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Série LX dedicada

* Pode ser montado em um trilho DIN

¢ Posicao do driver controlado por
sinal de pulso

¢ A unidade pode ser controlada pela
unidade de posicionamento de uso
geral ou pelo controlador.

Para fonte de
alimentagéo

Unidade de

Como pedir

Unidade do motor de passo

Série LC6D

C€

(Opgao)

LC 6 D-[220/A D-

n Motor de passo

Motor apllcavel I
Fungao

“ Fungéo de driver apenas

Tipo de motor

‘ 220 ‘ Motor de

2 fases (2,0 Affase) ‘

Marca CE/Método de entrada

Nada

Normas Meétodo de entrada

Q

Marca CE de 2 pulsos

P1-X316

Marca CE | Método de entrada de 1 pulso

Fonte de alimentacao do driver

[o [ 24vce |

Tipo de entrada/saida

‘ 507 ‘ Motor de 5 fases (0,75 A/fase) ‘ ‘ A ‘L do ‘
Atuadores aplicaveis
Modelo do driver Atuador aplicavel Tipo de motor
Tipo haste-guia LXPB2

LC6D-220AD-[]

Tipo Mesa deslizante de alta rigidez

LXSH2

Motor de passo de 2 fases

Tipo Mesa deslizante de baixo perfil

LXFH5

LC6D-507AD-[]

Tipo Mesa deslizante de alta rigidez

LXSH5

Motor de passo de 5 fases

Tipo haste-guia

LXPB5

Especificacoes

(Nao incluido, a ser fornecido
pelo cliente.)

Marca CE

1. A combinacao das séries LC6D e série LX foi
certificada pela marca CE.
Ao usar a série LX com a marca CE, use-a em combina-
cao com a série LC6D com a marca CE.

2. A combinagéo das séries LC6D e série LX foi
certificada para conformidade com a CE.
A EMC depende da configuragao do painel de controle
do cliente e da relagdo com outros equipamentos elétri-
cos e cabeamento. Portanto, a conformidade nao pode
ser certificada para o equipamento do cliente no ambi-
ente de trabalho real. Como resultado é necessério que
o cliente verifique a conformidade com a EMC final para
0 maquindrio e equipamento como um todo.

A\Cuidado

As velocidades méximas dos atuadores
dependem do tipo. Note a velocidade maxima do
atuador em uso.
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Referéncia

LC6D-220AD-[]

LC6D-507AD-(]

Fonte de

24 VCC £10%, 3 A

24 VCC £10%, 2,5 A

Energizacao
(Angulo de passo °)

Passo completo (1,8°)
Meio passo (0,9°)

Passo completo (0,72°)
Meio passo (0,36°)

Corrente do motor

2,0 A/fase

0,75 A/fase

Sinal de entrada

Entrada do fotoacoplador (Impedancia de entrada 330 Q)

Frequéncia de entrada maxima

10 kHz para passo completo
20 kHz para meio passo

Funcéo Autodesligamento da corrente, entrada de desligamento
Método de conexao Conector

Temperatura 5a40°C

Umi i 35 a 85% (Sem condensag&o)
Acessorios Conectores: LC6-1-C1 (receptaculo, terminal fémea)

O cabo deve ser organizado pelo cliente.

Método de sinal de entrada de pulso

Referéncia

Método de sinal de entrada

LC6D-CCCIAD
LC6D-CI0CJAD-Q

Método de entrada de 2 pulsos

LC6D-CICJCIAD-P1-X316

Método de entrada de 1 pulso

O
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Série LX dedicada L.
Unidade do motor de passo  Série LC6D

Sinais de pulso

O posicionamento LC6D é controlado pelo nimero das entradas de sinal de pulso aos terminais CW(CK) e CCW(U/D),
e a velocidade é controlada pela frequéncia de pulso.

 Célculo para velocidade e frequéncias de pulso

Frequéncia de pulso [pps] = (Velocidade [mm/s]/Fio [mm]) x Divisdes por rotacao
 Célculo para distancia de movimento e nimeros de pulso

Numeros de pulso = (Distancia de movimento [mm]/Fio [mm]) x Divisdes por rotagao
* As divisdes por rotagdo s@o mostradas na tabela abaixo.

