CPF-200K-[] 200 3
LTF6PF-300K-] 300 4
LTF6C]PF-400K-[] 400 5
LTF6JPF-500K-[] 500 6
LTF6CJPF-600K-[] 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento (s)
Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600
10 0,5 1,5 10,5 30,5 60,5
Velocidade| 100 0,5 0,6 15 35 6,5
(mm/s) [ 150 05 06 1,2 25 45
300 0,5 0,6 0,9 1,6 2,6

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condi¢Ses de operagéo.

A: Tempo de aceleragdo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragéo

D: Tempo de repouso (0,4 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
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m pad rao Said do mtonl) Fuso deefras eciculnes
e S0l0

Montagem vertical 100y Pregigorussiom e

Série LTF C€

Como pedir

LTF6 [S2[Z5]-[300] K - ?

m - Fotomicrossensor
Nada [
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S § mi”cz
['S2 ] servomotor de CA (encoder i i0w|  Consulte o curso padrzo. [Nada [ Nenhum | 2 Pwncn 3
[S6 | Servomotor de CA (encoder absoluto) 10W | | H | 5 P 2ppcs
Nada Sem cabo 5! T IhP':N PGIS
Entrada esquerda S Cabo padrao A Tilho de montagem
o R |Caborobotioo (cabo feivel . .
s ! ) Tipo de driver
e Comprimento do cabo Nada Sem driver
,y", Diregéo da entrada do cabo Nada Sem cabo A1 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
: Nada Sem cabo 2 2m A2 Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrio (mm) 100 200 300 400 500 600
Peso do corpo (kg) 2,4 2,9 3,4 3,9 4,4 4,9
Faixa de temy de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 3
maxima (mm/s) 500 ‘ 390
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculantes com fio condutor de 10 mm, 10 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexéo do Iparaf Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX883 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

Nota) Ao usar este produto, a opcao de regeneragao podera ser requerida.

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

Orientacao de montagem™~Modelo LTF6
Diregao do movimento da carga
70
—|E
2 mo, [81€ Investigacio d 40 d a
2 M |£]3 - nvestigacdo da opcao de regeneracao
9]
o L
' Mep | > " A Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
c . tempo de inatividade, carga, etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
arga de transferéncia m (kg) Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
20 carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
' Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneragao.
© —
§ S|t S~ Metade da carga
=] L - Tipo de driver |Modelo de opeo d % | | Tipo de driver |Modelo de opcdo de
°© o 2 4 6 A1 LEC-MR-RB-032 Al Nao requer
Carga de transferncia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 Nao requer
m : Cargade transferéncia (kg)  Me : Momento dinamico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 Nao requer
a 2 L : Projecao de gravidade da pega de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 Nao requer
Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Dimensées/LTF6 1PH

Motor padrao/Especificacao de montagem vertical Série L TF 6

(2xn1) x @5,5, Furo passante
11,5, profundidade em
diametro do contador 5

4xM5x0,8
profundidade 50
da rosca 8 30
(5 & TS 5 ‘

\ Cabo do sensor

Presilha de fixacdo do
cabo sensor

(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5
40 40
DL R o
== A f
=== e
0 T © IS e =1 as = % - ‘+ 0
H o
% I : pef E ; <,
(,,T A— ol
- Curso + 95 64 123.9 - N
Curso + 169 1235
* Superior: Encoder incremental
Inferior: Encoder absoluto
0 (Conedore
Plano de referéncia 5 P /
de montagem da m
a de trabalho* T i
peqadeliabalno’ L8 S B S ‘ ‘ ‘
- _1 _ - -
R I’ 5 3 ‘ ‘ ‘
T Iy
o Espagamento = 100
N]
- (n1 —1) x espagamento 47,5

Plano de referéncia de
montagen do corpo”

* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
de montagem da pega de trabalho devem ser usados como padrao ao
montar no equipamento.
Consulte a pagina 881 para obter informagdes sobre a montagem.

Secao AA
Modelo Curso ni
LTF61PH-100K-[] 100 2
LTF6CIPH-200K-[] 200 3
LTF6IPH-300K-[] 300 4
LTF6CIPH-400K-[] 400 5
LTF6IPH-500K-[] 500 6
LTF6CIPH-600K-C1 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento (s)
Distancia do posicionamento (mm}| 1 10 100 300 600
10 0,5 1,5 10,5 30,5 60,5
Velocidade| 100 0,5 0,6 15 35 6,5
(mmis) [~ 250 05 06 09 1,7 29
500 0,5 0,6 0,8 1,2 1.8

Tempo de posicionamento
. \ \

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

A: Tempo de aceleragdo
B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desacelerag@o
D: Tempo de repouso (0,4 s)
Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
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m padrao

