Best Pneumatics

Atuador sem haste

Tipo basico
Série E-MY2B D P1041 |

Transferéncia de carga leve; combinando com
outra guia; preciséo de curso é necessaria.

Tipo guia de came simples

Série E-MY2C D P1065 |

Montagem direta de pega de trabalho; é LA
necessaria precisdo de curso e de mesa. —
LG1
LTF
LECSC
Guia linear tipo eixo simples —
série E-MY2H — VXBIIH LXF_
Montagem direta de pecga de trabalho sem re- LXP
stricdo de direcdo da montagem; é necessaria LXS
precisao de curso e de mesa. e —
LC6CI
Lz
Guia linear tipo eixo duplo LC3F2
Série E-MY2HT  VXGIIE 0
Montagem direta de peca de trabalho sem re- W

stricdo de direcdo da montagem; é necessaria
precisdo de curso e de mesa principalmente
quando uma carga ou momento pesado é apli-
cado.
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Atuador sem haste

Série E-MY2B

Adequado para transferéncias de carga leve. c € c“@us

Combinado com varios tipos de guia. I

Peca de trabalho aplicada diretamente Apoiado por guias

||
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Atuador sem haste/Tipo basico
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= Suporte flutuante

~ Unidade =

Fécil conexdao com uma guia externa. Duas direcoes de

isponive de ajuste do curso

O controlador n

necessita de

7~ programacéo
Controle simples como um
cilindro pneumatico

MIDDLE £

Configuragoes de
velocidade/aceleragao

0
(]
L)
o
°
(]
o
®
(]
[
Ld

O tubo do cilindro pode ser fixado para cima ou para baixo.

Especificacoes de velocidade/aceleracao

Variacao de velocidade (mm/s) Especificacbes de carga e variagdo de aceleragdo (kg)
i padrao Carga Util Carga padrao
Intervalo de ajuste principal 100 a 1000 16 6 4 2,5 1,25
1 10 50 100 Tamanho (10) (5) (2,5) (1,25)
2 20 75 200 nominal 25 11 8 4 25
Namero 3 30 100 300 (20) (10) (5) (2,5)
doni;::? ' & £ 125 400 Aceleracédo
9 20 50 500 1 025 0,49 0,98 1,96
5 73 200 500 2 0,49 074 1,47 3,94
z g 250 00 3 0,74 0,98 1,96 3,92
g =00 500 500 4 098 1,23 2,45 4,90
9 500 500 900 Nimerodo| 5 1,23 1,47 2,94 5,88
10 1000 1000 1000 ligado 6 1,47 1,96 3,92 7.84
7 1,72 2,45 4,90 9,80
8 1,96 2,94 5,88 11,76
9 2,21 3,92 7,84 15,68
10 2,45 4,90 9,80 19,60
(): Usando uma guia externamente.
1042
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Tipo de controle remoto

Facil de reajustar depois de uma instalagao como um resultado do controlador remoto.
Adequado para instalagao em lugares de dificil acesso, pois o controlador pode ser operado em um lugar de facil acesso.
® Comprimento do cabo é selecionavel de 1 m,3me 5 m.

® Melhora na

de trabalho

@ Método de

pode ser

Montagem direta

""f/ ‘Iw N
oy

Parafuso M4
(acessorio)

M5 rosqueado

Montagem em trilho DIN
o

Parada intermediaria

Tipo de 3 pontas paravel

(2 pontas para ambas extremidades e 1 ponta para uma parada intermediaria)
Uma parada intermediaria & possivel ao lado de paradas em ambas extremidades.

Tipo de 5 pontas paravel

(2 pontas para ambas extremidades e 3 pontas para uma parada intermediaria)

“?' J

Suporte de montagem

de 40 °C a 50 °C (somente unidade atuadora)
entre 3 tipos.

Montagem de suporte em

g

»T

Posicionamento de 5 pontos possivel em qualquer local escolhido.

L

Suporte de montagem

= B
| | MIDDLE

MIDDLE

‘-:lml | ‘-':lm\

MOTOR | J | MoTOR {

Tpodes | @EEMID | Tpodes | @EEEED
pontas lEND || pontas [END |
paravel ] paravel y
(com faixa) PE——

Funcoes de parada por entradas externas (somente tipo paravel de 5 pontas)

Comando de parada por entrada externa como CLP ou PC torna possivel desacelerar ou parar um cursor (como programado).

Exemplo de aplicacéao 1
Inicio rapido é possivel depois de parado.

Método de parada | Parada por entrada externa [Parada de emergéncial
Aceleragao de parada Valor de um sensor para 2
(velocidade de desaceleragao)| configuragao de aceleragao 4,9 m/s
Velocidade de movimento Valor de sensor para
inicial depois de parado velocidade 50 mm/s
+ G para 20 e de ia naoW podem ser alteradas.

Repetibilidade de fun¢des de parada por parada externa

Velocidade de percurso (mm/s)

100 500

1000

Repetibilidade (mm)

+0,5 +1,0

+2,0

Nota) As valvulas mostradas deverao ser usadas como uma
guia de selegao e nao sao garantidas.

Funcodes de travamento

Configuragao para velocidade/aceleragao pode ser travada.
Se o sensor de velocidade/aceleragao for alterado no meio do
travamento, a luz do alarme piscara. No entanto, o movimento
continuara de acordo com as configuragdes pré-programadas.
* Configuragoes para travamento de curso e posi¢ao
intermediaria nao aplicaveis.

Sensor de
velocidade/aceleragao

Lampada indicadora para alarme

Exemplo de aplicacao 2

Sinal de sensores magnéticos em um atuador sem
haste pode fazé-lo desacelerar ou parar.

Comando de parada
por entrada externa

Sinal de um sensor magnético

Posicionamento de motor: Posi¢cdo de montagem
do motor é selecionavel pelo usudrio e pode ser no
topo ou na base do atuador.

olle <o

Posicionamento do motor T
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série E-MY2B

Selecao de modelo 1

A seguir, estdo as etapas para selecdo com a série E-MY2B mais adequada a sua aplicagao.

Para atuador sem haste série
E-MY2C/H/HT, consulte a pagina 1065.

Fluxograma de selecao

Condigoes de operagao

m: Massa da carga (kg)
L : Curso (mm)
t : Alvo de tempo de ciclo (s)

Sele¢do do modelo por tentativas

Consulte a orientagao quando o
modelo é escolhido temporariamente.

Altere o modelo.

Selegéo de especificagéo de carga por tentativa Altere 0 modelo.

Consulte a orientagao quando a especificaao de
carga ¢ escolhida temporariamente.

Altere a velocidade
PRy de operagéo.

Consulte as orientagSes de tempo de ciclo.

Calculo do fator de carga da guia

Consulte as orientagdes de
célculo do fator de carga guia.

OK | =

Reexamine as condi¢des de operagao.

Somente E-MY2B Selecione um tipo NG
diferente de guia.

K|

Modelo selecionado

Orientacao para a sele¢cao de modelo por tentativas

Orientagdo para a sele¢do de modelo por tentativas
1 i <5 oNota) |Montagem direta] _Resisténcia de
Modelo U0 Precisdo | Usodo | Caregads, |Precisao™ |\ oy LYo e Nota
do curso | outra guia i da mesa parede) de momento
) P Transferéncia de carga leve; combinando com
E-MY2B Tipo basico © o o a A & outra guia; precisdo de curso é necessaria.
Tipo com guia do Montagem direta de peca de trabalho; é
- X o o
E-My2C seguidor do came © o © o © necessaria precisao de curso e de mesa.
Guia linear tipo Montagem direta de peca de trabalho sem restricao de direcao
E-MY2H eixo simples (©) X o ©) © O da montagem; é necesséria precisao de curso e de mesa.
Guia li . Montagem direta de pega de trabalho sem restricéo de direao
E-MY2HT u'? inear tipo (@) X (@) © (@) (@) da montagem; € necessaria precisao de curso e de mesa prin-
eixo duplo cipalmente quando uma carga ou momento pesado € aplicado.

© Mais adequado O Adequado A Utilizavel X Nao recomendado
Nota) A precisao da mesa significa a quantidade de deflexdao da mesa quando um momento é aplicado.

Orientac6es quando a especificacao de carga é escolhida temporariamente.

1. 1000 cursos ou menos

Carga util (kg)

25

20

[ Carga pesada
[[] carga padrao
D Carga média
[0 Carga leve
s
=

E-MY2B16 E-MY2B25 E-MY2B16

E-MY2B25

E-MY2[116

E-MY2[125

‘Momagem direta da carga‘ ‘ Combinando com outra guia N ‘

[ Com guia O = CHHT |- Veja pagina 1065.

Nota) Coeficiente de atrito para combinagéo com outra guia é 0,1 ou menor.
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Selecao de modelo

Orientac6es quando a especificacdo de carga é escolhida temporariamente.

2. 1000 cursos ou mais
Montagem direta da carga

Combinacéo com outra guia "2 "

12
E-MY2B25 Carga pesada E-MY2B16 ‘Carga padrio|
10 E-MY2B25 Carga média
E-MY2B16 Carga média
_ E-MY2B25 Carga padrao E-MY2B25 Carga leve
o
3
=] E-MY2B16 Carga pesada \
) ]
S 4
— |
\\
2 [CE-MY2B16 Carga leve S —
800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
Curso [mm]

25 ‘ ‘
E-MY2B25 Carga pesada ‘ .
20 E-MY2B16 Carga média
E-MY2B25 Carga leve
g 15 — E-MY2B16 Carga leve
3 E-MY2B16 Carga pesada \
s E-MY2B25 Carga padrao
5 10 i
o =
E-MY2B16 Carga padrdo
5 |_E-MY2825 Carga média I
——
0
800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
Curso [mm]

Com guias =C, H, HT N2

Consulte a pagina 1065.

25
E-MY2 25 Carga pesada .
20 E-MY2 16 Carga média
E-MY2 25 Farga leve
EaN —— E-MY2 16 Carga leve
5 E-MY2 16 Carga pesada \
S 10 E-MY2 25 Carga padréo
9 [
o =
E-MY2 16 Carga padrao
o |_E-MY2 25 Carga média I
——
0
800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
Curso [mm]

Nota 1) Quando combinado com outra guia e o coeficiente de atrito & 0,1 ou menor.

Nota 2) Para E-MY2H e E-MY2HT, a variedade de cursos se torna a seguinte.
Tamanho nominal 16: méaximo de 1000 cursos (XB11 suporta 601 a 1000 cursos.)
Tamanho nominal 25: maximo de 1500 cursos (XB11 suporta 601 a 1500 cursos.)

Tempo de ciclo guia ‘

Especificacao de carga
pesada (2,45 m/s?)

Especificacao de carga
padrao (4,90 m/s?)

Especificacao de carga
leve (19,60 m/s?)

Especificacao de carga
média (9,80 m/s?)

—
>
(7]

,_
[}
=
[

Nota) O tempo de ciclo pode variar dependendo da massa da carga ou da resisténcia ao deslizamento, portanto, o valor nao é garantido.
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0 0 0 0
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Selecao de modelo

Calculo do fator de carga da guia

1. A carga maxima admissivel (1), o momento estatico (2) e o
batente) devem ser examinados para os célculos de selecdo.

(3) (no do impacto com o

+ Para avaliar, use va (velocidade média) para (1) e (2) e v (velocidade de coliso v = 1,4 va) para (3). Calcule m max.
para (1) da massa da carga maxima (m1, m2, m3) e Mmax. para (2) e (3) do grafico de momento maximo admissivel
(M1, M2, M3).

Momento maximo admissivel

Selecione o momento dentro da faixa de
limites de operagao mostrada nos gréaficos.
Note que o valor da carga maxima admissivel
pode por vezes ser excedido mesmo dentro
dos limites de operagao indicados nos
gréficos. Portanto, verifique também a carga

Soma de fatores Carga de trabalho (m)  Momento estético [M] '+ Momento dinémico [ME] 2 1
i o= =
de carga da guia Massa da carga maxima Momento estético admissivel Momento dinamico admissivel =
[m max.] [Mmax] [MEméx.]

Nota 1) Momento provocado pela carga, com o atuador na condi¢ao de repouso.

Nota 2) Momento provocado pela carga equivalente ao impacto no final do curso (no momento da colisao com o batente).

Nota 3) Dependendo do formato da peca de trabalho, podem ocorrer varios momentos. Quando isso acontece, a soma dos
fatores de carga (3g) & o total de todos esses momentos.

2. Férmulas de referéncia [momento dinamico no impacto]
Use as seguintes formulas para calcular o momento dinamico quando o impacto do batente for levado em

consideragao.

m : Carga de trabalho (kg)

F : Carga (N)

FE : Carga equivalente ao impacto (no momento do impacto com o batente) (N) v

a : Aceleragao ajustada (m/s?) i

v : Velocidade de impacto (mm/s) FE

M : Momento estatico (N-m) ] Me

L1 : Distancia ao centro de gravidade da carga (m)

Me : Momento dinamico (N-m) L S ]
FE=mta /T

1

Me=—(FeoLiNTmy 7
3

Nota 4) Coeficiente de carga médio (=1? ):
O coeficiente & para calculo da média do momento da carga maxima
na hora do impacto do batente de acordo com o
célculo de vida Gtil.

3.Para obter informagdes detalhadas sobre procedimentos de selecao de modelo, consulte as pagina
1048 e 1049.

1046

admissivel para as condi¢des selecionadas.

Massa da carga maxima

Selecione a massa da carga dentro da faixa
de limites mostrada nos graficos. Note que o
valor do momento maximo admissivel pode
por vezes ser excedido mesmo dentro dos
limites de operagao indicados nos graficos.
Portanto, verifique também o momento
admissivel para as condigdes selecionadas.

O valor do grafico é para calculo de fatores
de carga guia. Consulte a tabela abaixo
para carga de trabalho maxima real. A car-
ga de trabalho maxima mostra a habilidade
de motor.

Consulte a pagina 1051 para valor de
carga de trabalho maxima.

A\ Cuidado

Selecione o modelo necessario levando em
consideragao as especificagbes de condicao
de operagao e qualquer mudanca de especifi-
cagao possivel que possa ocorrer durante a
operagao. Contate o representante de venda
mais proximo para software de sele¢ao de
modelo da SMC, que ajudara na selegao do
modelo correto.



Selecao de modelo

‘ Tipos de momento e massa da carga aplicados aos atuadores sem hastes ‘

Vérios momentos podem ser gerados dependendo da orientagdo de montagem, da carga e da posicdo do centro de gravidade.

Coordenadas e momentos

;: Guinada

X~

M.: Rolamento

Massa da carga e momento estatico

Montagem horizontal Montagem no teto

Orientagao de

montagem horizontal no teto na parede
Carga esttica (m) m: m. ms
%g M1 mixgxX | mxgxX —
g% M2 mixgxY | mexgxY | msxgxZ
= Ms — — msxgxX

«Q

: Aceleragao gravitacional (9,8 m/s?)

Momento dinamico

~
a: Grau de aoeleragéo ajustada, v:
a

—
—
—

LTF

58

L \L Velocidade ajusta

Orientagédo de

montagem horizontal no teto na parede
Carga dinamica (Fg) Mnxa
909 Mie %x FexZ
=&
2 (g Mze 0 momento dindmico M2E néo ocorre.
oSc
=T Mze %x FexY

Nota) Independentemente da orientagao da montagem, o
momento dinamico é calculado com as férmulas acima.

-
>
o

—
x
(7

E'MYZB/ITH, mz, Mz E'MYZB/M1, M. E-MY2B/M. LZD
100 10 10
D-1
e — - E-MY
Et € €
& z 3
]
S 10 2 2
P £ £
3 o o
o = =
=
1 0,1 0,1
100 1000 100 1000 100 1000
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)

,_
S
[}

1047



Série E-MY2B
Selecao de modelo 2

A seguir, estéo as etapas para selecdo com a série E-MY2B mais adequada a sua aplicagao.

‘ Calculo do fator de carga da guia

m Condicoes de operacao

Nota) Com relagdo a configuragao de

Cilindro operacional -- - - E-MY2B16-500 velocidade e aceleragdo, con- ¢ Orientagéo de montagem -~ -~~~

Velocidade ajustad. 600 /s Mot sulte a tabela de 1.Mor_\tagem 2.Montagem
elocidade ajustada v...««-------- mm/s velocidade/aceleragao na pa- horizontal na parede

Grau de aceleragao ajustada a.... 4,9 m/s2 "ot gina 1051.