Driver Tipo de energizagdo | Divisdes por rotagdo
LC6D-220AD-C] Passo completo 200
Meio passo 400
Passo completo 500
LC6D-507AD-1] Meio passo 1000
Dimensodes
LJ1
42 52 ) 97

Janela de
operacao ‘

Montagem
A\ Cuidado

Fornece resfriamento, de forma que a
temperatura de trabalho do corpo
fique dentro da faixa exibida nas
especificacoes. Por esta razio, cada
face do corpo deve ser separada por
uma distancia suficiente de outras
construcdes ou componentes.

* Conectores: LC6-1-C1 (acessorio) [Fabricante: Molex Japan, Co., Ltd.]

Descrigao Referéncia Quantidade
Receptéculo 5557-14R 1
Terminal fémea 5556PBTL 14 3
* Ferramentas de cabeamento [Fabricante: Molex Japan Co., Ltd.]
As ferramentas de cabeamento devem ser organizadas pelo cliente.
Descri¢ao Referéncia 50 50
Ferramenta de 57026-5000 (para UL1007)
crimpagem 57027-5000 (para UL1015)
Puxador 57031-6000
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Série LC6D

Exemplos de conexao

@ Fios elétricos

0,5 mm? ou maior

(AWG1

82 20)

0,2 mm? ou maior (fio de protecao) (AWG18 a 24)

Para saida do coletor aberto

Série LC6D

@ Numeros de cabeamento

5VCC
W. 330 Q l%rltrada +CW 7
cw | \} l+24 vee Lado do receptaculo
I ! " .
r i ) (Iado de inserg&o do terminal fémea)
/~__|(CK) 1717 10 ~F--= TERRA|6
330Q  Entrada CCW LC6D-220AD LC6D-507AD
ccw A|5 Buanco A[5 _ Preto
EZaNn ((8s) Rijtiiy B[4 Pt Bl 4 Vermehho\ |5 o)
C[14_Larania / N Cl14_Larana N
\  — /
330Q  EntradaPD D13 Awl 2| D[13_ Amarelo_ |
TR \ \ /
s < E[12_vemehg~7] Ef12 A AT S
¥ o o o o
.~ |PD N F 11 Amarel
Motor de passo de 2 fases Motor de passo de 5 fases
Para uma fonte de alimentagéo de sinal de 24 VCC, conecte um resistor | Descricio Fungéo IN° do)
Para saida do driver da linha externo R (1,3 kQ 1/2 W) para manter a corrente a 15 mA ou mais baixa. | 05 po
+24\/' | Fonte de alimentagao do driver +24 V/ 7
24 VCC TERRA | GND da fonte de alimentagao do driver 6
3 3300 Entrada CW | f R 3| 3300 Entrada CW 1= oy arminal do envada de puso OW () (LCB0-CADIQ)
cw cw CK+ | Teminal de entada de pulso CK (+) (LCGD-CIAD-P1-X316)
(CK) 10 j (CK) 1nnr 10 CW - | Terminal de entrada de pulso CW () _(LC6D-CIADI-Q)
CK- | Terminal de entrada de pulso CK () (LCSD-CIAD-P1-X316)
R 3300 Entrada CCW CCWH | Terminal de entrada de pulso CCW (+)  (LC6D-TJADI-Q)
ntre
2 3'3,9%@@“ cow 2 ada UID+ | Teminal de entrada de diregdo UD (+) _(LGED-CIAD-P1-XG16)
N CCW - | Terminal de entrada e pulso COW ()~ (LC6D-CIADI-Q)
ccw [ ccw bl h sty A )
(UD) 9 L L j (UD) 1N 9 U/D - | Terminal de entrada de diegio UID (-) (LCBDCIAD-P1-X316)
PD+ | Terminalde entrada de desligamento de energia (+) 1
PD - | Terminal de entad de desiigamento de energia (-) 8
R 330Q  Entrada PD
! A | saida do diiver do motor A 5
PD B | Saida de acionamento do motor 8 4
j 8 C__|Saida de acionamento do motor C 14
D |Saida de acionamento do motor D 13
E |Saida de acionamento do motor E 12
Saida de acionamento do motor F
Fun c Ses F | con22omapenas) "

@ Sensor de mudanca de fungao
Use o sensor de mudanca de fungéo para definir cada fungéo.
E definido como se segue ao ser enviado.