Montagem vertical

Série LTF6 C€

Como pedir

LTF6 [S2/[N[d-[300] K -

m - Fotomicrossensor
Nada [
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S |2 mz”i
['S2 ] servomotor de CA (encoder i 1ow]  Consulte o curso padrao. [ Nada [ Nenhum | i PNPiWS'
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \ i n %
Tipo de cabo 5 PNP2pgs
Nada Sem cabo 6 PNP 3 pgs.
Entrada da s Cabo padrao A Trilo de montagem
o R (Cabo robético (cabo flexivel) . .
< Comprimento Tipo de driver
)y do cabo Nada Sem driver
< Direcao da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 VV
: Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
———
Curso padrdo (mm) 100 200 300 400 500 600
Peso do corpo (kg) 2,4 2,9 3,4 3,9 4,4 4,9
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 6
Velocidade méxima (mm/s) 300 ‘ 230
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 10 mm, 6 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexéo do motor/parafuso Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX883 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[JJ-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Nota) Ao usar este produto, a opcao de regeneragao podera ser requerida.
Momento admissivel (N-m)
Momento dindmico admissivel
Orientagao de montagem™_Modelo
Direcao do movimento da carga LT F6
E
Q ©
@ m S - ~ ~ ~
2 fa |2 ~ Investigacao da opcao de regeneracao
o L1 | W, g
e
i 4 6 Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
ferencia m (kg) tempo de inatividade, carga, etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
o _ Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneragao.
@
g £ =~ Metade da carga
g § Tipo de driver | Modelo de opgao de regeneragéo | | Tipo de driver |Modelo de opgao de
° 2 4 ° A1 LEC-MR-RB-032 Al LEC-MR-RB-032
Carga de transferencia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 LEC-MR-RB-032
m : Carga de transferéncia (kg) Me : Momento dinamico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 LEC-MR-RB-032
a : Aceleraao dapecadetrabaho (nmis2) L : Projegao para centro de gravidade da peca de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 LEC-MR-RB-032

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem vertical Série L TF 6

Dimensdes/LTF6LINF

4xM5x0,8
(2xn1) x 05,5_, Furo passante profundidade da 50
z1k1 ,5, profundidade em rosca 8
didmetro do contador 5 30
B
S & T

\ Cabo do sensor

Presilha de fixacdo do
cabo sensor

(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5
40 FL
== A~ i
10 © B = = L - %— H o)
% I : pef E :; <,
mT A—~i o| 0
- Curso + 95 64 123.9 o
Curso + 169 123,5
" Superior: Encoder incremental
Conexdo garra para Inferior: Encoder absoluto

10 40 sensor
Plano de referéncia 5 /
de montagem da
peca de trabalho” — i B M
_— ® I & ‘ ‘ ‘

_1 _ -
3 I’ @ & | ‘ ‘
T Iy

o Espagamento = 100

N
Plano de referéncia (n1 - 1) x espagamento 47,5

de montagem do
corpo’

* O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
de montagem da pega de trabalho devem ser usados como padrao ao
montar no equipamento.
Consulte a pagina 881 para obter informagoes sobre a montagem.

Secao AA
Modelo Curso n
LTF6CINF-100K-C] 100 2
LTF6CINF-200K-[] 200 3
LTF6CINF-300K-[] 300 4
LTF6CINF-400K-[] 400 5
LTF6CINF-500K-] 500 6
LTF6CINF-600K-[] 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento (s)
Distancia do posicionamento (mm}| 1 10 100 300 600
10 0,5 1,5 10,5 30,5 60,5
Velocidade| 100 05 0.6 15 3,5 6,5
(mm/s) | 150 05 06 1,2 25 45
300 0,5 0,6 0,9 1,6 2,6

Tempo de posicional

mento

i L

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condi¢Ses de operagéo.