Ori do de montagem:-------. horizontal

W: peca de trabalho (0,8 kg)

Y Massa e centro de gravidade para peca de trabalho
‘ ‘ ‘H*"H—'X ‘ ‘ N da pega| Massa (m Carilip el gvikiis
L de trabalho) Eixo X Eixo Y Eixo Z
z S0
w 4 kg 5mm 10 mm 20 mm
o
L ==
[ Y [ [
10

[3] Calculo do fator de carga para carga estatica

m1: Massa
m1 max. (a partir de 1 do grafico m1) = 15,5 (Kg) ...cceevvrrveeieennne
Fator de carga ot = m1/m1 max. =4 /15,5 = 0,26
M1: Momento
M1imax. (a partir de 2 do grafico M1) = 1,45 (N-M..ccceeeriiiiieeeeeeeeeeee
Mi=mixgxX=4x9,8x5x102=0,20 (N-m)
Fator de carga o2 = M1/ M1 max. =0,20/ 1,45 =0,14

M2: Momento
M2 méx. (a partir de 3 do grafico Mz2) = 1,15 (N-mM) .....cccoooiiiiiiiiiiiie
Ms=mixgxY=4x9,8x10x 102 =0,39 (N-m)
Fator de carga oz = M2/ M2 méx. = 0,39/ 1,15 = 0,34 M2
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Selecao de modelo

‘ Calculo do fator de carga da guia ‘

@Célculo do fator de carga para momento dinamico
Carga Fe em aceleracao e desaceleracao
FE=mxa=4x49=19,6 (N)

Mie: Momento
M1e max. (Do 4 do grafico M1 em 600 mm/s) = 1,45 (N-m)
MWE:%XFEXZ:%X 19,6 x 20 x 10 = 0,13 (N-m)
Fator de carga o4 = Mie / Mie max. = 0,13/ 1,45 = 0,09
M3E: Momento
Mse max. (Do 5 do grafico M3 em 600 mm/s) = 1,45 (N-m)
MeE:%x FEXY:%X 19,6 x 10 X 10 = 0,07 (N-m)
Fator de carga as = Mse / Mse max. = 0,07 / 1,45 = 0,05

—
-
—

E Soma e verificacao dos fatores de carga da guia
To = al + 02 + 03 + o4 + o5 = 0,26 + 0,14 + 0,34 + 0,09 + 0,05=0,88 = 1
O célculo acima esta dentro do valor permitido; portanto, o modelo selecionado pode ser utilizado.

2
D
-

Em um célculo real, quando a soma total dos fatores de carga guia Sa na férmula acima for superior a 1, considere diminuir LTF
a velocidade ou mudar a série do produto.
LGSO
Massa da carga Momento admissivel LXF
m1, mz, ms M M- Ms LXP
100 10 10 10
LXS
LC6O
5 Lz
T - NQ B NO@ | E £ \G:
o e it il il o 2o = 73 W R I S N
e N 2 " TTTTTr 3 N ANO N LC3F2
8 4 2 1 g 2 1
3 5 5 5]
S £ £ £ D-00
g s s s
b
E-MY
1 01 01 01
100 1000 100 1000 100 1000 100 1000
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)
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Tipo de cont:
tegrado

g E-MY2B

E-MY2B
e

Atuador sem haste

Série E-MY2B

Tipo basico / Tamanho nominal: 16, 25

Como pedir

TIN

16 Especificacoes de velocidade* ® [mm/s] Curso
‘ 25 ‘ L Baka | 1021000 Consulte a tabela
M Média | 50 a 1000 "Curso padrao”
Nada | Padrao | 100 a 1000 ’
+ Tipo padrao n&o disponivel para
alta velocidade.
Especificagoes de carga* é Carga de trabalho [kg]
& Tamanno Unidade de ajuste do curso
MDOIO espesiicagsaz—ome! 25
lde Nada Nenhuma
D | Cargaleve | 125(1,25) | 25(25) M [agenas no lado do motor
E_|Cargamédia| 25 (25) 45 E | Apenas na extremidade
Nada |Carga padréo| 4 (5) 8(10) W |Ambos os lados
Q |Cargapesadal 6 (10) 11 (20)

* (): Quando combinado com outra guia e o coeficiente de

atrito € 0,1 ou menor.

== Para obter detalhes, consulte "Sensor
"Sensor e acelerag@o" na pagina 1051.

e velocidade" e

Motor

Curso padrao

Posicionamento do motor

[ D [ Nabase |

Tipo de saida

Numero de pontos de

posicionamento paraveis

(€

us

—{M9BW|
(M- M9BW

Produzido sob encomenda
(Consulte a pagina 1051

Em conformidade com a CE

[ — ]
coma CE

« N&o é necessario adicionar
um sufixo para tipo de
controle integrado. E
fornecido com um produto
em conformidade com a CE.

+ O filtro de ruidos é fornecido
mas néo anexado para a
especificaao "Q"

Quantidade de

sensores magnéticos

Nada 2 pgs.
S 1 peca
n n pgs.

Sensor magnético

food

Sem sensor magnético
(com anel magnético)

‘ Nada rTipo de 3 pontas paréve'

* Consulte a tabela abaixo para obter as
referéncias dos modelos de sensores

‘ A r'l'ipo de 5 pontas paréve'

*Marca de seta mostra o lado de manuseio no controlador.

magnéticos.
Comprimento do cabo
M im
L 3m
z 5m

‘Tamanho nominal Curso padrao (mm) * O tipo com controle
remoto pode ser
16, 25 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 selecionado adicio-
~ ) . . o o nando os simbolos
* Os cursos s@o produzidos em incrementos de 1 mm, até 100 a 1000 cursos. (Cursos para menos que 100 nao disponiveis.) acima.
* Ao exceder 1000 cursos, consulte "Produzido sob encomenda” na pagina 1061.
Sensores magnéticos aplicaveis / Para obter especificagdes detalhadas do sensor magnético, consulte as paginas 1451 a 1510.
- sg 3 Modelo do sensor magnéticol Comprimento do cabo (m) *
Sl Funga_ol Entrada |§ 8| Cabeamento Tens&o da carga g 05 B 1 s ( )5 gfensgg Carga
i= |especial tri ES i . . ! =
= P elétrica 5% (saida) DC AC |Perpendicular| Em linha (Nada) | (M) O @ ado aplicavel
a 3 fios (NPN) 5V MONV M9N [ [ ) [ ) ) )
82| - 3 fios (PNP) 12V M9PV MgP D ® [ @ [ O [ O |
50 ) 2 fios 12V M9BV M9B [ ) [ ) [ ) O O — | Relé,
rommet | Sim 24V —
28 [Tcnce Grommet | Sim =5 (NPN) 5V MONWV | MINW D ® | ® | O | O |oms|CLP
DG | ooy se 3 fios (PNP) 12V MOPWV | M9OPW [ [ [ @) @)
8| (") 2 fios 12V M9BWV | M9BW D ® | @[ O] O] —
5% Sim |3 eqnaeriea NP | — 5V|] — A96V A96 o [ — — el —
2 s| — Grommet 2fios o4y |12V | 100V A93V A93 [ ) — [ ) [ ) — — | Relé,
- ] 5V, 12V[io0voumenos|  AQOV A90 ) e | — St CLP
* Simbolos de comprimento do cabo:0,5 m - - Nada (Exemplo) M9N
im M MONWM
3m L MONWL
5m z MONWZ

* Sensores de estado sélido marcados com " O

" sao produzidos ap6s o recebimento do pedido.

+ Para obter detalhes dos sensores magnéticos com conector pré-cabeado, consulte as paginas 1494 e 1495.
* O sensor magnético é fornecido com o cilindro (ndo montado).
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Produzido sob encomenda

(Para obter detalhes, consulte a pagina 1061.)

Atuador sem h
Tipo ba

Especificac6es basicas

aste
sico

Série E-MY2B

Modelo E-MY2B
Faixa de ajuste da Baixa 10 a 1000 mm/s
velocidade de Média 50 a 1000 mm/s
transferéncia Padrio 100 a 1000 mm/s

Faixa de ajuste da aceleragao da

Carga p

esada| Carga padrdo | Carga média | Carga leve

velocidade de transferéncia

0,25 a 2,45 m/s?

0,49a4,90m/s* | 0,9829,80 m/s® | 1,96 a 19,6 m/s?

Nota 1), Nota 2) | Tamanho nominal: 16

6 (10) kg

4 (5) kg 2,5 (2,5) kg [1,25 (1,25) kg

11 (20) kg

8 (10) kg 4(5)kg | 2,5(25)kg

Carga de trabalho maxima ‘ Tamanho nominal: 25

Método de doe Conducéo trapezoidal
Direcéo de Direcéo horizontal (angulo méximo de inclinagdo: 2°)
\Tipo de 3 pontas paravel|  Ambas (batentes 1 posicdo i
[Tipo de 5 pontas pardvel]| Ambas (batentes 3 posigoes
Preciséo de parada de }&ﬁ:aes +0,01 mm
posicionamento repetido Posicao de parada 0,1 mm
Nota 3) | Tamanho nominal: 16 10N
externa admissivel | Tamanho nominal: 25 20N

Método de posicionamento de ponto de parada intermedidria

Instrucéo direta, instrucdo JOG

Ponto de 40 de Corpo do controlador

Display LED para fonte de alimentagdo, LED para alarme, LED para conclusdo de posicionamento
Sinal de entrada Sinal de comando para sinal de entrada de parada de

Sinal de saida

Simbolo Especificagoes Nota 1) A carga de trabalho maxima mostra a habilidade do motor. Considere com o fator de carga da guia ao selecionar um
-XB11 Curso longo modelo.
~ - Nota 2) ( ): Quando combinado com outra guia e o coeficiente de atrito é 0,1 ou menor.
-X168 Especiicagdes da rosca de insergéo helicoidal Nota 3) O valor de resisténcia do equipamento anexado deve estar dentro dos valores de resisténcia externa admissiveis.
Peso Especificacdes elétricas
Unidade do atuador Unidade: kg
] Peso | Peso adicional por | Peso da unidade de F?‘m de 2o para Tenséo da fonte de alimentagao i 24 VCC +10%
nominal | pasico | 50 mm de curso aius‘eu‘:‘%g:’;" (por acionamento Consumo de corrente| Corrente nominal 2,5 A (Méx. 5 A: 2 s ou menos) a 24 VCC
Te1 09 002 Fonte de _ para Tensio da fonte de alimentacé 24 VCC +10%
16 J 0, > sinais Consumo de corrente 30 mA a 24 VCC e capacidade de carga de saida
25 | 2,04 0,09 0,02 Capaci do sinal de entrada {6 mA ou menos a 24 VCC/1 circuito (entrada do fotoacoplador)
. . Ci i de carga de saida 30 VCC ou menos, 20 mA ou menos/1 circuito (saida de dreno aberta)
Unidade controladora remota Unidade: kg Parada de emergéncia, Desvio de saida, Desvio de fonte de
5 Itens de detecgado de emergéncia &0, Desvio de Desvio de
Comprimento do cabo ¢ 9 Desvio de curso, Desvio de motor, Desvio do controlador

Corpo do controlador
im ‘ 3m ‘ 5m

024 009 | 024 | 039

Como calcular / Exemplo: E-MY2B25-300WTNM
Unidade do atuador

Peso basico 2,04 (kg)

Peso adicional 0,09/50 cursos
Curso do atuador - 300 cursos
Peso basico 0,02 (kg)

2,04 + 0,09 x 300 v 50 + 0,02 x 2 = 2,62 kg
Unidade controladora remota

Corpo do controlador ............c.ccceeunnnne 0,24 kg
Comprimento do cabo (3 mM).......ccceevrenne 0,24 kg
0,24 + 0,24 = 0,48 kg

* Para o tipo com controle integrado, adicione 0,24 kg
(corpo do controlador) ao peso bésico.

Especificacdes ambientais

LTF

5
5
=

—
>
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>
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Umidade relativa

35 a 85% UR (sem condensac&o)

Faixa de Tipo de controle integrado 5a40°C
temperatura |Tipo de controle | Unidade do atuador 5a50°C
de trabalho | remoto \ Unidade controladora remota 5a40°C LCED

Tipo de controle integrado

Padréo

Marcacao CE

Tipo de controle remoto

Disponivel somente com produtos com sufixo -Q

Velocidade/Aceleracao

Sensor e Velocidade Mt ) [mm/s] Sensor e aceleragdo \°t22 [m/s?]
Ne do sensor [Baixa velocidade| Velocidade média Ne do sensor |Carga pesada| Carga padréo| Carga média|Carga leve|

1 10 50 100 1 0,25 0,49 0,98 1,96

2 20 75 200 2 0,49 0,74 1,47 2,94

3 30 100 300 3 0,74 0,98 1,96 3,92

4 40 125 400 4 0,98 1,23 2,45 4,90

5 50 150 500 5 1,23 1,47 2,94 5,88

6 75 200 600 6 1,47 1,96 3,92 7,84

7 100 250 700 7 1,72 2,45 4,90 9,80

8 300 300 800 8 1,96 2,94 5,88 11,76

9 500 500 900 9 2,21 3,92 7,84 15,68

10 1000 1000 1000 10 2,45 4,90 9,80 19,60
Nota 1) A configuragao de fabrica padrdo para o sensor € N° 1.

Nota 2

A configuragdo de fabrica padrao para o sensor é N° 1.
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Faixa de p a de ar 1ito —10 a 60 °C (Sem congelamento e condensagéao) LZD
Faixa de de ar 35 a 85% UR (sem condensac&o)

Tenséo suportada 500 VCA para 1 minuto entre todos os terminais extemnos e a caixa LC3F2
Resisténcia do i 50 MQ (500 VCC) entre todos os terminais externos e a caixa
Resisténcia ao ruido 1000 Vpp, largura de pulso de 1 us, tempo de elevagéo de 1 ns



Série E-MY2B

Dimensoes: Tipo de controle integrado

E-MY2B ‘Tamanho nominal‘ ‘ Curso ‘

Tamanho nominal: 16
Uma folga de 40

mm ou mais &
(74,7) 101,7 necessdria. 60 _ (34) 92
27 74,7 80
72 50
(&) i -
D 2
(] &
&
wn ©
\4 x M5 x 0,8 profundidade 8
2 x 2 x 09,5 profundidade

Controlador

do furo escareado 5,4

140 + Curso
05,5 furo passante

i
\FG terminal M3

15,5
87,3

Cabo de E/S Mo 6

]

Motor posi¢do T Com suporte flutuante
2x010 (2 x M5 x 0,8 profundidade da rosca desde a base do furo escareado 7,5)
profundidade do
furo escareado 2

Fenda para sensor magnético

Cabo da fonte de

alimentagao (2 cabos)
80
(500) 160 + Curso
Motor posi¢cdo D
Tamanho nominal: 25
Uma folga de 40
mm ou mais &
(96,7) 1322 necesséria. 60 (34) 92
35,5 96,7 80
g 94 Motor 50
B J} =
i = ——
D | : .
, +
@
Ky
o 0 = o |=
e
\ 4 x M5 x 0,8 profundidade 8
2 x2x 09,5 profundidade
1 do furo escareado 5,4
\FG terminal M3 Controlador 140 + Curso 5,5 furo passante
15,5
87,3 = =
Motor posi¢do T Com suporte flutuante
e 2x010 (2 x M5 x 0,8 profundidade da rosca desde a base do furo escareado 7,5)
Cabo de E/S ™ profundidade do
furo escareado 2 Fenda para sensor magnético
= ] w
pt o
Cabo da fonte de [ [ ]
alimentagéo (2 cabos)
8 |29]
(500) 60 160 + Curso
Motor posi¢do D

Nota) Para o tipo paravel de 3 pontas, o cabo de E/S é tipo 9 nlicleos e para o tipo pardvel de 5 pontas, um tipo de 11 ntcleos é utilizado.
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Atuador sem haste
Tipo basico

Série E-MY2B

Dimensoes: Tipo com controle remoto (unidade atuadora)

E'MYZB ‘Tamanho nominal‘ - ‘ Curso ‘ D D IZ- + Consulte a pagina 1054 para dimensoes do controlador remoto.