LIGADO
DESLIGADO

1. LIGADO ..... Tipo de energizagéo: meio passo -
2. DESLIGADO ... Fungéo de autodesligamento da corrente

S|
LIGADO DESLIGADO
1 Meio passo  |Passo completo
2 Liberacdo Conjunto
Sensor de mudanga de fungao
998

@ Terminal de sinal de entrada

* Terminal de entrada de pulso CW (LC6D-CICJCJAD, LC6D-CICICIAD-Q)
Por aplicar a entrada de pulso, o atuador se movimenta da lateral do motor para a extremidade.

* Terminal de entrada de pulso CCW (LC6D-CJCICJAD, LC6D-CICICIAD-Q)
Por aplicar a entrada de pulso, o atuador se movimenta da extremidade do motor para a lateral
do motor.

 Terminal de entrada de pulso CK (LC6D-CICICJAD-P1-X316)
Por aplicar a entrada de pulso, o atuador se movimenta.

* Terminal de entrada de direcéo UD (LC6D-CICICJAD-P1-X316)
Ao ligar/desligar, a dire¢do do movimento do atuador muda.

* Terminal de entrada de desligamento de energia
Por aplicar a entrada de nivel “H”, a corrente do motor ¢ desligada e o motor fica desenergizado

@ Funcoes

 Autodesligamento da corrente
Esta é a funcéo que reduz a corrente do motor a metade quando o motor para. Isso evitard que
0 motor e o driver gerem calor.
Embora o autodesligamento da corrente faca com que o torque de retengdo seja reduzido
quando o motor para, o torque de retengdo que suporta a carga de transferéncia do atuador é
mantida.

* Desligamento
Esta funcao desliga a corrente do motor e desenergiza o motor. Use esta fungéo
para liberar o atuador elétrico para manutencéo, etc.

ZSNC



Série LX dedicada
Unidade de posicionamento

Série LC6C

* Funcao de controle de posicao
integrada adicionada ao LC6D

¢ Até 28 padrées de dados de
movimento podem ser definidos.

* Movimento de ponto pode ser
alcancado facilmente com um
CLP, etc.

¢ Compativel com motor de passo
de duas fases série LX

Caixa de instrucao

(2]

©6

Unidade de

posicionamento

LC6C

Para
fonte de
alimentacéo

CLP

(Deve ser organizado
pelo cliente.)

Atuador elétrico

Movimentos absolutos e incrementais para cada padrao de movimento.

Como pedir

LC6C 220AD

Fungéo—|r

—l_Fonte de allmentagao

[ D [24 vcc
[[6 [ Motorde passo |
Tlpo de entrada/saida

Controle de posigao/Driver

[Tlpo de motor

Emrada do ioloacoplador

‘ 220 ‘mo!or de 2 fases (2 A/fase)‘

Atuadores aplicaveis

Driver Atuador aplicével Tipo de motor
Tipo haste-guia [ LxpB2
LC6C-220AD Motor de passo de 2 fases
Tipo Mesa deslizante de alta rigidez \ LXSH2 P

* Selecione um tipo NPN de 3 fios ao usar um sensor magnético.

Especificac6es
Referéncia LC6C-220AD
Fonte de all a 24 VCC £10%, Max. 3,0 A
Numero de definicées de posicao 28 padrdes
Método de definigéo de posigio Configuragdo com uma caixa de instrucdo dedicada
(LC5-1-T1-02)

Método de controle de posicao

Movimentos absolutos e incrementais
Velocidade: 6 a 200 mm/s (com parafuso de 12 mm)

Capacidade do sinal de entrada

Entrada do fotoacoplador
24 VCC, Max. 6 mA

Capacidade do sinal de saida

Saida do fotoacoplador
Méax. 30 VCC ou menos, Max. 20 mA

Ajuste de parametro

Definigao dos dados de posicéo, Definigao de velocic

efc.