A: Tempo de aceleragdo

B: Tempo de velocidade constante
C: Tempo de desaceleragéo

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

Montagem vertical

Série LTF6 C€

Como pedir

LTF6 [S2/[Nzl-[300] K -

m - Fotomicrossensor
Nada d
1 NPN 1 p.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S § NPNZpgs
['S2 ] servomotor de CA (encoder i 1ow]  Consulte o curso padrao. [ Nada [ Nenhum | = NPPNNpstS‘
\ S6 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 100 W \ i n X
Tipo de cabo 5 PNP 2 pgs.
Nada Sem cabo S T ;’:NWS
Entrada esquerda, S Cabo padrao A tilho de montagem
SN R (Cabo robético (cabo flexivel) . .
<~ Comprimento Tipo de driver
y do cabo Nada Sem driver
o Direcao da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 VV
<
: Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrdo (mm) 100 200 300 400 500 600
Peso do corpo (kg) 2,4 2,9 3,4 3,9 4,4 4,9
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 3
Velocidade méxima (mm/s) 500 ‘ 390
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (100 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de 10 mm, 10 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexdo do motor/parafuso Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[JJ-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)
Nota) Ao usar este produto, a opcao de regeneragao podera ser requerida.
Momento admissivel (N.m)
Momento dindmico admissivel
(Orientagao de montagem ™~ Modelo LTF6
Diregao do movimento da carga
)
o 5 |E
@ m o s - ~ ~ ~
2 a |£|3 ~ Investigacao da opcao de regeneracao
o L1 | W, g
e
i o 2 4 6 Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
Carga de transferéncia m (kg) tempo de inatividade, carga, etc.), a op¢ao de regeneragao pode ser requerida.
) Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
o _|E Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneragao.
o ERRS —
g £l =~ Metade da carga
= '
8 § Tipo de driver |Modelo de opcéo de 40| | Tipo de driver |Modelo de opcao de
o 2 4 6 A1l LEC-MR-RB-032 Al Nao requer
Carga de transferéncia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 Nao requer
m : Carga de transferéncia (kg) Me : Momento dinamico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 Nao requer
a : Aceleragao da pega de trabalho (mmis?) L : Projecao para centro de gravidade da peca de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 Nao requer
Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem vertical Série L TF 6

Dimensdes/LTF6LINH

@ 1) %055, F . 4xM5x0,8

x n1) x 85,5, Furo passante -

211,5, profundidade em z;o:ggg;dgde 50
diametro do contador 5 30

* Os valores irdo variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagao.

=EIl== X
Cabo do sensor
Presilha de fixagao do
cabo sensor
(20,5) Curso + 66 (faixa de movimento da mesa) 82,5
40 Fi’
[ A— ‘
0 }; JESEES=: = L - - ‘+ )
8 | B = : = = FRlE
ol A 2lo
Curso + 95 64 1239, Q
Curso + 169 123,5
* Superior: Encoder incremental
Inferior: Encoder absoluto
10 40 Conex&o garra para sensor
Plano de referéncia
de montagem da 5 /
de trabalho* Vi B M
pega de trabalho’ o = 15 = ‘ ‘ ‘
- _1 _ - -
@ I’ @ & | ‘ ‘
i T Iy
© Espagamento = [100
Planode I~|
referéncia de™ (n1 - 1) x espagamento 47,5
do
corpo*
Secao AA
Modelo Curso m * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
LTF6LINH-100K-LJ 100 > de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padréo ao
G _ montar no equipamento.
t$£ggu: §gg& g §88 i Consulte a pagina 881 para obter informagoes sobre a montagem.
LTF6CINH-400K-[] 400 5
LTF6CINH-500K-[] 500 6
LTF6CINH-600K-[] 600 7
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento . =
Tempo de posicionamento (s) — A: Tempo de aceleragao
Disdnciad ! ! ' ' ' B: Tempo de velocidade constante
stancia do posicionamento (mm) 1 10 100 300 600 : : : : : C: Tempo de desaceleragdo
10 0,5 1,5 10,5 30,5 60,5 i g b i i D: Tempo de repouso (0,4 s)
Velocidade| 100 0,5 0,6 15 3,5 6,5 ! ! ! ! ! Aceleragdo maxima: 3000 mm/s2
(mmis) | 250 | o5 06 09 1,7 29 3 3 3 3 3
500 0,5 0,6 0,8 1.2 18 ; | | . |

D
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[ padréo S oo P s

Montagem vertical 200, g

Série LTF C€

Como pedir
LTF8 m_ m K _ m _ Fotomicrossensor
Nada g
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S| 2 NN 2pgs.
['S3 [ Servomotor de CA (encoder i 200W| Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | 3 NPN 3 pgs.
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ n 4 PNP 1 pe.
Tipo de cabo 5 PP 205
Nada Sem cabo 6 PNP 3 pgs.
Entrada esquerda S Cabo padrao A Triho de montagem
P D |Cabo robbtico cabo fexive] . .
Py k) Tipo de driver
i Comprimento do cabo Nada Sem driver
P Direcao da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
h Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Direcéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrdo (mm) 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 5,0 5,9 6,7 75 8,4 9,2 10,0 10,9 11,7 12,5
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 10
Velocidade maxima (mm/s) 500 | 440 [ 350 | 200 [ 240
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02
Motor Servomotor CA (200 W) com trava
Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor de 15 mm, 10 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexdo do paraf Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

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

Momento admissivel (N-m)

Momento dindmico admissivel

Orientacao de montagem lodelo LTF8
[ ]

Diregao do movimento da carga

T ™
o —
< | € . ~ ~ =
@ m)ta L5 ‘ Investigacao da opcao de regeneracao
% 9]
L1
Mep | > o 2 J l E‘ o Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
c . tempo de inatividade, carga, etc.), a opgao de regeneragao pode ser requerida.
arga de transferéncia m (kg) Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
00 [ carga para a especificagao do produto estzo descritos abaixo.
T ™ [ Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneracao.
© —
3 S|E Metade da carga
< 2|5 ™
= g - I Tipo de driver |Modelo de opcéo de 40| | Tipo de driver | Modelo de opgdo de reg
o o 2 B o ) Al LEC-MR-RB-032 A1l LEC-MR-RB-032
Carga de transferéncia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 Nao requer
m : Carga de transferéncia (kg) Me : Momento dinamico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 LEC-MR-RB-032
a @ Aceleracao da pega de trabaho (mmis?) L Projegao para centro de gravidade da pega de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 Nao requer