Tamanho nominal: 16

(74,7) (101,7) (60) (34) 92
27 74,7 80 2 x 2 x 29,5 profundidade
do furo escareado 5,4
72 50 40
Motor 05,5 furo passante ]
EHE X O @ e l————————°x
D AN o = RE o
© © 0 w ©
! & ‘ —
[ =1k fmil—
4xM5x08de [ '© © 325
profundidade 8
10 140 + Curso
Cabo do encoder na lateral
do atuador (4 cabos)
Filtro de ruidos "+
Motor posicdo T Com suporte flutuante
= 2x010 (2 x M5 x 0,8 profundidade da rosca desde a
Para controlador remoto C:l B profundidade do base do furo escareado 7,5)
furo escareado 2 Fenda para sensor magnético
(210) L
I )
Cabo do motor na lateral f o
do atuador (6 cabos) .
80 20
E 4
60 160 + Curso
\\Motor posi¢cao D

Tamanho nominal: 25

===
g|R3I2|s
[ = e

(96,7) (132,2) (60) (34) 92 LXF
35,5 96,7 80 2 x 2 x 29,5 profundidade
94 50 do furo escareado 5,4
‘ ‘ 05,5 furo passante / LXP
] T K3 R 0
w s | . : - I ixs
T @ @ o] 5 ©
i o rS Fsie——— LC6O
4xM5x08de [ 1o
profundidade 8 |
10 140 + Curso LZD
Cabo do encoder na lateral

do atuador (4 cabos)

Filtro de ruidos ")

Para controlador remoto C:'

Motor posigcdo T

Com suporte flutuante

Cabo do motor na lateral
do atuador (6 cabos)

2 x 910 profundidade
do furo escareado 2

(2 x M5 x 0,8 profundidade da rosca desde a
base do furo escareado 7,5)

Fenda para sensor magnético

~d
2,5

60

160 + Curso

Motor posi¢do D

Nota) Quando o modelo em conformidade com CE é selecionado, um filtro de ruidos é fornecido mas nédo anexado.
O cabo para os modelos em conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo que um filtro de ruidos seja anexado a produtos em nao conformidade com CE, os produtos ndo podem ser

modificados para um produto em conformidade com CE.
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Série E-MY2B

Dimensoes: Tipo de controle remoto (unidade controladora remota)

Controlador
Cabo do encoder na lateral do controlador
Cabo do motor na lateral do controlador (4 cabos)
(6 cabos)

Para atuador =

Cabo de extenséo| Dimensdo A
M 1000
L 3000
Y4 5000

Filtro de ruidos "2

200 ou menos

Cabo da fonte de ali

I

G0 (2 cabos)

Cabo de E/S "=

(A)

60

Suporte-L / MYE-LB (opcional)

Nota 1) Para o tipo paravel de 3 pontas, o cabo de E/S é tipo 9 nuicleos e para o tipo paravel de 5 pontas, um

tipo de 11 ndicleos é utilizado.

Nota2) g
2xMs profundidade 8 0

FG terminal M3 =
- @

4

- !
5 44 ‘
60
2 x para rosca M4 "2

(acessorio)

Nota 2) Ao montar o controlador remoto, utilize o parafuso M4 incluso ou use a rosca M5 localizada em um

lado do controlador.

Nota 3) Quando o modelo em conformidade com CE for selecionado, um filtro de ruidos é incluido mas nao

anexado.

O cabo para os modelos em conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo se um filtro de
ruidos estiver anexado a um produto em n&o conformidade com CE, os produtos nao podem ser

alterados para um produto compativel CE.

Parafuso sextavado

)

interno (acessorio)
M5 x 8 2 pgs.

Suporte de trilho DIN / MYE-DB (opcional)

1054

60

o
|0
2x055
Parafuso combinado de
cabeca redonda (acessério)
M4 x 10 1 pg.
(—
—_}
@
~
©
e
=
S R
@] 10
| & 73,6
(74,5)

Parafuso Phillips de cabega
redonda (acessorio)

M3 x 6,5 2 pgs.




Atuador sem haste

Unidade de ajuste do curso

E-MY2B-A16A
34,5
T
— (5]
S @
@ 5
A @
O
4 (Méx. 8) | |10 39

SuBorte lateral

Suporte lateral A
MY-S25A

35
50

Suporte lateral B

MY-S25B @&

35
50

Guia para aplicacéo de suporte lateral

Em operagdo em curso longo, o atuador pode sofrer deflexéo,
dependendo do seu proprio peso e da massa da carga. Nesse caso, use
um suporte lateral na segao central. O espagamento (L) do suporte ndo
deve ser maior do que os valores mostrados no grafico a direita.

m
[Montagem horizontal i
% L %////

V
Montagem na parede %} ‘
m ‘ m ‘
7

Tipo basico

Série E-MY2B

+Um conjunto somente para uma extremidade disponivel.

09,5
Y4
R ml w‘
B
M6 x 1
©
* Um conjunto de suportes laterais consiste em um suporte esquerdo e um suporte direito.
25
20
S
=
e 15
s Montagem horizontal Montagem na parede|
&
3} \ N\
s 10 \ \K
©
m
@
g s
= \
0
0 500 1000 1500 2000

Espagamento do suporte L (mm)

A\ Cuidado

1. Se as superficies de montagem néo forem medidas corretamente, o atuador

pode nao operar de maneira adequada.

Portanto, ndo se esquega de nivelar o tubo do cilindro durante a montagem.
Além disso, para a operacao de curso longo envolvendo vibragdo e impac-
to, é recomendado o uso de um suporte lateral, mesmo se os valores de es-
pagamento estiverem dentro dos limites permitidos exibidos no grafico.

n

. Os suportes nao sao para montagem; utilize-os apenas para dar suporte.
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Série E-MY2B

Suporte flutuante
MYAJ25

Nota) Direcéo de montagem (D e (@ estéo disponiveis para este modelo.

Aplicacao

Aplicacdo

Direcdo de aalturadai

@ (para

Peca de trabalho

Mecanismo flutuante
Suporte

Série E-MY2B

Exemplo de montagem

Direcao de montagem (2) (para minimizar a largura da instalagao)

Peca de trabalho

Mecanismo flutuante
Suporte

Série E-MY2B

Exemplo de montagem

55
24 Za1
i
9 -6 El=
gl &
©| +| Desenho detalhado de Zat
s & |E (intervalo de ajuste)

22

65 (comprimento do parafuso) [y
o
-

M6 x 1 Zb1
VA e
e e 1, | I U B 4%
o I ] -
I i
§ g 29,5 Desgnho detalhad_o de Zb+
S 9 (intervalo de ajuste)
=i
€ o
=
"6 o
sg
g
w6 g

Dimensoées das pecas flutuantes

55
40 Zaz
ik
>m——— JJ
2 - -
oo
©|®| pesenho detalhado de Zaz
3 > (intervalo de ajuste)
o o
IR 4 o8
o of
3
E
s
3
ol M6 x 1 Zb2
S

\

49

iy
profundidade do ~ J-
22

furo escareado)

Desenho detalhado de Zb2
(intervalo de ajuste)

55

Instalagao dos parafusos de fixacao

T T

1056

Arruela de
Cursor Pino ressdo conica Parafuso de fixagao
(Balancim do
pistao)

N

Torque de aperto para
parafusos de fixagdo

Unidade: Nem
Modelo [ Torque de aperto
MYAJ25 | 3




Atuador sem haste L .
! Tipo basico Série E'MYZB

Nomes e fun¢des das pecas individuais
Tipo de controle integrado Tipo de controle remoto
Cabo da fonte Cabo do encoder na

Motor de alimentacao

lateral do atuador

Cabo do encoder na
lateral do controlador

Controlador
Cabo de E/S

Cabo do motor na
lateral do atuador
lateral do controlador

Terminal FG

Conector do motor

Descricao Contelido/Fungdes
Cursor Peca mével dentro do atuador
Motor Motor ativando o atuador
Cabo da fonte de alimentagao Cabo da fonte de alimentagéo para fornecer energia ao atuador
Cabo de E/S Cabo de E/S para transmitir o sinal de conclus&o de posicionamento e instrucdes de condugéo
Unidade controladora A unidade para controlar e ajustar o atuador e indicar seu status
Terminal FG O terminal para conectar o cabo FG

Cabo do encoder na lateral do atuador | Cabo do encoder para conectar o atuador ao controlador
Cabo do motor na lateral do atuador | Cabo do motor para conectar o atuador ao controlador

Cabo do encoder na lateral do controlador | Cabo do encoder para separar o controlador
Cabo do motor na lateral do controlador | Cabo do motor para separar o controlador

Detalhe do controlador

aS)

l\®

=

@
O 4
i

1A

58]

I
®0 ©® 006
Sensor
Descricao Contelido/Fungbes
1 Sensor de aprendizado de curso
2a4 Sensor para mover o cursor para posigao intermedidria e ajustar a posig&o intermediaria
5 Sensor rotativo para ajustar a velocidade de movimento da extremidade lateral do motor
6 Sensor rotativo para ajustar a velocidade de movimento da outra extremidade
7 Sensor rotativo para ajustar a aceleragdo de movimento da extremidade lateral do motor
8 Sensor rotativo para ajustar a aceleragdo de movimento da outra extremidade

Lampada indicadora e o display para Fungoes basicas

o - Fonte de Instrugéo de acionamento o o | Quandoo
P DEEHEEE almenlagio LG |, i Intermedidrio 1 In(ermedia’riu“z In(ermedia'rio‘é (S ) a\:maedeos.ta
A | Lampada indicadora MEIO (verde) — — — O O O —
B | Lampada indicadora MOTOR (verde) — O — — O — ] *2
C | Lampada indicadora FIM (verde) — — O — — O O
D |Lampada indicadora PWR (verde), O O O O O O O O
E Lampada indicadora ALM (vermelha) — — — — — — — O

QO indica o status ligado, e — indica o status desligado.
*1 Display para o tipo paravel de 5 pontos somente.
2 Quando o alarme ¢ ativado, veja a pagina 1059 para display ALM.

1057

olsllclslclclicllslale]e
r8(INS|lx|x|<||2|=2lo| <
OO0 »m||==||=||5F|m||—| =

l



Série E-MY2B

C tos internos e exemplos de cabeamento

Tipo de 3 pontas paravel

O indica o status ligado, e — indica o status desligado.

Cabos de fonte de ali ¢éo de 2 nicleos AWG20 (20 cabos/0,52 mm?) Circuito NPN de entrada/saida Caboe Sonsorda
ontede fonte de
Simbolo | Cor Nome do sinal Conteudo fm=————— = CC1 (+) marrom_umentagdo  alimentagéo
- = = = Fonto do aimsntagdo
CC1 (+) | Marrom |VCC Cabos de fonte de alimentagao | |0t () sz \:‘jT para acionamento
CC1 () Azul | TERRA para condugéo do atuador | i Lo - = 2svce
| Cabo de E/S
4 CC2 (4]
Cabo de E/S de 9 nicleos AWG28 (7 cabos/ 0,088 mm?) | i Chmeren !
- n - - SAIDA’ o]
Simbolo | Cor Nome do sinal Contetido } gl AL — e i
CC2 (+) | Marrom | VCC Cabos de fonte de | e 1 oSAIDA? araria e Foredosreraci
CC2 (-) Azul | TERRA alimentag&o para sinal | E. JsADA3 amarela || | — = 24vee
SAIDA1 | Rosa |Saida PRONTO Sinal indicando que o "3 TS - ‘Tsmmwm _ o=
controlador esté operavel s LENTRADAY v .
SAIDA2 | Laranja [ ssis 1 deconusioge Sinal indicando que o } R | I
SAIDA3 | Amarrelo [ sis 2 e conusin te poscoraneno| POSicionamento esta completo | o
SAIDA4 | Verde |Saida de alarme Sinal indicando que um alame foi gerado | I -
CcC2 () il
ENTRADAT | ROXO | Entade 1 e nsrugio e aconamento | - - I ‘ 20a
" Sinal de instrugao para atuador e ——————
ENTRADA2 | Cinza | Entrada 2 de instrugio de acionamento
ENTRADA3 | Branco |Parada de emergéncia | Sinal fomecendo instrugao de parada de Circuito PNP de entrada/saida cavo d Sensorda
emergéncia (A parada de emergéncia ¢ onte de Tonte de
ativada quando o contato é aberto) e ——— . aimentagio  alimentagdo
01 marrom = N Fonte de alimentagao
Este produto pode ser usado sem cabos E/S de conexao, no entanto, tome cuidado | pera aclonamento
N " - Jcct () azul _
e instale um sensor de fonte de alimentacédo para o atuador. Em caso de uma | 24VCC
emergéncia, desligue-o. | I Cabo de E/S
L | 1CC2 (+) marom g~
Sinais de cabo de E/S <1 I spioaosa ||
Sinal de entrada Sinal de saida 13 K 7 B
ST ST |8 | SAIDA laranja. —lew
imbolo £ ==
Comando Status do atuador = = 1B — JsaiDas amarela || | ey s
AIDA1| SAIDA2| Skina3 | <} < T " = . para sinais
Instuigéo de acionamento dolado domotor | O | — Concluséo do posicanamento fnal dolado domator | O | O | — | @ YSMD vorde — iCareey T 24vee
Instrugao de acionamento da extenicade | — | O Conclusao d final O|—]0 I|e ENTRADATrona L =5
Instrugao de acionamentointemedgio | O | O Concluséo de posicionamento intermedidrio | O | O | O | lenTaADA? ain I i
|
|
|

ENTRADAS branca ||
Jcce () azul
I | ——

= __
Tipo de 5 pontas paravel
Cabos de fonte de ali ao de 2 nlicleos AWG20 (20 cabos/0,25 mm2) Circuito NPN de entrada/saida Gabode
n " ry Sensor da fonte
Simbolo | Cor Nome do sinal Conteido | o ________ Aotz do almentagdo
- = — CC1 () marom = ’
CC1 (+) | Marrom | VCC Cabos de fonte de alimentagéo I é‘ - - = oo
CC1(-) | Azul |TERRA para condugao do atuador } qeetian - T 24vce
Cabo de E/S
Cabo de E/S de 11 nlcleos AWG28 (7 cabos/ 0,088 mm?) I *‘“2 e
Simbolo | Cor Nome do sinal Contetido } SADALIo2__1 Fonte de
= SAIDA2 I: £l
CC2 (+) | Marrom |VCC Cabos de fonte de 121N laranja || anmens\;g?so para
CC2(-) Azul |TERRA alimentagdo para sinal 1|2 - | SAIDAS amarela| | _ T+ 2avee
- - —— & ] | saioad vermeina
SAIDA1 | Rosa |Saida PRONTO Sinal indicando que o e - ; -
controlador esté operavel 13 | —SAIDAS verde _
i ja | Saida 1 de conclusdo de posicionamento | .. . 5 P
SA[DAZ Laranja : P Sinal indicando que o 1S i‘wmw oa || _
SA[DAB Amarelo |Saida 2 de conclusao de posicionamento posicionamento esté completo | _
SAIDA4 |Vermelhno|saita s se conisio de posicenamerto I T
SAIDA5 | Verde |Saida de alarme Sinal indicando que um alarme foi gerado } I H -
ENTRADA1 | ROXO | Entrada 1 de instrugao de acionamento | 0 ” -
" ) . i cc2 () azul _
ENTRADA2 | Cinza _|Entiada2 de instrugao de acionamento | Sinal de instrugao para atuador T _ T —
ENTRADA3 | Preto | Entiada 3 de nsiugao de acionamento
| Sinalformecendo instrugao e parada de Circuito PNP de entrada/saida Sensord
ENTRADA4 | Branco |Parada de emergéncia | emergéncia (A parada de emergéncia ¢ Cabodo ensor da
ativada quando o contato & aberto) e __ e e o almontatko
a ; — CO1 () marrom et ontag Fonte de
Este produto pode ser usado sem cabos E/S de conexao, no entanto, tome cuidado [ %—ﬂ:fﬁ_ﬂw—:‘;ﬁhmsmaqao para
e instale um sensor de fonte de alimentagdo para o atuador. Em caso de uma | Lot (yan _ T “\)‘g‘éme”“’
emergéncia, desligue-o. } Icczw ) Cabo de E/S 24
Sinais de cabo de E/S | HT Toniont osa ||
Sinal de entrada Sinal de saida s | Tonionzt Fonte de
g L s
Simbolo Simbolo g K . E:
Comando Status do atuador TR 1| 2 I _ T 24vCC
Instrugéo de acionamento A Conclusao do posicionamento| ! s ‘SMDAA et -
Golats 4o maor Ol—1- final do lado 46 motor OlO0|—=|~— N8 ——F saonswene
insiucgo deaconanero | _ | () | _ Conclusiode ol—lo]| = } g IENWW - _
Instrugao de acionament 5 -
nsngdodeagonameno | | [ O %?g%né%a‘g’%e osicionamento | | — [ — | O |
nsiuggodeaconamens | (5 | _ | O Conduszo doposcieramerto | (5 | O | — | O | | — -
amasatms | — | O | © e d "™ | O | — | © | O } ENTRADAS brana
Instrucéo d d Conclusao de parada d -
FoEee |00 | — | |Saker e [0]0 |0 |~ I lecz oz || _
= T