LED de indicacé

Fonte de alimentacdo LED (Verde), Alarme LED (Vermelho)

Temperatura de trabalho

5a40°C

Acessorios

Conector de alimentacao: LC6-1-C2, Conector da interface: LC6-1-C3
(Cabos devem ser organizados pelo cliente.)

(~ Movimento absoluto: movimento da

posicdo ori?ina\ Sara a igosigéo desejada.

Movimento incremental: movimentaqéo‘
repetida de uma distancia prescrita. v

A A A A A

pode ser

Oito padrdes de velocidade com base no niimero de velocidade e
numero de aceleragdo podem ser definidos e um padrdo de
para cada padrao de movimento.

Velocidade

\Posicdo original A B C

N

et

et

Velocidade n°

(Dois exemplos de combinagéo de padréo (Um movimento de 5 pontos de movimento |

absoluto A e movimento incremental B) B

 ——

JS§

Aceleragdo n°

Tempo

Poslqao original

AR )

O
2
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Série LC6C

Dimensoes

LC6C-220AD

42 52 97

|
Janela de operacdo ‘

38

LIRS
35

2!

™

Rétulo,”

A\ Cuidado
Fornece resfriamento, de forma que a o 1 Conector de interface
temperatura de trabalho do corpo fique Conector de comunicagdo 2
dentro da faixa exibida nas especifica-
coes. Por esta razao, cada face do corpo
deve ser separada por uma distancia sufi-
ciente de outras construgcées ou compo-
nentes.

Conector de comunicagéo 1
i 1\ Conector de alimentagéo de energia

Exemplo de conexao

Cabeamento a caixa de instrucao

Por conectar vérios drivers (maximo de 16), eles podem ser definidos por uma caixa de instrugéo.
(Quando a caixa de instrugdo estiver em uso, a saida externa ao driver ficara invalida.)

/ Conecte ao conector de comunicagao 1. \

1000
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Condutor de posicionamento

Exemplos de conexao

Série LX dedicada

Série LC6C

Fiacdo do conector de energia

Conector: Conector de energia: LC6-1-C2 (incluido)

Fabricante: Molex Japan, Co., Ltd. Referéncia do terminal

Referéncia: Receptdculo 5557-18R
Terminal fémea 5556PBTL

Visualizagdo do
lado da fiagdo
Sensores
Sensor de posigéo inicial: Este sensor indica a posigéo inicial. Conecte este sensor ao
retornar para o ponto de origem. Este sensor também age
como sensor que detecta sobrecarga na diregao do motor.

Sensor de limite: este sensor detecta sobrecarga na diregéo final. Conecte

este sensor conforme necessario. Entrada de ponto A 2
,,,,,,,,,,,,,,,,,, B Atuador elétrico Entrada de ponto B s
Entrada de ponto C 4
Sensor de limite (+) | 7 Entrada de pontoD | 5
(Saida) | 8 Entrada de banco 1 6
]9 Entrada de banco2 | 7
Entrada de banco3 | 8
Sensor de posicdo inicil (+) | 4 Enirada da parada d 9
- i

(Saida)| 5 Erirata o edeiicio foal 0

t] 6 .

1
I
1
I
- 1
| Sensor de } }
posicao inicial

COM (Branco)

\
|
I
|
I
I
I
|
I
I
I
|
I
I
I
|
I
I
I
|
I
I
|
|
I
I
|
|
I
I
|
|
I
I
|
|
I

Detalhes do sinal de entrada/saida do conector de energia

Saida de ponto A 12 Q\ﬁ
COM (Preto) B
" Saida de ponto B 13 Q\ﬁ
Fase A (Laranja) -
Fase a (Azul) Saida de ponto C | 14 Q\ﬁ
' .
Fase B (Vermelho) : Saidade pontoD | 15—\ ——
Fase b (Amarelo) | 13 T Motor de passo de 2 fases Saida PRONTO 16— AN\ ——
i ;
Saida OCUPADO | 17—\ ——
+, 24VCC ! ke
24V L *—“ Saida de ret p 18
ov 2 Saida de alarme | 19—\ ——
Fa 8 | N.F. 20
f

Fiacdo do conector da interface

Conector: Conector de interface: LC6-1-C3 (incluido)
Fabricante: OMRON Corporation Referéncia do terminal
Referéncia: Conector XG4M-2030-T

Uma marca v esta localizada
no lado nimero 1 do conector.