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacao de montagem vertical Série LTF 8

Dimensdes/LTF8[IPH

(2 xn1) x 26,6, Furo
passante 913, profundidade
em diametro do contador 6

56

4 x M6 x 1
Profundidade 80
da rosca 9 26

Cabo do sensor

Presilha de fixagao do
cabo sensor

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

(25,5) Curso + 96 (faixa de movimento da mesa) 106,5 60
o
& fata e ] \
o © 1 = — 2
< e B T vl ‘ ©
A— 0| v
o] 135 81 sls
urso + 16,8 . Sl
Curso + 228 116,1
* Superior: Encoder incremental
Inferior: Encoder absoluto
12 50
Plano de referéncia 5 Conexéo garra para sensor
de montagem da
pega de trabalho* l
el ] yi 5ol ual
< S S %
e
n
<Q r | < — |3 &
s 7 FF
Plano de t @ =100
referéncia de
montagem do n1—1) x espagamento 67,5
Pt 74 215 (n1 - 1) x espag
Segdo AA
Modelo U0 =~ * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referéncia
de montagem da pega de trabalho devem ser usados como padrao ao
LTF8LIPH- 100K-[J 100 2 montar no equipamento.
LTF8LIPH- 200K-[J 200 3 Consulte a pagina 881 para obter informagdes sobre a montagem.
LTF8CIPH- 300K-[] 300 4
LTF8CIPH- 400K-[] 400 5
LTF8CIPH- 500K-J 500 6
LTF8CIPH- 600K-C1 600 7
LTF8CIPH- 700K-C1 700 8
LTF8CIPH- 800K-C1 800 9
LTF8CIPH- 900K-[] 900 10
LTF8CIPH-1000K-[] 1000 11
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento X ~
Tempo de posicionamento (s) [ —— A: Tempo de aceleragio
' ' ' ' ' B: Te locif tant
Distancia do posicionamento (mm) 1 10 100 500 1000 ! ! 1 1 1 . empo de velocidade C? nstante
| | | | | C: Tempo de desaceleragao
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6 | g b | | D: Tempo de repouso (0,5 s)
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 56 10,6 1 1 : : ! Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mms) | 250 | o6 07 1,0 26 46 } } } } }
500 0,6 07 0,9 1,7 2,7 ' i 3 . 3
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m padrao

Montagem vertical 200 |55 36

Série LTF C€

LTF8[S3|[W-[300]K -

Como pedir

m _ Fotomicrossensor
rNada l lag
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S 2 NN 2.
['S3 [ Servomotor de CA (encoder i 200W) Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | 3 NPN3 pgs.
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ “ 4 PP 1 pg.
Tipo de cabo 5 PP 25¢s
Nada Sem cabo 6 PNP3pts
Entrada esquerda S | Cabo padrao A Trode onizgen
o R Cabo robtico (cabo flexivel) . .
s Tipo de driver
b * Comprimento do cabo Nada Sem driver
< Direcao da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
v Nada Sem cabo 2 2m A2 | Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
———
Curso padrdao (mm) 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 5,0 5,9 6,7 75 8,4 9,2 10,0 10,9 11,7 12,5
Faixa de temp de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 5
Velocidade maxima (mm/s) 1000 | 800 [ 710 | s80 | 480
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,02
Motor Servomotor de CA (200 W) com trava
Encoder Sistema incremental/Tipo absoluto
?eg,:as. Parafuso Fuso de esferas recirculantes com aterramento com fio condutor de 815 mm, 20 mm
princi Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexdo do paraf Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS [J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

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

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

Origntagao de montagem lodelo
Direcao do movimento da carga
0
o m © E
@ o |E - = = =
@ )Ia £|5 Investigacao da opcao de regeneracao
o L1 | m. >
°® 0 2 4 6 8 10 Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
Carga de transfergncia m (kg) tempo de inatividade, carga, etc.), a op¢ao de regeneragao pode ser requerida.
500 I Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
I carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
© _ g Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneracao.
<
g £ % Metade da carga
8 §’ [ Tipo de driver |Modelo de opcéo de 40| | Tipo de driver | Modelo de opgdo de reg
° 2 N ° s A1l LEC-MR-RB-032 Al Nao requer
Carga de transferéncia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 Nao requer
m : Carga de transferéncia (kg) Me : Momento dinamico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 Nao requer
a : Acelerago da pega de trabalho (mm/s?) L : Projegao para centro de gravidade da pega de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 Nao requer
Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Dimensdes/LTF8LIPL