Ojindica o status ligado, e — indica o status desligado. T/ ]
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Atuador sem haste
Tipo basico

Série E-MY2B

play de erro e resolugéo de problemas

Quando o indicador de erro for mostrado, consulte as instrucées a seguir. i Apagada Pisca Acesa
Item Display Conteudo Solugao Item Display Contelido Solugdo
A parada de Confirme que o sinal Se material estranho
emergéncia da en- | da fonte de alimenta- for observado, remo-
Parada de trada é aberta, oua | ¢&o esta energizado e va-o e pressione o
emergancia fonte de alimentagao | solte a entrada da botéo MEIO.
para o sinal ¢ inter- parada de emergéncia. Depois de desiigada a fonte
rompida. g?gﬁgsﬁoonﬂ?ar;m: de alimentacao, confira se
P ni j
1058.) O motor esta girando au |dadg de ajuste de
: curso esta solta. Se ne-
- em velocidade - h
Em caso de fonte de alimen- Curso " cessario, reajuste o curso e
4 ligue a anormal excessiva ou para faga o aprendizado de
tagdo comum, deslig| antes do alvo ser o
fonte de alimentagao e con- atingido curso novamente.
fira a condigéo de cabea- : N
mento da carga. Reinicie a Em caso de uso do tipo
fonte de alimentagao. controlador remoto, con-
(consulte o diagrama de cir- firme a conex&o da peca
Saida Saida externa em cuito na pagina 1058.) conectora entre o motor &
t curto- o controlador, depois de
g:‘;:?‘gl circuito. Em caso de fonte de alimen- desligar a fonte de alimen-
* N&o existe sinal de tago independente, desligue tacao.
saida de alarme a fonte de alimentagéo para ) -
oo os sinais e confira a Pressione o botdo
condicao de cabeamento da - :
S:g?a’ szic‘e afontedeal- | | Anormali- @=xp | | O motor néo gira ad- | Em caso de uso do tipo
(consuglie ;) diagrama de cir- dade  de MOTOR = equadamente ou so- cont_rolador re[noto,
’ . 2058 motor brecorrente foi de- | confirme a conexao da
cuito na pagina 1058.) @E=X || tectada. pega conectora entre o
END motor e o controlador,
depois de desligar a
MIDDLE o = i F
A tensdo da fonte de | Confira a tensdo da fonte de alimentacéo.
Anormali- @E=TD)| | olimentagao é fonte de alimentaczo e
dade de MOTOR '=="} | excessiva ou menor | ajuste se necessario, i
fonte de @=1D| | que o limite para entdo aperte o botdo | | Anormali- MIDDLE Fe="1 | A CPU esta com mau
alimentagdo | |&n o operagéo. MEIO. dade de @E=XID | | funcionamento ou o ) _
controlador MoToR == | contetido da Desllgu? a lon_te_ c_je ali-
memoéria estd anor- | mentag&o e reinicie-a.
— mal
f— Confira o peso de trab- END =S
. A 5 Iho e confirme se ne-
" Saida maxima é con- | 2 h
Anormalidade | | @E=TID | | - .. |nhum material estra- - —
> tinuada por um perio- . A configuracdo do
de condugao | |moror 1= nho estd anexado ao gurag X
do de tempo pro- i sensor para veloci- i i
atuador. Depois de 1% Reajuste as configura-
@E=XD | | longado. " " MIDDLE dade e aceleracdo | os "
. confirmar, pressione o Erro no & G coes para velocidade e
botéo MEIO. valor pode ter mudado | aceleragao para ajustar
ajustado MoToR durante uma os valores durante a
@cm|| condicdo travada. | condigao travada.
EnD * N&o existe sinal de
MIDDLE e . i
. Abaixe a temperatura Zi:g?nge alarme
Anormalidade | | @EXID| | Temperatura interna | nos arredores do atua- -
de tempera-| | yoror do controlador esté | dor em uso, e entao Nota) O produto esta na mesma condigao de quando o aprendizado de curso esta
tura @a=xm | | alta. pressione o botao completo.
END MEIO. O retorno a posigo original nao é realizado pela entrada inicial.
* Se o erro ndo puder ser corrigido, desligue a fonte de alimentacéo para parar a
operagao e entre em contato com o representante de vendas da SMC.

Reajuste de alarme

Existem dois tipos de reajuste de alarme: reajuste de alarme manual (a) e reajuste de alarme externo (b) por um sinal externo.

a: Reajuste de alarme manual

No caso de um alarme, simplesmente apertar () revertera do estado

3

de alarme.

MIDDLE
=D
MOTOR

=T

END

Q0

SPEED

ACCELERATION

b: Reajuste de alarme externo

No caso de um alarme, simplesmente entrar com um sinal de parada de
emergéncia externo por 50 ms ou mais retornard ao estado anterior ao
alarme. A saida da parada de emergéncia ird ativar soltando a entrada
para parada de emergéncia. | |

Saida de alarmm

Entrada da parada (liberando)
de emergéncia ' . !
50 ms

Saida PRONTO _‘ | ou maior

As seguintes sao as condicbes reintegradas.

* O deslizador estara livre até o comando para condugao ser aplicado.

« Depois de ser revertido, o préximo comando de entrada para condugao faz iniciar. O
movimento inicial depois de ser revertido é 50 mm/s da velocidade de deslocamento.
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Série E-MY2B
Montagem do sensor magnético

Posigéo adequada de montagem do sensor magne’tico Nota) O intervalo de operag&o é uma diretriz incluindo histerese, nao
~ . significa que seja garantida. Podem existir altas variagdes (até
(detecgao no flm do curso) +30%) dependendo das condi¢des do ambiente.
————

A Centro do ima

D-MoL], D-MeIV

D-A9, D-A9CIV (mm)  D-MOTIW, D-MOCIWV (mm)
Diadmetro A Intervalo de operagao| Diametro A Intervalo de operagéo

16 30 9 16 34 45

25 30 9 25 34 45

Nota) Ajustar a posi¢@o da conexdo somente depois de confirmar se o sensor magnético esta ativado corretamente.

Montagem do sensor magnético

Ao montar um sensor magnético, primeiro segure o espagador do sensor com os dedos e empurre-o para dentro da ranhura. Confirme se ele estd alinhado
por igual dentro da ranhura e ajuste a posi¢&o caso seja necessario. Em seguida, insira o sensor magnético na ranhura e deslize-o para dentro do espagador.
Apds estabelecer a posi¢do de montagem, use uma chave de fenda de cabeca chata de relojoeiro para apertar o parafuso de montagem do sensor que
estd incluido.

Espacador do sensor
(BMY3-016)

Chave de fenda de ponta chata de relojoeiro (ndo incluida como acessério)

Parafuso de montagem do sensor (incluido como acessoério)
(M2,5x4 L)

Nota) Ao apertar um parafuso de montagem do sensor magnético, use Modelo do espacador do sensor

uma chave de fenda de relojoeiro com um cabo de ‘ Diametro aplicavel (mm) ‘ 16 ‘ 25
aproximadamente 5 a 6 mm de diametro. Além disso, aperte-o com
um torque em torno de 0,1 a 0,15 N-m. Como referéncia, gire cerca
de 90° além do ponto em que o aperto pode comegar a ser
percebido.

[Modelo do do sensor| BMY3-016
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Série E-MY2B
Especificacoes produzidas sob encomenda:

Consulte a SMC para obter informagdes detalhadas sobre dimensdes, especificacdes e entrega.

n Curso longo

Disponivel com cursos longos excedendo a faixa de curso padrao. O
comprimento do curso pode ser ajustado em incrementos de 1 mm.

M Variedade de cursos (mm)
Tamanho nominal E-MY2B

16 1000 a 2000

25 1000 a 2000

Exemplo) E-MY2B25-1999TANL-XB11

Nota) A carga Uutil reduz se o curso exceder 1000 cursos. Para obter
detalhes, entre em contato com a SMC.
Confira o guia do fator de carga separadamente.

Simbolo

Empuxo max. (%)

N
=]

=)
S

@
S

-3
S

a
S

n
=]

500

1000 1500
Curso [mm]

2000 2500

E Especificagcdes da rosca de insercao helicoidal

As roscas de montagem do cursor séo alteradas para roscas de inser¢cao
helicoidal. O tamanho da rosca é tamanho padrao.

E-MY2B|Consulte o niimero do modelo padrio|-X168

Exemplo) E-MY2B25-300TN-M9B-X168

Outros: Produzidos sob encomenda/Para obter detalhes, entre em contato com a SMC.

@ Tipo de 6 pontas paravel
Paravel em ambas as pontas (2 pontas) e em cursos intermediarios (4 pontas)

Simbolo

L1
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Série E-MY2B

Leia antes do manuseio.

Projeto e selecao

. Conduza a operacéo na tenséo regulada.

O produto pode ndo funcionar corretamente ou a sec¢do do
controlador pode ser danificada se usada em qualquer outra
tensdo que ndo a tensdo regulada especificada. Se a tensdo
regulada esta baixa, a carga pode nao operar devido a queda de
tensao interna da seg¢do do controlador. Confira e confirme a
tens&o antes de utilizar.

Nao use uma carga acima do volume maximo de carga.

A secao do controlador pode estar danificada.

Opera dentro do limite da faixa de especificacao.

Se operado fora da faixa de especificagao, existe a possibilidade
de incéndio, mau funcionamento e/ou dano ao atuador. Opere
depois de confirmadas as especificagdes necessarias.

Para prevenir qualquer dano por falha ou mau funcionamento
do produto, planeje e construa um sistema de backup de
ar a0, como ter cc 1entes e i >s multiplos,
empregar um planejamento a prova de falha, etc.

Fornega espaco suficiente para manutengao.

Ao planejar, considere o espago necessario para verificagdo e
manutengéo do produto.

Forneca uma capa de protecao onde existe risco de lesoes
corporais.

Se um objeto conduzido ou partes em movimento de um atuador
representarem perigo de lesdes corporais, projete a estrutura
para evitar contato com o corpo humano.

Aperte de maneira segura todos as partes de montagem ou
partes conectoras do atuador para prevenir que elas se soltem.
Verifiqgue se todas as partes estdo bem presas, especialmente
quando um atuador operar em alta frequéncia ou se estiver
instalado onde hé& muita vibragao.

Nao aplique mais carga que o estipulado pela especificagao.
[kg]
Eepecticacecl i Cargal Carga Carga Carga
Tamanho nominal 2" | pesada padrao média leve
16 6 (10) 4(5) 2,5(25) [1,25(1,25)
25 1(20) 8 (10) 4(5) 25 (25
(): Quando combinado com outra guia e o coeficiente de atrito € 0,1 ou menor.
O valor de r é do > anexado deve estar

dentro dos valores de resisténcia externa admissiveis.

/A Cuidado

Ao usar um atuador com cursos longos, implemente um
suporte intermediario.

Ao usar o atuador com curso longo, implemente um suporte
intermediario para prevenir deflexdo de estrutura ou deflexao
causada por vibragdo ou impactos externos.

2. A fonte de alimentagao de corrente continua para combinar

1

deve ser fonte de alimentacgéo autorizada pela UL.

(1) Circuito de corrente com tens&o limitada de acordo com a UL508.
Um circuito em que a energia é fornecida pela bobina secundaria
de um transformador que atenda as seguintes condigdes.

* Tensdo maxima (sem carga):
30 Vrms (pico de 42,4 V) ou menos
* Corrente maxima:
(1) 8 A ou menor (inclusive quando em curto-circuito)
(2) Limitado por protetor de circuito (como um fusivel) com
as seguintes classificagcdes.

Sem tens&o de carga (pico V)
0a20[V]

Classificagdo maxima de corrente
50

Acima de 20 até 30 [V] 100

Tensao de pico

062

Precaucoes dos atuadores sem haste 1

/A Cuidado

3.

(2) Um circuito usando um méximo de 30 Vrms ou menos (42,4 V
no pico), que é alimentado por UL1310 ou UL1585 compativel
com fonte de alimentagéo Classe-2.

O atuador nao pode ser usado verticalmente.

/A Cuidado

1.

. Alinhe

Nao deixe cair, bata ou aplique choque excessivo no atuador.

O atuador pode ser danificado, resultando em sua falha ou mau
funcionamento.

. Segure o corpo durante o manuseio.

O atuador pode ser danificado, resultando em sua falha ou mau
funcionamento.

. Mantenha o torque de aperto.

Se apertado além da faixa especificada, dano pode ocorrer. Além
disso, se apertado abaixo da faixa especificada, a posicdo de
instalagé@o do atuador pode mudar em algum grau.

. Néo instale o atuador em um local usado como um andaime

de trabalho.

Ao pisar no atuador, o atuador pode receber peso de carga
excessiva que pode danifica-lo.

. Fornega uma superficie plana para instalagao do atuador e da

peca de trabalho. O grau de nivelamento da superficie deve
ser determinado pela necessidade de precisdao da maquina,
ou sua precisao correspondente.

O grau de nivelamento da superficie para montagem de uma
peca de trabalho deve estar entre 0,1/500 mm. O grau de
nivelamento da superficie para montagem de uma peca de
trabalho deve estar dentro de 0,05 mm.

. Montagem da peca de trabalho

Ao montar uma pega de trabalho magnética, mantenha um
espaco de folga de 5 mm ou mais
entre o sensor magnético e a peca
de trabalho. Do contrério, a forga
magnética dentro do atuador pode
ser perdida, resultando em mau
funcionamento do sensor magnético.
cuidadosamente ao
conectar a uma carga com um
mecanismo de guia externo.
E-MY2B pode ser usado com carga direta dentro da faixa
admissivel para cada tipo de guia. Note que o alinhamento
correto é necessdrio durante a conexdo de uma carga com um
mecanismo de guia externa. Conforme o curso aumenta,
variagdes no eixo central se tornam maiores. Considere o uso de
um método de conexao (mecanismo flutuante) capaz de absorver
a deflexdo. Além disso, use os suportes especiais flutuantes
(pagina 1056).

Peca de trabalho

)

| \Sensor magnético

15 mm ou mais
|l 1> mmoumals

A\ Atencao

1.

Evite dobrar e/ou esticar repetidamente os cabos.

Aplicar repetidamente estresse de flexao e for¢a de alongamento
nos cabos pode resultar em cabos quebrados.
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Série E-MY2B

Leia antes do manuseio.

Cabeamento

A\ Atencao

2. Evite o cabeamento incorreto.

w

Dependendo do tipo de cabeamento incorreto, a secdo do
controlador pode ser danificada.

. Faca o cabeamento com a alimentacao de energia desligada.
A secdo do controlador pode ser danificada e funcionar
incorretamente.

4. Nao conecte com linhas de alimentacao de energia ou linhas

o

o

de alta tenséo.

Conduza o cabeamento para o controlador separadamente das
linhas de alimentagdo de energia ou de alta tensao para evitar
interferéncia de ruido ou sobretensdo das linhas de sinal das
linhas de alimentagdo de energia ou de alta tensdo. Isso pode
resultar no mau funcionamento.