Visualizacio do
lado de insercao

Entrada (+) COM 1 4+{ —

30 VCC ou menos

};

Saida (<) COM R —

Detalhes do sinal de entrada/saida do conector da interface

O

Se a entrada néo for fornecida como prescrito para a
operacgao, podera causar mau funcionamento ou falha.

SVC

1001

Can"e;ctor Descrigao do sinal Detalhe c°":ft°r Descrigao do sinal Detalhes
1 24V Conecte & fonte de alimentacéo (24 VCC) 1 Entrada (+) COM Sinal de entrada COM
2 oV Conecte & fonte de alimentagéo (0 V) 2 | Entrada de ponto A Entrada da defini¢éo de ponto (ponto A)
3 FG Conecte a0 da estrutura 3 | Entrada de ponto B Entrada da defini¢éo de ponto (ponto B)
4 Sensor de posicéo inicial (+) Conecte & inha positiva (+) da fonte de aimentacao do sensor de posigao inical 4 Entrada de ponto C Entrada da defini¢cao de ponto (ponto C)
5 i Conecte & linha de saida do sensor de posicao inicial 5 | Entrada de ponto D Entrada da defini¢do de ponto (ponto D)
6 Sensor de posicao inicial (-) Conecte & inha (<) da fonte de alimentagéo de 0 V do sensor de posigao inicial 6 Entrada de banco 1 Entrada da defini¢do de banco (binaria, primeiro bit) Lcst
7 Sensor de limite (+) Conecte inha positiva (+) da fonte de alimentacéo do sensor de limite 7 Entrada banco 2 Entrada da defini¢éo de banco (binaria, segundo bit)
8 Sensor de limite (SAiDAi Conecte a linha de saida do sensor de limite 8 Entrada de banco 3 Entrada da definicao de banco (binaria, terceiro bit) D-|:|
9 Sensor de limite (-) Conecte & linha negativa (-) da fonte de alimentagéo do sensor de limite 9 Entrada da parada de emergéncia| Entrada da parada de emergéncia
10 NF. N%u conecte. 10 | Entrada deredefnigao de lame Aorsoar o alarme, este _sinal desliga o alarme E_MY
1 N.F. Nao conecte. ap6s a causa ser solucionada.
12 N.F. Nao conecte. 11 Saida (-) COM Sinal de saida COM (GND)
13 Fase b (Amarelo) Conecte 4 linha de &0 do atuador (Amarelo) 12 Saida de ponto A Este sinal indica conclusao de movimento para entrada de ponto A.
14 Fase B (Vermelho) Conecte 4 linha de a0 do atuador (Vermelho) 13 Saida de ponto B Este sinal indica conclusao de movimento para entrada de ponto B.
15 Fase a (Azul) Conecte a linha de a0 do atuador (Azul) 14 Saida de ponto C Este sinal indica conclusao de movimento para entrada de ponto C.
16 Fase A (Laranja) Conecte a linha de alimentagao do atuador (Laranja) 15 Saida de ponto D Este sinal indica conclusao de movimento para entrada de ponto D.
17 COM (Preto) Conecte a linha de ali 40 do atuador (Preto) 16 Saida PRONTO Este sinal indica que o controlador esta pronto.
18 COM (Branco) Conecte a linha de ali a0 do atuador (Branco) 17 Saida OCUPADO Este sinal indica que o controle do motor esta em andamento.
- Saida de retorno inal indi 3 ica
A Guidado 0 e
Use um tipo de NPN de 3 fios para cada sensor. 19 | Saida de alarme Este sinal indica a ocorréncia de alarme.
20 | N.F. Nao conecte.
A\ Cuidado



Série LC6C

Retorno a posicao inicial

Movimento de ponto

Operacéo
O]