(2 xn1) x 26,6, Furo
passante 13, profundidade
em diametro do contador 6

Motor padrao/Especificacdo de montagem vertical Série LTF 8

(25.5)

Curso + 96 (faixa de movimento da mesa)

106,5

4xM6x1
Profundidade 80
da rosca 9 26
'} T
3 l @ > =] ©
[ — . N ,
f \
® | e
0
Cabo do sensor

Presilha de fixacao do
cabo sensor

0
a e .
o © e - =" o)
< = 7 x| ‘ ‘ ©
A~ m[ m[
Ci 135 81 —| =
urso + 116.8 ) 3 s
Curso + 228 116,1
* Superior: Encoder incremental
Plano de 12 50 N Inferior: Encoder absoluto
referancia de Conex&o garra para
montagemda 5 40 sensor
peca de f
trabalho* I
0 i 5 m
& $ i 4 k3
——] - — — . _
<€ 1 |3 &
i F
Plano de =100
referéncia de
montagem do 1-1 t 7
Corpo 74 215 (n ) X espagamento 67,5
Secao AA
Modelo Curso m * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referé‘ncia
LTF8CIPL- 100K-0J 100 > de montagem da peca de trabalho devem ser usados como padrdo ao
5 x montar no equipamento.
t:::gggt_ ggg&_g igg i Consulte a pagina 881 para obter informagées sobre a montagem.
LTF8CIPL- 400K-[] 400 5
LTF8CIPL- 500K-C1 500 6
LTF8CIPL- 600K-C1 600 7
LTF8CIPL- 700K-[1 700 8
LTF8CIPL- 800K-[1 800 9
LTF8CIPL- 900K-[] 900 10
LTF8CIPL-1000K-[] 1000 1
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento AT d I =
Tempo de posicionamento (s) : Tempo de aceleragao
— B: Tempo de velocidade constante
Disténcia do (mm) 1 10 100 500 1000 C: Tempo de desaceleragao
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6 D: Tempo de repouso (0,5 s)
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 56 10,6 Aceleragao maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) 500 | 06 07 09 1,7 27
1000 0,6 0,7 0,9 1,4 1,9

* Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagao.
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m padrao

Montagem vertical

Série LTF

LTF8 [S3|Nz]-[300]

Saida do motor Fuso de esferas recirculante

m Passo do Fuso (mm) de

mm/ mm

€

Como pedir

Fotomicrossensor

&I |

K - Nada
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S |2 m”“‘
\ S3 \ Servomotor de CA (encoder i 200 W \ Consulte o curso padrao. [ Nada | Nenhum | i PNPiDcS-
\ Ss7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ n X
Tipo de cabo 5 PNP 2 pgs.
Nada Sem cabo 6 " PP 3 s,
Entrada esquerda S Cabo padrao A o de mongen
. R |Caborodgio (cabo fevel) - .
s : : Tipo de driver
b * Comprimento do cabo Nada Sem driver
< Direcéo da entrada do cabo Nada | Sem cabo A1__[Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
v Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Diregéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrdao (mm) 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 5,0 5,9 6,7 75 8,4 9,2 10,0 10,9 11,7 12,5
Faixa de de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 10
Velocidade maxima (mm/s) 500 | 440 [ 350 | 200 [ 240
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (200 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de @15 mm, 10 mm
principais | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexdo do paraf Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECS[J[J-[] (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

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

Momento admissivel (N.m)

Momento dinamico admissivel

Orientacao de montagem lodelo
Diregao do movimento da cargal
0
o © E
2 M €5 Investigacéo da opcao de regeneracao
B I lHE gag Pg generag
1. M >
°® 0 2 4 6 8 10 Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
Carga de transfergncia m (kg) tempo de inatividade, carga, etc.), a op¢ao de regeneragao pode ser requerida.
500 I Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
I carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
© _ g Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneragao.
<
3 £ % Metade da carga
8 §’ [ Tipo de driver |Modelo de opcao de Tipo de driver |Modelo de opeéo de reg
° 2 ‘ s LI A1 LEC-MR-RB-032 A1l LEC-MR-RB-032
Carga de transferéncia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 Nao requer
m : Carga de transferéncia (kg) Me : Momento dinmico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 LEC-MR-RB-032
a : Acelerago da pega de trabalho (mm/s?) L : Projegao para centro de gravidade da pega de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 Nao requer

Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Dimensdes/LTF8LINH

(2xn1) x 26,6, Furo
passante @13, profundidade
em didmetro do contador 6

(25.5)

Motor padrao/Especificacdo de montagem vertical Série LTF 8

Curso + 96 (faixa de movimento da mesa)

106,5

4xM6x1
Profundidade 80
da rosca 9 26
'} T
3 l @ > =] ©
[ — . N ,
f \
® | e
0
Cabo do sensor

Presilha de fixacao do
cabo sensor

*Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagao.