. Confirme que o cab 1to esté adec isolado.
Certifique-se que néo exista nenhum problema com o isolamento
dos cabos (contato com outros circuitos, isolamento inapropriado
entre os terminais, etc.), pois o controlador pode ser danificado
devido a tensdo excessiva aplicada ou fluxo de corrente para a
se¢éo do controlador.

. Certifique-se de anexar um filtro de ruidos quando um tipo de
controle remoto, produto em conformidade com CE é usado.
O uso sem um filtro de ruidos faz com que o produto néo esteja
em conformidade com CE.

Ambiente de trabal

1.

A\ Atencao
Nao use em um local onde o produto possa entrar em contato

com poeira, particulas, agua, quimicos e dleo.
Isso pode causar danos e mau funcionamento.

2. Nao use em um local onde um campo magnético esteja

presente.
Isso pode causar mau funcionamento no atuador.

3. Nao use o produto na presenca de gases inflamaveis,

explosivos ou corrosivos.
Isso pode causar incéndio, explosao e corrosao.
O atuador néo tem uma construgéo a prova de exploséo.

4. Nao use o produto em um ambiente sujeito a um ciclo de

temperatura.

Se usado em um ambiente onde um ciclo de temperatura ocorra,
além da mudanga de temperatura normal, o controlador interno
pode ser afetado adversamente.

5. Nao use em um local que tenha geracdo de sobretensao

o

~

elétrica, mesmo que esse produto esteja em conformidade
com marcacao CE.

Quando existirem unidades (ascensor tipo solenoide, fornalha de
indugdo de alta frequéncia, motor, etc.) que podem causar uma
grande quantidade de sobretensdo na drea ao redor do
controlador, deterioragdo ou dano pode ocorrer nos elementos do
circuito interno do controlador. Evite fontes de geragdo de
sobretensao e linhas cruzadas.

. Selecione um tipo de produto que tenha elementos de
absorcao de sobretensdo integrados para uma carga, como
relés ou valvulas solenoides que sdo empregadas para
conducéao de tensao geradora de carga diretamente.

. Instale o atuador em um lugar sem vibracao ou impacto.
Vibragdo e impacto causam dano e mau funcionamento do
produto e do trabalho, além de impedirem a adequagdo do
trabalho aos parametros especificados.

Precaucoes dos atuadores sem haste 2

Ajuste e operacao

1.

A\ Atencao

Nao facga curto das cargas.
Curto nas cargas do controlador indica um erro, mas pode causar
sobrecorrente e dano ao controlador.

2. Nao opere ou conduza nenhuma configuracdo com maos

molhadas.
Um choque elétrico pode resultar de maos molhadas.

3. Ao operar o controlador, evite fazer contato com a peca de

1

trabalho.
Contato com a pega de trabalho pode causar ferimentos.

/A Cuidado

. Nao aperte os botdes de configuracao com itens pontiagudos.
ltens pontiagudos podem causar dano aos botdes de
configuragao.

2. Nao encoste as laterais e partes baixas do motor e

controlador.
Conduza a operagao depois de confirmar que a maquina esta
fria, j& que ela esquenta durante a operagao.

3. Depois que o curso é ajustado, ligue a fonte de alimentacéo e

faca um aprendizado de curso.

Se o aprendizado de curso nao for realizado, o produto pode ndo
operar de acordo com o curso ajustado e dano a qualquer
equipamento conectado pode ocorrer.

4. Nao troque aleatoriamente a configuragao da secao de ajuste

da guia.

O reajuste da guia ndo é necessario para operagao normal, ja
que é pré-ajustada. Portanto, nao troque aleatoriamente a
configuragao da segdo de ajuste da guia.

1

A\ Atencéo

. Realize periodicamente a manutengéo do produto.
Confirme que a tubulagdo e os parafusos estdo apertados de
maneira segura.
O mau funcionamento nao intencional dos componentes de um
sistema pode ocorrer como resultado do mau funcionamento de
um atuador.

2. Nao desmonte, modifique (incluindo mudanca de placa de

1

circuito impresso) ou repare.
Desmontagem ou modificacdo pode resultar em ferimentos ou
falhas.

/A Cuidado

. Confirme a extensido de movimento de uma peca de trabalho
(um cursor) antes de conectar a fonte de alimentacdo de
condugéo ou ligar o sensor.

O movimento do trabalho pode causar um acidente.

Quando a fonte de alimentag&o é ligada, o trabalho é retornado a
posicdo de origem pela entrada do sinal ENTRADA1 ou
ENTRADA2. (exceto em caso em que a aprendizagem de curso
nunca é realizada).
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Atuador sem haste

Série E-MY2C/H/HT

c E 3\

Apresenta tanto a operabilidade de um
cilindro pneumatico quanto o controle de velocidade
de um atuador elétrico

Novo
Conceito
de atuador

>

-Actualor

N

Diferenca de maquina

Rep! i de i Precisao de posicdo em ambas extremidades
o 50 simil (Livre de impacto no deslocamento
peracao similar a um do cursor entre 2 pontos LJ1
cilindro de ar Controle de Habilidade | selecionados opcionalmente
' P LG1
Cilindro pneumatico  Livre de impacto Preco Atuador elétrico LTF
Diferenca de maquina . Diferenca de maquina LECS[
Reprodutibilidade Precisédo de Reprodutibilidade Precisio de
de velocidade posicao em ambas A de velocidade posicéo em ambas
extremidades Configuragao Operacao em extremidades
processo-a- alta velocidade LXF
Controle de Habilidade processo Aplicagdes por Controle de Habilidade
velocidade de operacao pressionamento velocidade de
operagao LXP
Livre de O que “e” significa? Livre de
5 Preco f Preco
impacto < o produto e-A dor usando o “e”, a impacto ¢ Lxs
primeira letra de “Easy” (facil), desejando uma
Configuracao Operacdo em ampla utilizagdo na Industria de automagao Configuragao Operagdo em
processo a processo alta velocidade  industrial. O nome foi derivado do comentério de processo a alta velocidade LCGD
Aplicagoes por um de nossos i H icializaga e pi Aplicaco
pressionamento configuracao faceis” pressionamento |:
o Tipo com guia do seguidor do came 0 Guia linear tipo
Série E-MY2C eixo duplo D-UJ
P.1077 Série E-MY2HT E_MY

o Guia linear tipo
eixo simples
Série E-MY2H
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( 12 9 Obtengéo de controle elétrico similar ao de um cilindro de ar por operacéo de3etapas>

“I-....

.’A@"

Aprendizagem

de curso
Pressione o botao de ESTUDO
DE CURSO.

\d
1

Ajuste do curso

© Unidade de ajuste de curso mével
(2] Pequenos ajustes incrementais podem
ser feitos usando um parafuso de ajuste.

MIDDLE

‘—m (W)
" =Lo

Operagéo
automatica
Operaveis pelos
mesmos sinais |
(CLP) da vélvula
solenoide.

. — - »

“I-....

Qng

Configuracao de
velocidade e aceleracao

-—ED
]
s

)

@
O

Ajuste VELOCIDADE E ACELERACAO.

le!

@- @

=&

R — - -

~ )
Funcoes de travamento |

Configuracdes para velocidade/aceleracao podem ser travadas.

Se o sensor de veIomdadelaceIeragao for alterado no meio do
travamento, a luz do alarme piscara. No entanto, o movimento
continuara de acordo com as configuragoes pré-programadas.

+ Configuragdes para travamento de curso e posi¢do intermedidria ndo
aplicaveis.

MIDDLE

=

MOTOR

£

I !
-

—{

L O s @-

Lampada indicadora para alarme

velocidade/aceleracao
4 velocidadelacelerag

Sensor de

Tipo de controle remoto

Fécil de reajustar depois de uma instalagdo como um resultado do controlador remoto.
Adequado para instalagdo em lugares de dificil acesso, pois o controlador pode ser operado em um lugar de facil acesso.

® Comprimento do cabo é selecionavelde 1m,3me5m.

@ Melhora na temperatura de trabalho maxima de 40 °C a 50 °C (somente unidade atuadora)

@ Método de montagem pode ser selecionado entre 3 tipos.
Montagem direta Montagem em Montagem de
trilho DIN suporte em L

S —=
b o

.\ i 4 [
&
N

‘ e N ; 4 ) g
D LN \T ﬂé‘? g b G At" J

1 !
ParafusoM4 M5 Suporte de Suporte de
(acessorio) rosqueado montagem montagem
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Parada intermediaria

Tipo de 3 pontas paravel T

(2 pontas para ambas extremidades e 1 ponta para ” i [

uma parada intermedidria) “r -—_—lm! e

Uma parada intermedidria é possivel ao lado de paradas em ambas | ‘Mmm | | @D |

extremidades. ‘ ‘ b | MoTOR |

Ti svel f-m Tipo de 5 | D |
ipo de 5 pontas parave . Tipo3 | [END i\ pontas i i

(2 pontas para ambas extremidades e pontas e pardvel L4 1

paravel s (com faixa)

3 pontas para uma parada intermediéria)
Posicionamento de 5 pontos possivel em qualquer local escolhido.

Funcoes de parada por entradas externas (somente tipo paravel de 5 pontas)

Comando de parada por entrada externa como CLP ou PC torna possivel desacelerar ou parar um cursor (como programado).

Exemplo de aplicacéao 1 Exemplo de aplicagao 2
Inicio rapido é possivel depois de parado.

Sinal de sensores magnéticos em um cilindro sem

Método de parada Parada por entrada externa|Parada de emergéncia| haste pode fazé-lo desacelerar ou parar.
Aceleragao de parada Valor de um sensor para A
de 40)| configuragéo de aceleragéo 4,9 m/s
Velocidade de movimento Valor de um sensor 50 mm/
inicial depois de parado para velocidade mm/s

* Configuragdes para aceleragdo e velocidade de emergéncia nao

podem ser alteradas. Comando de

parada por
entrada
- ~ externa
Repetibilidade de fungoes de parada por parada externa
Velocidade de percurso (mm/s) 100 500 1000
Repetibilidade (mm) +0,5 +1,0 +2,0 CLP
Nota) As vélvulas mostradas deveréo ser usadas como
uma guia de sele¢éo e ndo sdo garantidas. T

Sinal de um sensor magnético

Posicionamento de motor: Posicéo de @

montagem do motor é selecionavel pelo |Lt60

o usuario e pode ser no topo, na base, na
Manutencao facil esquerda ou na direita do atuador. L0
A peca de acionamento e a unidade guia podem ser LC3F2
separadas do corpo do cilindro. . Motor
Corpo do cilindro ! Parafuso de fixagdo do cilindro s e D-l:l
e —— EMY
= PR -

Controlador

Posicior
do motor
No topo,
TA | paardo
Na base,
DA | padrao

No topo,
TB | simétrico
Na base,
DB | simétrico
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Série E-MY2
Selecao de modelo 1

A seguir estdo as etapas para selecdo da série E-MY2 mais adequada a sua aplicagao.

Para atuador sem haste série E-MY2B,
consulte a pagina 1041.

Fluxograma de selecao

Condicdes de operagao

m : Massa da carga (kg)
L : Curso (mm)

t : Alvo de tempo de ciclo (s)

Reexamine as condigbes de operagéo.

Selecdo do modelo por tentativas

Consulte a orientagao quando o modelo &
escolhido temporariamente.

Altere o modelo.

Selecdo de especificagdo de carga por tentatival

Consulte a orientagao quando a especificagao
de carga é escolhida temporariamente.

Altere o modelo.

Selecdo de velocidade de operagao por tentativas|

Consulte as orienta

de tempo de ciclo.

Altere a
velocidade de operagao.

Somente
E-MY2 NG
Consulte as orientagoes de calculo / NG diferente de guia
do fator de carga guia.
OK
OK | = |
Modelo selecionado
Orientacao para a selecao de modelo por tentativas
Orientacdo para a sele¢éo de modelo por tentativas
Modelo Tipo Precisdao | Uso de guia | Carregado | preciszoNote)Montagem diretal Resisténcia de Nota
O EED SR diretamente A= (montagem de [carga / Resisténcial
(horizontal) parede) de momento
. L Transferéncia de carga leve; combinando com
E-MY2B Tipo béasico €} © O A A A outra guia; precis@o de curso é necessaria.
Tipo com guia do Montagem direta de pega de trabalho; é necessaria
E-MY2C seguidor do came © X © © O O precisé@o de curso e de mesa.
Guia linear tipo Montagem direta de peca de trabalho sem restrigao
E-MY2H o (@) X (@) © (@) O de direcdo da montagem; é necesséria precis@o de
eixo simples curso e de mesa.
Montagem direta de peca de trabalho sem restrigao
Guia linear tipo de diregio da montagem; é necessaria preciséo de
E-MY2HT eixo duplo ©) x ©) ©) ©) © curso e de mesa principalmente quando uma carga
ou momento pesado é aplicado.

© Mais adequado

O Adequado A Utilizavel X Nao recomendado

Nota) A precisdo da mesa significa a quantidade de deflexdo da mesa quando um momento é aplicado.

Orientac6es quando a especificacao de carga é escolhida temporariamente.

1. 1000 cursos ou menos

Carga dtil (kg)

25

20

[[]Carga pesada
[[] Carga padréo
[[] Carga média
[ carga leve
i —
——
E-MY2B16 E-MY2B25 E-MY2B16 E-MY2B25 E-MY20116 E-MY20125

Montagem direta da carga |- Veja a pagina 1041

> Veja a pagina 1041 Com guia O = C/HHT

Nota) Coeficiente de atrito para combinagdo com outra guia é 0,1 ou menor.
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Selecao de modelo

Orientac6es quando a especificacdo de carga é escolhida temporariamente.

2. 1000 cursos ou mais

Montagem direta da carga

Consulte a pagina 1041.

Combinando com outra guia ™" Consulte a pagina 1041.

12 T T 25
E-MY2B25 Carga pesada E-MY2B16 Carga padréo ‘ ‘ ‘ ‘
10 E:MY2B25 Carga média E-MY2B25 Carga pesada L
E-MY2B16 Carga média 20 E-MY2B16 Carga média-|
. E-MY2B25 Carga padrio E-MY2B25 Carga leve _ \ E-MY‘ZBZS Carga leve
2 \ 2 15 E-MY2B16 Carga leve
§ EMy2B16Cargalposaca § E-MY2B16 Carga pesada \
S S E-MY2B25 Carga padrao
S . \\ S 10 i
E-MY2B16 Carga padrao
, \\\ 5 |_E-MY2B25 Carga media ——
E-MY2B16 Carga |rve ——1 ﬁﬁ\\\
[
800 1000 1200 1400 1600 1800 2000 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
Curso (mm) Curso (mm)
Com guiall = C, H, HT N2
Nota 1) Quando combinado com outra guia e coeficiente de atrito € 0,1 ou menor.
25 Nota 2) para E-MY2H e E-MY2HT, a variedade de cursos se torna a seguinte.
Tamanho nominal 16: maximo de 1000 cursos (XB11 suporta 601 a
E-MY2(125 Carga pesada 1000 cursos.)
20 9a p E-MY2[116 Carga média —| Tamanho nominal 25: maximo de 1500 cursos (XB11 suporta 601 a
E-MY2[125 Carga leve 1500 cursos.)
2 15 \ E-MY2(116 Carga leve
5 E-MY2[116 Carga pesada \
S E-MY2[125 Carga padrao
S 10 ‘
(] =
E-MY2[116 Carga padrao
, | E-MY2025 Carga média 7/\\
1
T
0
800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
Curso (mm)

Tempo de ciclo guia

Carga pesada (2,45 m/s?)

Carga padrao (4,90 m/s?)

Carga média (9,80 m/s?)

Carga leve (19,60 m/s?)

8

Tempo de ciclo (s)

8 8 8
[ 1] [ ] [ 1] [ 1]
7 7 7
400 / 6 400 6 400 6 400
500 K/ . 500 — 500 — 500
2 5 2 5 L 5
600 %\ o 600 o 600 ></ o 600
° ° 2
800 S 800 S 800 S 800
8 4 g 4 g 4
100 g 100 g 100 g 100
£ £ £
o 3 ¢ 3 o 3
A || % ; I >
2 2 2 é/
] Zal %‘200 = o00
1200 | 1 1200 1 1
1600 1600 1600 1600
‘ 2000 2000 2000
0 ‘ ] ‘ 0 ‘
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
Curso (mm) Curso (mm) Curso (mm) Curso (mm)

Nota) O tempo de ciclo pode variar dependendo da massa da carga ou da resisténcia ao deslizamento, portanto, o valor ndo é garantido.
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Série E-MY2
Selecao de modelo 2

A seguir, estdo as etapas para sele¢édo da série E-MY2 mais adequada a sua aplicagao.