@

Lateraldo / \

motor ¥ 16 pulsos \_ Extremidade
| !
L |
® @

Posicao do sensor de posi¢ao inicial

(1) Movimenta-se para a lateral do motor na velocidade de retorno da posicao inicial
(2) Desacelera e para na posicao LIGADO do sensor inicial
(3) Movimenta-se para a lateral em baixa velocidade

Posicdo DESLIGADO
Procedimentos operacionais
1. Confirme se as saidas READY (PRONTO) e alarme estao LIGADAS.
2. Desligue as entradas de banco 1 a 3. [Especifique banco 0.]
3. Quando a entrada de ponto A é ligada, o atuador inicia o retorno
a posicao inicial.
4. A saida BUSY (OCUPADO) é ligada durante o retorno & posigao inicial.

5. A saida BUSY (OCUPADO) ¢ desligada quando o atuador atinge
a posicao inicial e a saida de retorno da posic¢éo inicial € ligada.

6. Desligue a entrada de ponto A.
Nota) O atuador para se a entrada de ponto A for desligada quando a saida BUSY

(OCUPADO) esté LIGADA (movimento de retorno & posicao inicial em andamento).
Velocidade de retorno a posicao inicial
A velocidade é determinada pelo nimero de parametro 0D.

. [os]

Aceleracao n° Velocidade n°

A Sinal de retorno a posigéo inicial

A saida de sinal liga quando o movimento de retorno a posicao inicial
é concluido. Desliga quando ocorre um alarme ou quando o movi-
mento JOG acontece.

Cronograma

| |
—
Velocidade do atuador + R — ! ;
,,,,,,,,,,,,,,,, - i
— i i
Entrada de banco 1 _! | DESLIGADO |
i
Entrada de banco 2 ! | besueano ! i
Entrada de banco 3 | \DESUGADO‘ ;
Entrada de ponto A | esucio0 1600
Entrada de ponto B | DESUGADD
D
i
Entrada de ponto C 1 DESUIGADO
Entrada de ponto D 1 DESuGIDD
1 DESUGADO

Entrada da parada de emergéncia ! LIGADO

Enlrada de redefingdo de alame | DESLGADO
1 DESUH

| DESUGADD

1 DESUGHDO

Saida de ponto A

Saida de ponto B

Saida de ponto C | DESUGADO

Saida de ponto D | DESUGA00

Saida de alarme

Saida PRONTO

Saida OCUPADO | DESUGAD0 Le00 DESUIGADO

Saida de retornoda |

posicao inicial 1 DESGADO ! L1600
o ] !

O

Com este driver, o maximo de 28 posicoes de ponto pode ser definido ao
combinar bancos e pontos. Com a combinagao de entradas de banco e
ponto, o atuador pode se mover a posigao indicada por cada ponto.

Configurando detalhes

Para definir as configuragées de ponto, use a definicdo de parametro e
as fungdes de instrucao da caixa de instrugdo dedicada.

N° do parametro |I| |I|

Banco Ponto

o] [1.] [0 070 0 0 oo

Coordenar T Coordenadas
atributo |
Padrao de

velocidade

Procedimentos operacionais

. Confirme se as saidas READY (PRONTO) e alarme estéo LIGADAS.

Defina o banco com entradas de banco 1 a 3. [Banco 1a7.]

Quando pontos forem especificados com as entradas de pontos de

A a D, o atuador iniciard a se mover.

A saida BUSY (OCUPADO) fica ligada enquanto o atuador esté se movendo.

A saida BUSY (OCUPADO) desliga quando o movimento é con-

cluido e as saidas de ponto de A a D ligam. Estas correspondem as

entradas de ponto de A a D que estao LIGADAS.

6. Quando as entradas de ponto de A a D sdo desligadas, as saidas
de pontos de A a D desligam.

Nota) O atuador para de se mover se as entradas de ponto de A a D forem
desligadas ou duas ou mais entradas de ponto de A a D forem ligadas
enquanto a entrada BUSY (OCUPADO) estiver ligada (durante o movimento).