0
5 N ...
o © B e e = — 2
~ e f = ‘ ‘ ©
A m[ m[
Ci 135 81 = =
urso + 1168 . oS
Curso + 228 116,1
* Superior: Encoder incremental
Plano de Inferior: Encoder absoluto
referéncia de 12 50 Conexéo garra para
montagemda 5 40 sensor
peca de T
trabalho* l
0| i 3 m
& $ i 4 k3
——] - — — . _
<€ 1 |3 &
i F
Plano de =100}
referéncia c:je
montagem do n1—1) x espacamento 67,5
Comos 74 215 ( ) X espag:
Secgao AA
Modelo Curso m *O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referépcia
LTF8CINH- 100K-CJ 100 > ?neonmtzpt:gzﬁu?pzpme:nat:e trabalho devem ser usados como padrao ao
t;::ggn:: ggg&:g igg i Consulte a pagina 881 para obter informag6es sobre a montagem.
LTF8CINH- 400K-[] 400 5
LTF8LINH- 500K-(] 500 6
LTF8CINH- 600K-C] 600 7
LTF8CINH- 700K-[J 700 8
LTF8CINH- 800K-[J 800 9
LTF8CINH- 900K-[J 900 10
LTF8CINH-1000K-[] 1000 11
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento AT d I =
Tempo de posicionamento (s) - 1empo de aceleracao
e B: Tempo de velocidade constante
Disténcia d (mm) 1 10 100 500 1000 C: Tempo de desaceleragdo
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6 D: Tempo de repouso (0,5 s)
Velocidade| 100 0,6 0,7 1,6 5,6 10,6 Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) | 250 06 07 1,0 26 46
500 0,6 0,7 0,9 1,7 2,7
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m pad réo Saida do motor l £, 5 de esferas recirculante

Montagem Vertical m Passo do Fuso (mm) de

Série LTF8 C€

Como pedir

LTF8 _ m K _ m _ Fotomicrossensor
rNada ‘ tag
1 NPN 1 pe.
Tipo de motor Curso (mm) Conector de E/S 2 NN 2pis.
\ S3 \ Servomotor de CA (encoder i 200 w\ Consulte o curso padrao. ["Nada | Nenhum | 3 NPN 3 pgs.
\ S7 \ Servomotor de CA (encoder absoluto) 200 W \ “ L PP 155,
Tipo de cabo 5 PNP2pgs.
Nada Sem cabo 6 PNP 3 pgs.
S Cabo padrao A Triho de montagem
R |Caborbbn cabo e
abo robdtico (cabo flexive) Tipo de driver
Dirego da entrada Comprimento do cabo Nada Sem driver
do cabo Nada Sem cabo A1 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 100 V
Nada Sem cabo 2 2m A2 |Tipo de entrada de pulso (encoder incremental) 200 V
Entrada da direita D Direita 5 5m B1 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 100 V
Direcéo da entrada do E Esquerda A 10m B2 Tipo de entrada de pulso (encoder absoluto) 200 V
Especificacoes
——
Curso padrdao (mm) 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000
Peso do corpo (kg) 5,0 5,9 6,7 75 8,4 9,2 10,0 10,9 11,7 12,5
Faixa de temperatura de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagao)
Desempenho| Carga de trabalho (kg) 5
Velocidade méxima (mm/s) 1000 ‘ 890 ‘ 710 ‘ 580 ‘ 480
Repetibilidade do posicionamento (mm) +0,05
Motor Servomotor de CA (200 W) com trava
Encoder Sistema incremental/tipo absoluto
Pecas Parafuso Fuso de esferas recirculante com fio condutor de @15 mm, 20 mm
principails | Guia Guia linear do tipo de estrutura
Conexdo do Ip Com acoplamento
Sensor Modelo Fotomicrossensor EE-SX674 (Consulte a pagina 883 para obter detalhes.)
Driver Modelo LECSmm-m (Consulte a pagina 885 para obter detalhes.)

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

Momento admissivel (N-m)

Momento dinamico admissivel

(Origntago de montagem Modelo|
IDirecao do movimento da carga
0
o m © E
@ o |E - ~ ~ =
@ )Ia £|5 Investigacao da opcao de regeneracao
o L1 | m. >
°® 0 2 4 6 8 10 Dependendo das condigbes (velocidade, velocidade de adi¢ao-subtragao,
Carga de transfergncia m (kg) tempo de inatividade, carga, etc.), a op¢ao de regeneragao pode ser requerida.
500 I Os resultados da consideragao em cada caso de carga maxima ou metade da
I carga para a especificagao do produto estao descritos abaixo.
© _ g Consulte a SMC ao considerar a necessidade da op¢ao de regeneragao.
<
g £ % Metade da carga
8 §’ [ Tipo de driver |Modelo de opcéo de 40| | Tipo de driver |Modelo de opcao de
° 2 ‘ s LI A1 LEC-MR-RB-032 A1l Nao requerido.
Carga de transferencia m (kg) A2 LEC-MR-RB-032 A2 Nao requerido.
m : Carga de transferéncia (kg) Me : Momento dinmico admissivel B1 LEC-MR-RB-032 B1 Nao requerido.
a : Aceleragéo da peca de trabalho (mmis) L : Projecao para centro de gravidade da pega de trabalho (mm) B2 LEC-MR-RB-032 B2 Nao requerido.
Consulte a pagina 882 para dados de deflexao.
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Motor padrao/Especificacdo de montagem vertical Série LTF 8