‘ Tipos de momentos aplicados a cilindros sem haste

Varios momentos podem ser gerados dependendo da ori

ao de montagem, da carga e da posicao do centro de gravidade.

Coordenadas e momentos Momento estatico

Ms: Guinada Montagem horizontal

M2

X

X M2: Rolamento y

Momento dinamico

Y|
a: Grau de aceleracao ajustada, v: Velocidade ajust

X |

Orientacao m:xg
de montagem | horizontal m no teto na parede - —
Carga Orientagao

dinamica (Fe) mnXa de montagem | horizontal m no teto na parede

o 1 [Carga estatica (m) mi m: ms

2| Me 5 XxFexZ 3

s = M mixg xX | mM2xgxX —

S A = b

2 Mz |0 momento dindmico M:= ndo ocorre. 2

] ] 2l M mixg xY | mexgxY | MixgxZ
2| M 5 XxFexY 2

— S| Ms — — msxgxX

Nota) Independentemente da orientagao da montagem, o

momento dinamico é calculado com as formulas acima. g: Aceleragao gravitacional (9,8 m/s?)
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Momento maximo admissivel/massa da carga maxima

Selecao de modelo

Momento maximo admissivel

Modelo  |Tamanho nominal Momento maximo admissivel (N-m) | Massa da carga maxima (kg)

(mm) M1 M2 M3 m e ma

16 5 4 35 18 16 14

Ev2e 25 13 14 10 35 35 30
E-MY2H 6 7 6 7 15 13 3
25 28 26 26 32 30 30

4 B 1 1

E-MY2HT 15 6 55 46 0 8 8
25 100 120 100 38 35 35

Os valores acima sao os valores maximos permitidos para o momento e a massa da carga. Consulte cada grafico
em relagao ao momento maximo admissivel e 8 massa da carga maxima para uma determinada velocidade da
mesa deslizante.

Massa da carga (kg)

g ‘

Momento (N.m)

o

ms3

M3 =Fsx L3

F1 4—7—\% =FixLi F2 -\Mz =F2xl2 F3

Jr

L2
Ls

L [ 1 N n

<Calculo do fator de carga guia>

1. A carga maxima admissivel (1), o momento estético (2) e 0 momento dinamico (3) (no momento da
aceleracdo/desaceleracdo) devem ser examinados para os célculos de sele¢&o.

* Calcule m max. para (1) da massa da carga méxima (m1, mz, ma) e Mmax. para (2) e
de momento maximo admissivel (M1, M2, Ms).

(3) do grafico

Soma de 5 Carga de trabalho (m) Momento estético [M] "*=" Momento dindmico [ME] "2
fatores da -0 = Massadacarga + Momentoestiico + Momento dindmico =1
carga guia maxima [m max.] admissivel [Mmax] admissivel [MEmax]

Nota 1) Momento provocado pela carga, com o atuador na condi¢éo de repouso.

Nota 2) Momento provocado pela carga equivalente ao impacto no final do curso (no momento do impacto com o batente).

Nota 3) Dependendo do formato da pega de trabalho, podem ocorrer vérios momentos. Quando isso acontece, a soma
dos fatores de carga (Za) € o total de todos esses momentos.

[

Férmulas de referéncia [momento dindmico no impacto]

Use as seguintes férmulas para calcular o momento dindmico quando o choque do impacto do
batente for levado em consideragéo.

m : Carga de trabalho (kg)

F : Carga (N)

Fe : Carga na aceleragéo e desaceleragao (N)
a: Aceleracéo ajustada (m/s?)

L1 : Distancia ao centro de gravidade da carga (m)
Me : Momento dinamico (N.m)

v : Velocidade ajustada (mm/s) L,
M : Momento estético (N.m) FE
Fe=mea o Me

~ ME = % N Fe N L1 (N.m) Noted) X

Nota 4) Coeficiente de carga médio (= % ):

Este coeficiente é para calcular a média do momento
din&dmico de acordo com célculos de vida Util.

3. Para obter informagdes detalhadas sobre procedimentos de selegdo de modelo, consulte as
pagina 1075 e 1076.

Selecione o momento dentro da faixa de
limites de operag@o mostrada nos gréficos.
Note que o valor da carga maxima
admissivel pode por vezes ser excedido
mesmo dentro dos limites de operacdo
indicados nos graficos. Portanto, verifique
também a carga admissivel para as
condigdes selecionadas.

Massa da carga maxima

Selecione a massa da carga dentro da
faixa de limites mostrada nos graficos.
Note que o valor do momento maximo
admissivel pode por vezes ser excedido
mesmo dentro dos limites de operagdo
indicados nos graficos. Portanto, verifique
também o momento admissivel para as
condigdes selecionadas.

O valor do gréfico é para cdlculo de fatores
de carga guia. Consulte a tabela abaixo
para carga de trabalho méxima real. A carga
de trabalho mostra a habilidade do motor.

Consulte as péaginas abaixo para valor
maximo de carga de trabalho.

/\ Cuidado

Selecione o modelo necesséario levando

E-MY2C [ P.1079
E-MY2H
P.1087 LG1
E-MY2HT

LTF

5
5
=

em consideragao as especificagoes de || XF

condicdo de operacdo e qualquer
mudanga de especificagdo possivel que
possa ocorrer durante a operagéao.
Contate o representante de venda mais

modelo da SMC, que ajudara na selegao
do modelo correto.
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Selecao de modelo

Momento maximo admissivel/massa da carga maxima
=

Momento: E-MY2C

E-MY2C/M1 E-MY2C/M2 E-MY2C/Ms
50 50 50
40 40 40
30 30 30
20 20 20
10 10 10
£ B €
£ Z £
o o i<}
E ® g ® E-MY2C25 g ®
E 4 E-MY2C25- E 4 o E 4
= = =
3 3 3 E-MY2C25—
2 2 2
E-MY2C16
E-MY2C16
E-MY2C16
1 1 1
05 109 20 300 400 500 10001500 05109 20 300 400 500 1000 1500 05700 200 300 400 500 1000 1500
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)

Massa da carga: E-MY2C

E-MY2C/m1 E-MY2C/m2 E-MY2C/ms3
60 60 60
50 50 50
30 30 30
20 20 20
2 2 2
1 = =
=g j<d j<d
3 E-MY2C25_| 8 E-MY2C25_| g
(] © ©
3 3 B E-MY2C25—
] © ©
0 173 1]
[%] 123 1%
s s s
s E-MY2C16 5 s
E-MY2C16
4 4 4 E-MY2C16_|
3 3 3
2 2 2
T100 200 300 400 500 1000 1500 T100 200 300 400 500 1000 1500 " 100 200 300 400 500 1000 1500
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)
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Momento: E-MY2H (eixo simples)

Selecao de modelo

E-MY2H/M1 E-MY2H/M2 E-MY2H/M3
50
60 60
50 50
30
30 20 30
20 20
—_ —~ 10 _
€ € €
z = E-MY2H25- | Z
2 10 i) o 10
5 E-MY2H25 | g g E-MY2H25-
(s} o o
= s =
4
5 5
3
4 4
3 2 3
E-MY2H16
R E-MY2H16 . E-MY2H16
LJ1
;
LG1
! 100 200 300 400 500 1000 1500 0 6‘00 200 300 400 500 1000 1500 1 100 200 300 400 500 1000 1500 LTF
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)
LECSTI
Massa da carga: E-MY2H (eixo simples) LXF
E-MY2H/m1 E-MY2H/m2 E-MY2H/m3 LXP
LXS
60 60 60
50 50 50 LCGD
Lz
30 30 30
LC3F2
20 20 20

Massa da carga (kg)
s

E-MY2H25'|
5
4 E-MY2H16
3
2
1
100 200 300 400 500 1000 1500

Velocidade (mm/s)

E-MY2H25-

Massa da carga (kg)
3

E-MY2H167|

1
100

200 300 400 500

Velocidade (mm/s)

1000 1500

E-MY2H25+

Massa da carga (kg)
>

E-MY2H167|

100

200 300 400 500

Velocidade (mm/s)

1000 1500
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Selecao de modelo

Momento maximo admissivel/massa da carga maxima
=

Momento: E-MY2HT (Eixo duplo)

E-MY2HT/M1 E-MY2HT/M2 E-MY2HT/Ms
300 300 300
200 200 200
100 100 100
E E E
£ z £
2 50 L2 50 2 50
g & g 0
40 40
3 £ E-MY2HT25 5
s E-MY2HT25 s = E-MY2HT25
30 30 30
20 20 20
E-MY2HT16
10 10 10
o E-MY2HT16 s s E-MY2HT16
5 5 5
100 200 300 400 500 1000 1500 100 200 300 400 500 1000 1500 100 200 300 400 500 1000 1500
Velocidade do pistao (mm/s) Velocidade do pistao (mm/s) Velocidade do pistao (mm/s)

Massa da carga: E-MY2HT (Eixo duplo)

E-MY2HT/m1 E-MY2HT/m2 E-MY2HT/m3
80 80 80
50 50 50
30 30 30
20 20 20
5 S 5
£ £ <
© © ©
2 NS 2 E-MY2HT25 2 E-MY2HT25
o 10 o 10 o 10
© © ©
© = °
© ] ©
b b b
3 8 8
© (] ©
= = =
5 5 5
4 4 4
s EMvanTie . E:-MY2HT16 s E-MY2HT16
2 2 2
1 1 !
100 200 300 400 500 1000 1500 100 200 300 400 500 1000 1500 100 200 300 400 500 1000 1500

Velocidade do pistdo (mm/s)

Velocidade do pistdo (mm/s)

Velocidade do pistdo (mm/s)
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Série E-MY2
Selecao de modelo 3

A seguir estdo as etapas para selecdo da série E-MY2 mais adequada a sua aplicagéo.

‘ Célculo do fator de carga da guia

[1]Condigoes de operagio

Cilindro operante............ E-MY2H25-500
Velocidade ajustada v ...
Grau de aceleracao

Nota) Com relagao a configuragao de

ajustada @ ......oeeerseeeesneens 4,9 m/s? Mo paginas 1079 e 1087.
Orientagao de Wo:
montagem ....................... Montagem na parede b: MGGLB25-200 (4,35 kg)

E-MY2H25-500

We: MHL2-16D1 (0,795 kg)

Wa: Placa de conexao t = 10 (0,88 kg) Wd: Peca de trabalho (1,0 kg)

400 mm/s Neta) velocidade e aceleragao, selecione a
tabela de velocidade aceleragéo nas

I
'
1
'
'
1
'
'
'
'
'
'
'
'
1
'
'
1
'
'
1
'
'
1
'
'

1. Montagem 2. Montagem
horizontal na parede

. y
% 7

3. Montagem no teto

----Orientacdo de montagem ----

@ Bloguelo da carga Massa e centro de gravidade para cada peca
150 de trabalho
65 | N2 de pega Centro de gravidade
de trabalho| Massa Eixo Eixo Eixo
2 ‘ (Wn) () X Xn Y Yn Zzn
‘ ! 4”)( Wa 0,88 kg 65 mm 0mm 0,5 mm I.J1
[ Y‘ | Wb 4,35 kg 150 mm 0mm 42,5 mm
L We 0,795 kg 150 mm 111 mm 42,5 mm LG-I
D Wad 1,0 kg 150 mm 210 mm 42,5 mm
‘ n=a,b,cd LTF
[3] Calculo do centro de gravidade composto LECS
ms = £mn LXF
=0,88 + 4,35 + 0,795 + 1,0 = 7,025 kg LXP
X =-LxX(mnxxn)
ms
LXS

= 05 (0,88 X 65 + 4,35 x 150 + 0,795 x 150 + 1,0 x 150) = 139,4 mm

_A1
Y =g XX (mnxyn)

= 7025
1
Z =g XX (mnxzn)

__1
~ 7,025 (

1 -(0,88x0+4,35x0+0,795x 111 + 1,0 x 210) = 42,5 mm

0,88 x5 +4,35x42,5 + 0,795 x 42,5 + 1,0 x 42,5) = 37,8 mm

[4]Calculo do fator de carga para carga estatica

ms:Massa
ms max. (a partir de 1 do grafico MY2H / ms) = 22,5 (kg)
Fator de carga ot = ms/ ms max = 7,025 / 22,5 = 0,31
M:: Momento

M. max. (a partir de 2 do grafico MY2H / Mz) = 19,5 (Nem)

Mz=msxgxZ=7,025x9,8 x 37,8 x 10 = 2,60 (Nm)
Fator de carga oe = M2/ M2max =2,60/19,5=0,13
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Série E-MY2
Selecao de modelo 4

A seguir estao as etapas para seleg¢do da série E-MY2 mais adequada a sua aplicacao.

Calculo do fator de carga da guia

M3:Momento
Ma méx. (a partir de 3 do grafico MY2H / M3) = 19,5 (N-m)

M3 =m3xgxX=7,025x 9,8 x 139,4 x 10-3 = 9,59 (N-m)

Fator de carga a3 = M3/ Ms max =9,59/19,5 = 0,49

@Célculo do fator de carga para momento dinamico
Carga Feem aceleracao e desaceleracao
FE=mxa=7,025x4,9 = 34,42 (N)

Mie: Momento

Mie méax. (a partir de 4 do gréfico MY2H / M1) = 21,0 (N-m)

Mie = % xFexZ= % x 34,42 x 37,8 x 10 = 0,43 (N-m)

Fator de carga a4 = M1e / Mie méx = 0,43 /21,0 = 0,02
Mae:  Momento

Mse max. (a partir de 5 do gréfico MY2H / Ms) = 19,5 (Nem)

Mae = % xFexY = % X 34,42 x 42,5 x 10-3 = 0,49 (Nm)

Fator de carga as = Mae / Mae méx = 0,49 /19,5 = 0,03

@ Soma e verificacao dos fatores de carga da guia

So=o1+o2+ o3+ o4+ as=0,98=1

O célculo acima esta dentro do valor permitido; portanto, 0 modelo selecionado pode ser utilizado.
Em um célculo real, quando a soma total dos fatores de carga guia Za na férmula acima for superior
a 1, considere diminuir a velocidade, aumentar o didmetro ou alterar a série do produto

Massa da carga Momento admissivel
E-MY2H/m3 E-MY2H/M1 E-MY2H/M2 E-MY2H/M3

60 60 60

50 50 50

40

30 30 30

s

le---} -\ L 4 2 3)(5

20 ==spesEs 20 fg===F ===
g H H
< g £ A £ B H
< i 4 ' S 2 g
8 N 2 . ° ° H
g : MY2H25 5 ; 5 5 :
H g 2H35] | £ MY2H25] | £ : MY2H25]
] L = L H =
= q

s . N s 5 N

4 q MY2H16- 4 i 4 4 g

s : : :

2 MY2H16 2 2 g MY2H16 |

H ! MY2H16 !
! ! 02 !
w0 e 000 w0 om0 w0 0 w0 w0 o m e w0
Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s) Velocidade (mm/s)
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Atuador sem haste Ul
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Série E-MY2C

Tipo com guia do seguidor do came

Tamanho nominal: 16, 25
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Tipo de controle E
integrado -

Tipo de controle E
remoto =

Atuador sem haste

Série E-MY2C

Tipo de guia de seguidor do came/Tamanho

nominal: 16, 25

MY2C[16] |
MY2C[16]

Como Eed'r

-[100]TA
-[100|TAIN

Tamanho nominal
Especificagoes de carga’ ® carga de rabato kg
_ . . Tamanho
de [mm/s] o nominal | 16 25
L | Baxa | 10a1000 D Cs -~ ooz
M | Media | 50a 1000 2 P e
Nada | Padréo | 100a 1000 arga media -
Tipo com seguidor do came nao Nada Carga padrdo S 10
* 1) Ul
disponivel para alta ve i Q Carga pesada 10 20

+ Para obter detalhes, consulte “Sensor e velocidade”
& "Sensor e aceleragao" na pagina 1079.