@ N o

o s

Cronograma (ao especificar o ponto B)

.
Vel do sty __ 0

Entrada de banco 1

Entrada de banco 2

Entrada de banco 3 |

| DESLGADO
DS

DESLIGADO

il

Entrada de ponto A

Entrada de ponto B DESLIGADO

Entrada de ponto C DESLIGADO

Entrada de ponto D | DESLIGADO

Enirada da parada de emergéncia | LIGADO

I
definigao de a DESLIGADO
Enrada de !

DESLIGADO

i

| DESLIGADO
DSl

|

| DESLIGADO
DS

Saida de ponto A

LGADO | DESLIGADO

Saida de ponto B
Saida de ponto C

i
Saida de ponto D _}_DESLIGADO

Saida de alarme | LGAD0

Saida READY (PRONTO) | LIGADO

!
SaidaBUSY (OCUPADO) | DESUOw0  [ugoo | oewemol

Saida de retorno da
posigao inicial | Leao




Série LC6C

Caixa de instrucao dedicada/LC5-1-T1-02

Desempenho/Especificacoes

Especificacoes gerais

Referéncia LC5-1-T1-02

Fonte de alimentagao Fornecido por LC6C-220AD
Dil Bes (mm) 130 x 50 x 21

Peso (g) 110

Tipo do corpo

Corpo de resina

Unidade de indicacao

7 indicadores numéricos de LED, 9 luzes indicadoras de LED

Unidade de trabalho

Chaves comutadoras

Comprimento do cabo 2m
Desempenho basico
Desempenho/Especificacoes
Controlador aplicavel LC6C-220AD
Faixa de temperatura de trabalho | 5 a 40 °C

Método de comunicagao

Em conformidade com RS485

Funcoes

Alteracdo de parametro, operagéo JOG, redefinicéo de alarme, instrugao, teste

Indicagéo de funcao protetora

Cadigo do alarme

Dimensions

O
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Série LC6C

Descricao das pecas

Método operacional

Fonte de ali 40 LED (Verde) ([ LED de alarme (Vermelho)
=0 B LED de indicagao de modo [7] (Laranja)
Creo: G
Crresr
Numero de ID E EE Parametro (2 digitos)
E E B Jiai} Indicagao de dados (4 digitos)
o L. &3 O

Descricao =
Marca s Funcao
AN PARA CIMA | Aumenta um valor numérico.
V' |PARABAIXO| Diminui um valor numérico.
< L Move uma casa de valor numérico para a esquerda.
Gira 0 motor no sentido anti-horario durante a operagéo JOG.
> R Move uma casa de valor numérico para a direita.
Gira o motor no sentido hordrio durante a operagéo JOG.
STOP | STOP | Toma-se a tecla de parada de éncia quando o atuador esta se movendo.
ESC/ ESC/ | Seleciona um modo.
MODE | MODE | Conclui cada modo e retorna ao nivel do modo.
RET RET | Determina o modo e registra os dados.
A\ Cuidado

A tecla STOP para somente o driver que estd em comunicagao.

Detalhes do alarme

N° do alarme

Descrigao do alarme Causa e solugao presumidas

Entrada da parada | A entrada da parada de emergéncia esta
deemergéncia | DESLIGADA (aberta).

Anormalidade
de temperatura

A temperatura esta alta dentro do driver.
Verifique o ambiente de instalagdo e a
frequéncia de trabalho.

Anormalidade de
fonte de alimentacéo

Operacéo além da faixa da fonte de
alimentag@o especificada.
Ajuste a fonte de alimentagéo.

Anormalidade do | estao em operagao. Mau funcionamento, como
sensor de limite | perda de sincronismo, pode ter ocorrido.

O sensor de posicéo inicial e o sensor de limite

Verifique o equipamento.