Dimensdes/LTF8[INL

(2 x n1) x 26,6, Furo passante

013, profundidade em diametro M
do contador 6 Profundidade da 80
rosca 9 6
'} T
@ l @ & |~ © T
1 == —— = _ . _
f \
® | e
0
Cabo do sensor
Presilha de fixagdo do cabo
sensor
<L (25,5) Curso + 96 (faixa de movimento da mesa) 106,5 60
0
5 e I
o © IR e e e e e = — 2
< il e f = ‘ ‘ ©
A~ m[ m[
Curso + 135 81 Sl s
* 116,8 e
Curso + 228 116,1
* Superior: Encoder incremental
Inferior: Encoder absoluto
12 50
Plano de referéncia 5 Conexdo garra para sensor
de montagem da
pega de trabalho* l
! £ i B M
& & [ & &
e
n
e | < — |3 &
=u| I 5
Plano de ! o =100
referéncia de
montagem do n1—1) x espacamento 67,5
corpo* 74 215 ( ) X espag:
Secgao AA
Modelo Curso m * O plano de referéncia de montagem do corpo e o plano de referé_ncia
LTF8CINL- 100K-CJ 100 2 de montagem da pega de trabalho devem ser usados como padrao ao
- ] montar no equipamento.
LTFELINL- 200K-I] 200 3 Consulte a pagina 881 para obter informagdes sobre a montagem.
LTF8LINL- 300K-[] 300 4
LTF8CINL- 400K-[] 400 5
LTF8CINL- 500K-C] 500 6
LTF8CINL- 600K-C] 600 7
LTF8CINL- 700K-[] 700 8
LTF8CINL- 800K-[] 800 9
LTF8LCINL- 900K-[] 900 10
LTF8CINL-1000K-[] 1000 1
Guia do tempo de posicionamento
Tempo de posicionamento AT d I =
Tempo de posicionamento (s) - 1empo de aceleracao
o " B: Tempo de velocidade constante
Distancia do posicionamento (mm}| 1 10 100 500 1000 C: Tempo de desaceleragéo
10 0,6 1,6 10,6 50,6 100,6 D: Tempo de repouso (0,5 s)
Velocidade 100 0,6 0,7 1,6 5,6 10,6 Aceleragdo maxima: 3000 mm/s?
(mm/s) 500 | 06 07 09 1,7 27
1000 0,6 0,7 0,9 1,4 1,9

* Os valores irao variar ligeiramente dependendo das condigoes de operagao.
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Série LTF

Construcao

Construcao

LTF6/LTF8

Lista de pecas

N° Descricao Material Nota Ne° Descricao Material Nota

1 Servomotor CA — 100/200 W 10 Ago inoxidavel

2 Parafuso — Fuso de esferas 11 | Parafuso do amortecedol Aco-liga

3 Guia linear do tipo de estrutura — 12 | Amortecedor Resina

4 A — 13 | Placado Ago macio

5 F R — 14 | Presilha do cabo Resina

6 F F — 15 | Trilho do fotomicrossen Liga de aluminio

7 Aloj A Liga de aluminio 16 | Conexdo garra para sensor Aco macio Cromado
8 Aloj; B Liga de aluminio 17 | F i

9 Retentor do Aco-carbono 18 | Cabo conector do sensor
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série LTF
Montagem

Montagem superior

LTF6

Parafuso M5

2 xn x Furo de montagem

Quantidade de furos

de montagem
Curso n  |Quantidade
100 2 4
200 3 6
300 4 8
400 5 10
500 6 12
600 7 14

Parafuso M6

2xn x Furo de montagem
06,6 ou M6

Quantidade de furo de montagem

Curso n (Quaniidade  Curso n  |Quanfidade
100 2 4 600 7 14
200 3 6 700 8 16
300 4 8 800 9 18
400 5 10 900 10 20
500 6 12 1000 11 22
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série LTF
Dados de deflexao

Dados de deflexao

*Valores calculados baseados no momento secional secundario do corpo.

A carga e a quantidade de deflexdo no ponto de carga W s@o mostrados nos gréficos abaixo para cada série.