Motor
T = AN
2 L E— ol
de'e o
= e ——
B o o o o w
—g—e L]

Curso
Consulte a tabela "Curs:
padrao”.

—[M9BW|
[M]-[M9BW]

Produzido sob encomenda

(Consute a pagina 1079,

Em conformidade com a CE

Emconfomidade coma CE|

* Nao é necessério adicionar
um sufixo para tipo de con-
trole integrado. E fornecido
com um produto em con-
formidade com a CE.

+ O filtro de ruidos é forme-
cido mas ndo anexado
para a especificagéo “Q".

Nimero de sensores magnéticos

Posicionamento do motor

@ Controlador

TA No topo, padrao
DA Na base, padrao
TB No topo, simétrico
DB Na base, simétrico

Curso padrao

* Marca de seta mostra o lado de manuseio
no controlador.

Nada | 2 pecas
S 1 peca
n n

Sensor magnético

m Sem sensor magnético

= Consulte a tabela abaixo para obter
os nimeros dos modelos de sensor
magnético.

do cabo
" . . M im
Tamanho @ - Tipo de saida Numero de pontos de L Im
nominal urso padrgo (mm) N NPN posicionamento paravei > 5m
16,25 | 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 [P [ PP | [Nada [Tipo de3 pontas paravel

Os cursos sao produzidos em incrementos de 1 mm, até 100 a 1000 cursos.
* Quando exceder 1000 cursos, consulte “Produzido sob encomenda” na pagina 1097.

A [Tipo de 5 pontas paravel

* O tipo com controle
remoto pode ser
selecionado adicio-
nando os simbolos

acima.
Sensores magnéticos aplicaveis / Para obter especificagoes detalhadas do sensor magnético, consulte as paginas 1451 a 1510.
g- Fungaol En’trilida § % ?abea'me Tens&o da carga Modelo do sensor magnético Ocsompnme:m do ca:\abo (m) *5 @m Cfirga
| especlal | elétrica |2 gl c= (saida) DC AC |Perpendiular| Emilinha | ' y | ) | @ || eelicavl
3 fios (NPN) 5V MONV M9N [ ] [ ] [ ] @) @) Shde
8 % — 3 fios (PNP) 12V M9PV M9P [ ] [ ) [ ) O Q| inlegrado
5 ) 2 fios 12V M9BV M9B [ ) [ ) [ ) @) O — | Relé,
% 8 [indeagiose | CrOMMet |SIM 5o weny | 24V [sv| MONWV_ | M9NW ® ® | ® | O | O |cmiel CLP
i i 3 fios (PNP) 12V MOPWV_ | M9PW ® [ @ ® [ O O |
6‘ cores 2 fios 12V M9BWV M9BW [ [ ) [ @) @) —
5 E i 310 easiclentoa @) 5V — A96V A96 [ ] — [ ) — — oged> —
§ g| — | Grommet 2fios oqy |12V ] 100V [ A93v A93 o e | o — | Relé,
= enhu 5V, 12V]00Voumenss|  A9OV A9 ° ® | — | — Pemeye CLP
* Simbolos de do cabo:0,5 m Nada (Exemplo) M9N
1m M MINWM
3m L MINWL
5m z MONWZ

= Sensores de estado sélido marcados com

" s&o produzidos apds o recebimento do pedido.

= Para obter detalhes dos sensores magnéticos com conector pré-cabeado, consulte as paginas 1494 e 1495.

* O sensor magnético é fornecido junto
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Atuador sem haste _ , ,
Tipo com guia do seguidor do came Série E-MY2C

Especificagc6es basicas

Modelo E-MY2C
Faixa de ajuste da Baixa 10 a 1000 mm/s
velocidade de Média 50 a 1000 mm/s
transferéncia =
Padrao 100 a 1000 mm/s
Faixa de ajuste da aceleragdo Carga pesada | Cargapadrdo | Carga média Carga leve
da velocidade de transferéncia 0,25 a 2,45 m/s?| 0,49 a 4,90 m/s? (0,98 a 9,80 m/s?(1,96 a 19,6 m/s?
No«a)‘ Tamanho nominal: 16 10 kg 5kg 2,5 kg 1,25 kg
. Carga de trabalho méxima | Tamanho nominal: 25 20 kg 10 kg 5kg 25kg
Método de doe a Conduco trapezoidal
Diregéo de Dire¢do horizontal (dngulo méximo de inclinagédo: 2°)
Preciséo de parada de ‘ Tipo de 3 pontas paravel Ambas (batentes 1 posicao i ari
posicionamento repetido ‘ Tipo de 5 pontas parvel | Ambas (batentes 3 posigdes i
Preciséo de parada de i +0,01 mm
ici repetido ich
‘ intermediria £0,1mm
. Resisténcia ext inal: 10N
Produzido sob encomenda ey e [ amanho nomina: 6
(Para obter detalhes, consulte a pagina 1097.) aamieee L amanto nominat: 2 2N
3 pag p ” P o Instrugao direta, instrugao JOG
Simbolo Especificages Corpo do controlador
-XB11 Curso longo Display LED para fonte de alimentagao, LED para alarme, LED para conclusio de posicionamento
-X168 Especificagdes da rosca de insergio helicoidal Sinal de entrada Sinal de comando para acionamento, sinal de entrada de parada de emergéncia
Sinal de saida inal - | de detecga sinal de preparo
Nota) A carga de trabalho maxima mostra a habilidade do motor. Considere com o fator de
PeSO carga da guia ao selecionar um modelo.
Unidade do atuador Unidade: kg EspeCIflcagoes elétricas
Tamanho Peso Peso adicional por
nominal basico 50 mm de curso Fonte de _ Tensio da 2 24 VCC +10%
alimentacao para - " LJ1
16 2,00 0,14 acionameénto Consumo de corrente Corrente nominal 2,5 A (Méx. 5 A: 2 s ou menos) a 24 VCC
Fonte de Tenso da fonte de ali a 24 VCC +10%
25 3,71 0,21 A eriSe0 para ensio da font imentagéo =10% .
sinais Consumo de corrente 30 mA a 24 VCC e capacidade de carga de saida LG‘I
Unidade controladora remota Unidade: kg C: do sinal de entrada 6 mA ou menos a 24 VCC/1 circuito (entrada do fotoacoplador)
[ de carga de saida

Comprimento do cabo
Corpo do controlador
im 3m ‘ 5m
0,24 009 | 024 | 039
Como calcular/Exemplo: E-MY2C25-300TANM
Unidade do atuador

Peso basico 3,71 (kg)
Peso adicional - 0,21/50 cursos
Curso do atuador 300 cursos

3,71 + 0,21 x 300 v 50 = 4,97 kg
Unidade controladora remota
Corpo do controlador
Comprimento do cabo (3 m).
0,24 + 0,24 = 0,48 kg

0,24 kg
0,24 kg

* Para o tipo com controle integrado, adicione 0,24 kg
(corpo do controlador) ao peso basico.

Pecas de reposicao

30 VCC ou menos, 20 mA ou menos/1 circuito (saida de dreno aberta)

Itens de detec¢ao de emergéncia

Parada de emergéncia, Desvio de saida, Desvio de fonte de
alimentagao, Desvio de acionamento, Desvio de temperatura
Desvio de curso, Desvio de motor, Desvio do controlador

Especificacdes ambientais

Faixa de Tipo de controle integrado 5a40°C
temperatura | 55 g ‘ Unidade do atuadof 5a50°C
de trabalho controle remoto uml:'i:’a':e controladora 5a40°C

,_
SI%IE|S
| m|o|™m

—
>
(7]

Umidade relativa

35 a 85% UR (sem condensacao)

,_
[}
=
[

Faixa de de ar —10 a 60 °C (Sem congelamento e condensagdo)
Faixa de de 35 a 85% UR (sem condensagéo)
Tensao suportada 500 VCA para 1 minuto entre todos os terminais extemos e a caixal LZD
éncia do i 50 MQ (500 VCC) entre todos os terminais extemos e a caixa
Resisténcia ao ruido 1000 Vpp, largura de pulso de 1 ms, tempo de elevagao de 1 ns |.C3F2
40 CE ‘Tipo de controle i Padréo

C:

‘Tipo de controle remoto

Disponivel somente com produtos com sufixo -Q

F éncia da rep da de to
Modelo E-MY2C Velocidade/aceleracdo
‘Tamanho nominal
16 E-MY2BH16'- |_Curso "2 Sensor e Velocidade "= [mm/s] Sensor e aceleragao "2 [m/s?]
25 E-MY2BH25"- ’W‘ 5 N° do sensor [Baixa velocidade| Velocidade média | Velocidade padrao N° do sensor [Carga pesadal Cargapadrdo | Cargamédia | Carga leve
Dehoas 505 doveloch I~ 1 10 50 100 1 0,25 0,49 0,98 1,96
+ Detalhe a posigio do motor e estio da saida na parte "2. 2 20 75 200 2 0,49 0,74 1,47 2,94
Para um tipo de controle remoto, insira o simbolo para do cabo. 3 30 100 300 3 0,74 0,98 1,96 3,92
Bxemplo) - EMY2C1GVIQ-S00TANAL 4 40 125 400 4 098 | 123 [ 245 4,90
Referéncia da reposicao da unidade de * = . .
E-MY2BH16MQ-300TANAL 5 50 150 500 5 1,23 1,47 2,94 5,88
6 75 200 600 6 1,47 1,96 3,92 7,84
7 100 250 700 7 1,72 2,45 4,90 9,80
8 300 300 800 8 1,96 2,94 5,88 11,76
9 500 500 900 9 2,21 3,92 7,84 15,68
10 1000 1000 1000 10 2,45 4,90 9,80 19,60
Nota 1) A configuragao de fabrica padrao para o sensor é N° 1.
Nota 2) A configuragao de fabrica padrao para o sensor é N° 1.
Nota 3) Tipo com seguidor do came nao disponivel para alta velocidade.
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Série E-MY2C

Dimensoes: Tipo de controle integrado

E-MY2C | Tamanho nominal|—| Curso |

. Uma folga de
Tamanho nominal: 16 “mmou
mais & (Uma folga de
(74,7) 101,7 necesséria. 60 __(40) 80 40 mm ou
mais e
27, 74,7 70 (60) necessdria.)
72 40 27,
L3
3
P <r'
Q=
NIRS °l fg
IS Tl g o
@ Y
1 M3 Controladdy = i 0.
= T
)|
15,5 4x 06 profundidade ol of of \’"°”"’9“""“a 4 | o 1.28.|
do furo escareado 3,5 AxMaxo7  © pea & vabaho 1= Segéo da fenda
(60.3) 87,3 03,5 passante profundidade 7 5,6 (Max. 8,6) 144 em T para
montagem
152 + Curso
Cabo de E/S "
6 ——— Motor posicdo TA  Motor posicdo TB
Fenda para sensor magnéfico o 5
S = S ] 7]
Catoca niagho (2cabos) | @ [} % %
(500) 60 8 160 + Curso 2 o
- 2 x 4 x porca quadrada
- o M3 x 0,5
Motor posicéo DA Motor posicdo DB _
Secao fenda
em T para
detalhes de
Tamanho nominal: 25 Uma folga de montagem
40 mm ou
mais é (Uma folga de
(96,7) 1322 necessana 60 __(49.6) 110,8 40 mm ou
mais e
355 96,7 100 (60) necessaria.)
‘ 94 Motor 60 355
i
&) i
i # 3
=2 &R
e Al
‘“T \ @ o & eq & @ 8 IS
o ~ & |-
5 @ Controlador ] Tl gy 55 @g "
u 4 x 09,5 profundidade S = © i @)
do furo escareado 5,4 # l @
B 05,5 passante © *"\ MIES: =t & &)
e T | Linha central o ="
155 \_FG terminal M3 o | montagem da a7
. 3 de trabaho =l
(51,8) 87,3 4xM5x0,8 & ~115 Secio d
" ecdo da
profundidade 9 7,1 (Max. 10,1) 115 fendaem T
para
198 + Curso 6 montagem
Motor posicao TA Motor posicao TB
Cabo de E/S " Fenda para sensor magnético
o) 5,5
=8 k3 ! T — 2 x4 x porca
Cbo dafontede ® = quadrada M5 x
alimentagao (2 cabos) 105 08
(500) 210 + Curso

Motor posicdo DA

Motor posicao DB

Nota) Para o tipo paravel de 3 pontas, o cabo de E/S € tipo 9 nucleos e para o tipo paravel de 5 pontas, um tipo de 11 nucleos é utilizado.
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Atuador sem haste

Tipo com guia do seguidor do came Série E-MY2C

Dimensoes: Tipo com controle remoto (unidade atuadora)

M
E-MY2C ‘ Tamanho nominal ‘_‘ Curso ‘ D D IZ- * Consulte a pagina 1082 para dimensdes do controlador remoto.

Tamanho nominal: 16

(74,7) 1017 60 _(40) 80 Linha central da
27 74,7 70 montagem da
pega de trabalho (60) 27
72 40 /7
A m,“ -
D o = g
| A4 S
o 4xo dot = A § o1
03,5 passante f -
N o1
~
«©
v 4, o «
4xM4 x07 de profundidade 7 e 28] &
4 5,6 (Max. 8,6) 14,4 Secao da fendaem T
- > * * para montagem
152 + Curso
Cabo do encoder na lateral
do atuador (4 cabos) Filtro de ruidos "
Motor posicdo TA  Motor posigio TB ¢~ 2x4 x porea quadrada
= = M3 x 0,5
Para controlador remotod—
' Fenda para sensor magnético )
(210) ol 7T
Cabo do motor — o e ¥ ®
Cabo do motor na lateral s ] ' LJ1
do atuador (6 cabos) 80 20 N 3,4
160 + Curso LG1
Secao fenda
: Posigao do motor DA Motor posi¢éo DB em T para
detalhes de LTF
. montagem
Tamanho nominal: 25 LECST
(96,7) 132,2 110,8 Linha central da 60
355 96,7 100 montagem da pe¢a 0 358 LXF
o‘ 94 60 de trabalho
©
‘ ) \ LXP
O o \ El
¢ ) f \ LXS
- IR I=:
, g = L9 LC§0
o|*® 8
~
4x09,5 profundidade do furo escareado 5.4 L @ L2O
B 05,5 passante = /7} <+
o o ™ LC3F2
|
4xM5 x 08 profundidade 9 N 1 (Max. 10.1) 1] Segéio da fenda
42008 poteainiey (e 10.1) Sestode -0
198 + Curso montagem
Cabo do encoder na lateral E
do atuador (4 cabos) Filtro de ruidos M2
Para controlador remotod— Mot (cdio TA Mot icd0 TB 2 x 4 x porca quadrada
otor posicao otor posicao M5 x 0,8
Fenda para sensor magnético
® 8,5
Cabo do motor na lateral — — ;| T T L
do atuador (6 cabos) 2 & —
105 |25 ® 55
210 + Curso

Secao fenda
em T para
detalhes de

Posicédo do motor DA Motor posicao DB

Nota) Quando o modelo em conformidade com CE ¢é selecionado, um filtro de ruidos é fornecido mas nédo anexado.
O cabo para os modelos em conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo que um filtro de ruidos seja anexado a produtos em nao
conformidade com CE, os produtos n&o podem ser modificados para um produto em conformidade com CE.

montagem
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Série E-MY2C

Dimensoes: Tipo de controle remoto (unidade controladora remota)

Controlador

Cabo do encoder na lateral do
Cabo do motor na lateral do controlador(4 cabos)
controlador(6 cabos)

Filtro de ruidos M2

/200 ou menos

Para atuador=

e
FG terminal M3 |
- ©
Cabo de extens&o| Dimenséao A £i
M 1000 4%: *é
Nota2)
L 3000 2 X M5 profundidade 8 15| 44 ‘
Y4 5000 42 60
2 x para rosca M4 Meta2)
Nota 1) Para tipo paravel de 3 pontos, o cabo de E/S é do tipo 9 nicleos e para o tipo de 5 (acessoério)

pontas paravel, um tipo 11 nicleos é utilizado.

Nota 2) Ao montar o controlador remoto, use o parafuso M4 incluso ou use a rosca M5
localizada em um lado do controlador.