1004

O

RET
—_—
Niveis de menu Niveis de dados
— ‘ Modo ID }»fﬁ Definicdo do nimero de ID

‘ Modo PARA }»fﬁ Ajuste de parametro

‘ Modo JOG F*# Movimento JOG

ESC/MODE

[Modo TEST  H—H Teste

|
|
\
‘ Modo TEACH F*# Instrug@o ‘
\
j

— Modo AL-RES F*# Reajuste de alarme

-~
ESC/MODE

Como mostrado acima, 6 modos estéo disponiveis. (O Modo I/O e 0 modo
MON n&o funcionam com este driver.) Quando o modo de comunicagéo é
iniciado pela caixa de instrugdo, um menu pode ser selecionado com
[ESC/MODE]. Selecione o LED de indicagdo de modo para o modo a ser
implementado (todos os LEDs de indicagao de modo desligam no modo ID)
e pressione [RET] para iniciar cada modo.

Consulte o manual de instrugao para saber a operagao de cada modo.



Séries LC6D/LC6C
Opcionais

A\ Cuidado

* Nao aplique repetidamente estresse por dobra ou tensao aos cabos.
Cabeamento que sujeita cabos com estresse por dobra ou tensao repetidos causam ruptura de linha.
* Faca conexdes com base no exemplo de conexao de cada driver.

Cabo conector LC6D

Cabo conector de energia LC6C

Atuador elétrico

LCeD

Modelo LC6-1-C1 -E—XZSB
Comprimento do cabo
1-1m
3-3m
5-5m

Comprimento do cabo: 1a5 m

Cabo da interface

Cabo do motor

—l

, Cabo de energia

Vista a
4
Cabeamento
N° ¢ Descricao |Descricao N° ¢ Descrigao |Descri¢ao
dopino| “" | docabo |dosinal | |dopino| “ | docabo |dosinal
1 Amarelo PD+ 8 | Marrom PD -
Cabo da Cabo da _
2 | Vermelho| interface CCW+ (U/D+) 9 Verde interface CCW-(UID-)
3 Preto CW+ (CK+) 10 Branco CW- (CK-)
4 Branco | Cabo do |Motor B 11 Marrom Motor F
5 Preto motor |Motor A 12 | Amareo | Gapo do |Motor E
6 Preto | Cabode |TERRA 13 | Verde motor | Motor D
7 | Banco | €M€TG@ 24y 14 | Vermelho Motor C

Conector LC6D

Modelo LC6-1-C1 Receptéculo 5557-14R 1 peca

Terminal fémea 5556PBTL 14 pecas
Molex Japan, Co., Ltd.

Cabo conector da interface LC6C

Modelo LCG-1-C3-If-X252

Comprimento do cabo
1-1m
2-2m
5-5m

LCeC

Conector de interface

| Comprimento docabo: 1asm |

Vista c

Conector da interface LC6C

Modelo LC6-1-C3 [

Conector XG4M-2030-T Omron

4 S\NC

LC6C

Modelo LC6-1 -C2-?—X252 Atuador elétrico

Comprimento do cabo

Comprimento do cabo: 1a5m
b
S— ,‘g Cabo do motor
E] I Cabo do sensor
gg V%
— Cabo de energia
[ == 7
b 7 Vista b
Cabeamento
N°dopino|  Cor Descrigao do cabo Descrigao do sinal
1 Branco +24 V
2 Preto Cabo de energia ov
3 Vermelho FG
4 Branco Sensor de posicao inicial (+)
5 Preto Sensor de posicao inicial (SAIDA)
6 Marrom Cabo do sensor Sensor de posi¢ao inicial (=)
7 Amarelo Sensor de limite (+)
8 Verde Sensor de limite (SAIDA)
9 Vermelho Sensor de limite (-)
13 |Vermelho Fio do motor (Amarelo)
14 Verde Fio do motor (Vermelho)
15 Amarelo Cabo do motor Fio do motor (Azul)
16 Marrom Fio do motor (Laranja)
17 Preto Fio do motor (Preto)
18 Branco Fio do motor (Branco)

Conector de energia LC6C

Modelo LC6-1-C2 | Receptaculo 5557-18R 1 peca
Terminal fémea 5556PBTL 1 peca
Molex Japan, Co., Ltd.

Cabo de conexéao do driver LC6C

Modelo LC5-1-C1-02-X252

Comprimento do cabo 0,2 m

LCeC LCeC

Conector de comunicagéo 2

Comprimento do cabo: 0,2 m
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