LTF6

Horizontal Lateral
100000 F 10000
‘
I C: 1Q0%
Carga 100% e
C 5Q%
10000 CarpasO% | /| “’00%
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série LTF/Sensores

Fotomicrossensor

€

Fotomicrossensor padrao para posicao domeéstica (oMRON Corporation)

Classificacao

Tenséo da fonte de ali

5 a 24 VCC +10%, ondulac&o (p-p) 10% ou menos

Consumo de corrente

35 mA ou menos

Saida de controle
Temperatura ambiente

Corrente de carga (Ic) 40 mA, tens&o residual de 0,4 V ou menos

Corrente de carga de 5 a 24 VCC (Ic) 100 mA, tens&o residual de 0,8 V ou menos

Operagao: —25 a 55 °C (armazenado: —30 a 80 °C)

Referéncia

Operagao: 5% a 85% de UR (armazenado: 5% a 95% de UR)

Tipo de saida

EE-SX674 EE-SX674P

Referéncia do conector com cddigo

NPN \ PNP

Standard

EE-1010

Marcagédo CE

Disposic¢édo do terminal

=1 1 [Marrom Vee ®
‘3- —] 2 |Branco L*
2 -
$ s 3 Preto SAIDA
=7 4 | Azul | GND(OV) O
* Normalmente LIG quando a luz estd
blogueada. No entanto, se o terminal(D . ~
e o terminal ¥) estiverem em curto, Fotomicrossensor/Conexao garra para
Circuito de nivel de saida ficaré LIG quando a luz entrar. montagem do fotomicrossensor
Condicdo . -
operacional do LIG quando a luz entra LIG quando a luz esta bloqueada Parafuso de maquina escareada Phillips (Classe 1) (M2,6 x 5)
transistor de saida Torque de aperto: 0,16 +0,01 N-m
NPN Parafuso de maquina escareada Phillips (Classe 1) (M2 x 4)
Torque de aperto: 0,07 +0,01 N-m
Circu'ito * Normalmente LIG quando a luz esté bloqueada. No entanto, se o terminal @)
de saida terminal L e o (Dterminal estiverem em curto, ficaré LIG quando a luz entrar.
PNP
Marrom, @
0 Bance\ ©_
@ Preto +
Azul @ Carga
Trilho do fotomicrossensor
("L" e "+" em curto) ("L" e "+" abertos) Fotomicrossensor
Luz acesa Luz acesa Cabo conector do sensor
Luz bloqueada Luz bloqueada
!_?jr_npzéda Acesa Lampada  Acesa Parafuso sextavado interno (M3 x 6)
incicadora indicadora
(a‘f;ﬁelha)Apagada ?cesa o) Apagada Torque de aperto: 0,29 0,01 N-m
(vermelha}
Cronograma Transist LIG Trangist LIG :l_l:
or de DESL —lzl— or de DESL
saida saida
Carga 1 Operar Carga 1 Operar :I_l:
(Relé)  Retorno (Relé) Retorno
H H
Carga 2 Carga 2
9 L 9 L

Certifique-se de usar os parafusos de montagem fixados. Monte o fotomicrossensor de acordo com a imagem a direita.

Monte a conexao garra do fotomicrossensor de acordo com a imagem a direita.

Observe o torque de aperto prescrito. Use um adesivo especial para os parafusos de travamento.
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Sensores de proximidade e

A I Precaucoes com fotomicrossensores
Leia antes do manuseio.

Consulte as paginas principais para ver as precaucoes sobre as respectivas séries.

[Fotomicrossensores e sensores de proximidade para a posicéo doméstica]

\ Uso incorreto \

ACUIdado

. Nao operar acima da faixa de tensdo nominal.
Se vocé aplicar uma tensdo maior do que a faixa
de tens&o nominal, o equipamento podera ser danificado.
2. Evite cabeamento incorreto, como polaridade da
fonte de alimentacao.
Caso contrario, o equipamento podera ser danificado.
3. Nao faca o curto circuito da carga. (Nao esta
beleca conexao com a fonte de alimentacgao.)
Caso contrario, o equipamento podera ser danificado.

Marrom| o=l
[Vermelho]| wCarga (Curto-circuito da carga)

+
Sensor
Preto [Branco] -
Azull
[Preto]

\ Outros

A Cuidado

. As linhas de alimentagao e de alta tensdo nao devem ficar na
mesma tubulacdo ou duto que o cabeamento do
fotomicrossensor, pois o sistema podera apresentar mau
funcionamento ou ficar danificado devido a inducgéo. E
necessario separar o cabeamento ou a tubulagao individual
para evitar esse tipo de problema.

. Se vocé estiver trabalhando com uma pequena carga de
indugao, como relé, estabeleca a conexao dos fios conforme
mostrado na figura abaixo. (Nesse caso, certifique-se de
conectar um diodo de supresséo de tensao reversa.)
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