Nota 3) Quando o modelo em conformidade com CE for selecionado, um filtro de ruidos é
incluido mas ndo anexado.

O cabo para os modelos com conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo se
um filtro de ruidos estiver anexado a um produto em ndo conformidade com CE, os
produtos ndo podem ser alterados para um produto compativel CE.

Suporte-L / MYE-LB (opcional)

)

wl
Parafuso sextavado ﬁi”‘ g @ @
interno (acessario) ¥ 60
M5 x 8 2 pgs.
o
|0
2x055
Parafuso combinadode -
Suporte de trilho DIN / MYE-DB (opcional) caboga rodonch (B0essEr)
M4 x 10 1 pg.
[ G—

87,3

(7.5)

(11,8)

73,6

(74,5)

Parafuso Phillips de cabeca
redonda(acessorio)

M3 x 6,5 2 pgs.
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Atuador sem haste

Tipo com guia do seguidor do came Série E-MY2C

Suporte lateral

Suporte lateral
MYC-SOA

Modelo Diametro aplicavel | A B [+ D E F G oH

MYC-S16A | E-MY2C16 | 606 | 646 | 706 | 772| 15 26 4,9 3,4

MYC-S25A | E-MY2C25 | 959 | 97,5 | 107,9 | 1155 | 25 38 6,4 4,5

* Um conjunto de suportes laterais consiste em um suporte esquerdo e um suporte direito.

Guia para aplicacao de suporte lateral

Em operagédo em curso longo, o atuador pode sofrer deflexao,
dependendo do seu prdprio peso e da massa da carga. Nesse caso, use
um suporte lateral na secao central. O espagamento (L) do suporte nao
deve ser maior do que os valores mostrados no gréfico abaixo.

Montagem horizontal T

% L %//%

S\

Montagem na
parede

Sem

LJ1
LG1
25 T
E-MY2C25 | E-MY2C25 LTE
Montagem horizontal Montagem na parede
20 LGSO
2
€ LXF
E 5
& "[Emvyacis]| \ E-MY2C16
g Montagem horizontal Montagerh na harede LXP
hel
a LXS
©
2

JERNANIAN

\

— |[ =
NS
EH;‘

0
0 500 1000 1500 2000
Espagamento do suporte L (mm) Lcst
D-1
/\ Cuidado EMY

1

n

. Se as superficies de montagem do atuador ndo forem medi-
das corretamente, usar um suporte lateral pode causar opera-
¢do incorreta.

Portanto, ndo se esqueca de nivelar o tubo do cilindro durante
a montagem. Além disso, para a operagao de curso longo en-
volvendo vibragdo e impacto, é recomendado o uso de um su-
porte lateral, mesmo se os valores de espagamento estiverem
dentro dos limites permitidos exibidos no grafico.

Os suportes ndo sado destinados para a montagem; use-os
apenas para suporte.
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Atuador sem haste Ul
C€ A

Série E-MY2H

Guia linear tipo eixo simples
Tamanho nominal: 16, 25

Série E-MY2HT

Guia linear tipo eixo duplo
Tamanho nominal: 16, 25
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Ti d trol
R Y

Tipo de con
remoto

Sufixo para guia

g E-MY2

Atuador sem haste

Série E-MY2H/HT

Tipo com guia linear / tamanho nominal: 16, 25 (:Nlls

Como Eed'r

[ H

[ Guia linear eixo simples |

‘Tamanho nominal ;

[16 |

\ HT \ Guia linear eixo duplo \

\ 25 \ Consulte a tabela

“Curso padrao’

TA @;%W
Curso
TA No topo, padrdo TIpO de saida

(€

Produzido sob encomenda
(Consulte a pagina 1089.)

oes de *& [mms] Posici do motor Em conformidade com a CE
L | Baxa | 10a1000 [Nada [ — |
M | Média | 50a 1000 DA Na base, padrao | Q [eorbmosonce]
Nada | Padrdo | 100 a 1000 B No topo, simétrico * Néo é necessdrio adicionar um sufixo
— para ipo de controle integrado. E
H Alta 200 a 2000 DB Na base, simétrico fomecido com um produto em
conformidade com a CE.
* 0 filro de ruidos é fomecido mas o
de carga‘I Garga de rabaho [kg] Motor anexado para a especificagéo "Q".
. Tamanho ¥
Simbolojespecificagdes~nominal | 16 | 25 . hs ®Ndmero de
e carga ¢ | doa— sensores
D Carga leve 125 | 25 o e e magnéticos
E Carga média 2,5 5 % PP = = Nada | 2 pecas
Nada Carga padrao 5 10 b S 1 peca
Q Carga pesada 10 20 Controlador n n
* Para obter detalhes, consulte “Sensor e Numero de "
velocidade*“ e "Sensor e "na TA B . _pontos de Sensor magnético
pégina 1089. - B : posicionamento Sem sensor magnético|
= L ’ic' paraveis (Com anel magnético)
e e : *o INadal Tipo paravel * Consulte a tabela abaixo para
de 3 pontos obter os nimeros dos modelos
DA a | Tipo parével de sensor magnético.
* Marca de seta mcs1ra—c lado de manuseio no controlador. de 5 pontos Comprimento do cabo
Curso padrao M Tm
T h Produzido sob encomenda L 3m
:mgaf) Curso padrao (mm) Curso longo (-XB11) z 5m
Variedade de cursos (mm) * O tipo com controle remoto
16, 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600 601 a 1000 pode ser selecionado
adicionando os simbolos

+ Os cursos sa@o produzidos em incrementos de 1 mm, até o curso maximo de 1000.

No entanto, quando um curso fora do padrao 51 a 599 for necessario, adicione "-XB10" no fim do nimero do modelo.
Quando o curso exceder 600 mm, adicione "-XB11" no fim do nimero do modelo. Consulte "Produzido sob encomenda" na pagina 1097.
* Quando exceder 1000 cursos, consulte "Produzido sob encomenda" na pagina 1097.

acima.

Sensores magnéticos aplicéveis / Para obter especificacdes detalhadas do sensor magnético, consulte as paginas 1451 a 1510.
) Funcéo Entrada § g Cabeamento Tensao da carga M?del? do sensor ma |:|ético C 1to do cabo (m) * — GEp
Tipo especial elétrica |E & (Saida) Diregéo da entrada elétrica 0,5 1 3 5 pré-cabeado aplicavel
S 2 DC AC Emlinha | (Nada) | (M) (L) (4]
3 fios (NPN) 5V MINV M9N [ ) [ ] [ ] @] O __|Circuito|
s..| ~ 3 fios (PNP) 12V M9PV MoP ) ® | @ | O | O |deCl
§E Grommet | sim 2 fios 24V 12V _ M9BV M9B [ ) [ ) [ ] O O — Relé,
£9Q | rdoassoco 3 fios (NPN) 5V MONWV | MINW D) o ) [@) O |circuito| CLP
@ ooy do 3 fios (PNP) 12V M9PWV | M9OPW ° ® | @ | O | O |deCl
(ﬂ cores 2) 2 fios 12V M9BWV M9BW [ ] [ ] [ ) O @) —
5 15 i (2108 eauivdente aNPN)  — 5V — A96V A96 [ ) — [ ] — — | & —
§ H — Grommet 2fios 24V 12V | 100V A93V A93 [ ] [ ] [ ] — — | Relé,
£ henund 5V, 12V[0Vauneny  A9OV A90 o [ — (e [ — [ — [G&F[cr
* Simbolos de comprimento do cabo:0,5 m .coeveeiiennnn Nada (Exemplo) M9N
im M MONWM
3m L MONWL
5m z MONWZ
* Sensores de estado sélido marcados com * a0 produzidos apds o recebimento do pedido.

= Para obter detalhes dos sensores magnéticos com conector pré-cabeado, consulte as paginas 1494 e 1495.
* O sensor magnético é fornecido junto (ndo montado).
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Atuador sem haste

Tipo guia linear Série E-MY2H/HT

Especificacoes basicas

Modelo E-MY2H/HT
Faixa de ajuste da Baixa 10 a 1000 mm/s
velocidade de Média 50 a 1000 mm/s
transferéncia Padrao 100 a 1000 mm/s
Alta 200 a 2000 mm/s
Faixa de ajuste da aceleragéo da Carga pesada | Carga padrao Carga média Carga leve
velocldade de transferéncla 0,25 22,45 m/s? | 0,49.24,90 m/s? | 0,98 a 9,80 m/s? | 1,96 a 19,6 M/s?
Nota 1) Nota 2) \ Tamanho nominal: 16 10 kg 5kg 2,5kg 1,25 kg
Carga de trabalho méxima | Tamanho nominal: 25 20 kg 10 kg 5kg 25kg
Método de 0 e a Condugao
Diredo de Diregéo horizontal (&ngulo méximo de inclinagao: 2°)
Preciséo de parada de ‘ Tipo de 3 pontas paravel Ambas (batentes 1 posicéo i
posicionamento repetido ‘ Tipo de 5 pontas paravel Ambas (batentes 3 posigdes i
Precisdo de paradade | ambasas £001 mm
icil repetido ‘ Posicao de parada +0,1 mm
> Resisténcia externa ‘ Tamanho nominal: 16 10N
admissivel ‘ ‘Tamanho nominal: 25 20N
Método de de ponto de parada i Instrugao direta, instrugao JOG
produzide Ponto d i i Corpo do controlador
«mens| Produzido sob encomenda Display LED para fonte de alimentagao, LED para alame, LED para condlusao de posicionamento
(Para obter detalhes, consulte a pagina 1097.) Sinal de entrada inal o sinal de entrada de parada dk
Simbolo Especificagses Sinal de saida Sald . ok sinel do preparo
-XB10 Curso intermediario Nota 1) A carga de trabalho méxima mostra a habilidade do motor. Considere com o fator de carga
XB11 Curso longo da guia ao selecionar um modelo. »
Nota 2) A carga Util reduz se o curso exceder 1000 cursos. Consulte a pagina 1097.
-X168 Especificagbes da rosca de insercéo helicoidal
Especificacées elétricas
Peso LJ1
Unidade do atuador Unidade: kg Rxxtedfealimmla@v Tenséo da fonte de alimentacéo 24 VCC +10% LG1
Tamao] Peso Peso adicional por Ce de Corrente nominal 2,5 A (Max. 5 A: 2 s ou menos) a 24 VCC
Modelo | poninal | basico 50 mm de curso de %0 | Tensioda Z 24 VCC £10%
para sinais
16 1,87 0,14 Consumo de corrente 30 mA a 24 VCC e capacidade de carga de saida I_TF
E-MY2H 25 337 0.23 C: i do sinal de entrada 6 mA ou menos a 24 VCC/1 circuito (entrada do fof )
16 2:30 0:2‘ C: il de carga de saida 30 VCC ou menos, 20 mA ou menos/1 circuito (saida de dreno aberta) LECSD
E-MY2HT Parada de emergéncia, desvio de saida, desvio da fonte de alimentacao,
25 4,59 0,38 Itens de detecgao de emergéncia desvio de condugéo, desvio de temperatura
Desvio de curso, Desvio de motor, Desvio do controlador I.XF

Unidade controladora remota Unidade: kg
Comprimento do cabo

im 3m ‘ 5m
0,24 009 | 024 | 039

Como calcular/ Exemplo: E-MY2H25-300TANM

Unidade do atuador

Peso basico

Peso adicional

Corpo do controlador

- 3,37 (kg)
-~ 0,28/50 cursos

Curso do atuador .........c.ccceeeueees 300 cursos
3,37 + 0,23 x 300 v 50 = 4,75 kg

Unidade controladora remota

Corpo do controlador 0,24 kg
Comprimento do cabo (3 m). 0,24 kg

0,24 + 0,24 = 0,48 kg

* Para o tipo com controle integrado, adicione 0,24 kg
(corpo do controlador) ao peso basico.

Pecas de reposicao

Especificacoes ambientais

-
>
o

Faixa de Tipo de controle it 5a40°C LXS
temperatura | Tipo de [ Unidade do atuadof 5a50°C
de trabalho controle remolo‘ 'remm 5a40°C LCGD
Umidade relativa 35 a 85% UR (sem condensac&o)
Faixa de de 10260 °C (Sem cor & condensagao) L2O
Faixa de umidade de 35 a85% UR (sem condensag@o)
Tensao suportada 500 VCA para 1 minuto entre todos os terminais extemos e a caixal Lcst
isténcia do i 50 MQ (500 VCC) entre todos os terminais extemos e a caixa
ia ao ruido 1000 V p-p, largura de pulso de 1 us, tempo de elevagdo de 1 ns ‘ D |:|
50 CE ‘ Tipo de controle i Padrao -
‘ Tipo de controle remoto Disponivel apenas com produtos com sufixo -Q (opcional)

Velocidade/Aceleracao

Referéncia da reposic&o da unidade de acionamento Sensor e velocidade N1 [mm/s]  Sensor e aceleragao N2 [m/s?]
Modelo Ne do sensor Veocdade méda | Veocidade atiio |Alta velocidade| N° do sensor | Carga pesada | Cargapaddo | Cargamédia | Carga leve
S E-MY2H/HT 1 10 50 100 | 200 1 0,25 0,49 0,98 1,96
2 20| 75| 200 | 400 2 0,49 0,74 1,47 2,94
16 E-MY28BH16' [ Curso |2 3 30 | 100 | 300 | 600 3 074 | 098 | 196 3,92
25 E-MY2BH25%- | Curso ™ 4 40 | 125 | 400 | 800 4 0,98 1,23 2,45 4,90
* Detalhe as especificagdes de velocidade/carga na parte *1. 5 50 150 500 | 1000 5 1,23 1,47 2,94 5,88
* Detalhe a posigio do mofor ¢ esfo da saidana parte "2, 6 75| 200 | 600 | 1200 6 1,47 1,96 3,92 7,84
E:fm‘gg;‘mgeﬁ;gﬁ'gﬂ%ﬁfﬁf simbolo para docabo. o 100 | 250 | 700 | 1400 7 1,72 | 245 | 490 9,80
Referéncia da reposicéo da unidade de 8 300 | 300 | 800 | 1600 8 1,96 2,94 5,88 11,76
E-MY2BH16MQ-300TANAL 9 500 | 500 | 900 | 1800 9 2,21 3,92 7,84 15,68
10 1000 | 1000 | 1000 | 2000 10 2,45 4,90 9,80 19,60
Nota 1) A configuragao de fabrica padrdo para o sensor é N° 1.
Nota 2) A configuragao de fabrica padrdo para o sensor & N°
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Série E-MY2H/HT

Dimensoes: Tipo de controle integrado

E-MY2H ‘ Tamanho nominai—‘ Curso ‘

Tamanho nominal: 16

Tamanho nominal: 25

Uma folga de
40mmou
mais é (Uma folga de
(74,7) 101,7 Necessdria. 60 (40) 80 40 mmou
mais é
27 747 40 (60) necessiria)
72 04H7 profunidade 5 27
i i =
- ]
| <
¥ N
7 =
B -6-¢} S;O
= N =
T — o *f]
s, T
Controlador, ol Profudidade doorficio ongo 5 ,—4
- 0|
155 2x06,5 profundidade 4l
87,3 AxMEx07 . Al.6.5 4H7 5,6 (Max. 8,6) 1144, ‘Segéo da fenda em T para montagem
FG terminal M3 4 152 + curso 2 x 2 x 83,3 Furo passante
Cabo de E/S™=
6 — | Motor posicao TA Motor posicdo TB
Fenda para sensor magnético
i 1 I 1074 ]
((;a::b::m‘sueanmema@ﬁo ® o | ¢ & 2 x 4 x porca quadrada
(500) 60 80 160 + Curso lzg M3x05
Motor posigéo DA Motor posigao DB Secao fenda
em T para
detalhes de
montagem
Uma folga de
0 mm ou (Uma folga de
mais & 40 mm ou
(96.7) 132.2 [T 60 (498) 1108 mais &
necessaria.)
355 96,7 100 2 x05H7 profundidade 5 (60)
94 60
f L3 i
" 4 E
; 7 -
¢
© o &
4 ==
Controlador, F8 N = i
2x09,5 profundidade o 5
. 15,5 do furo escareado 5,4 5H @ 71 (Méx. 10,1) | |17,5
Segao da fend:
(518) 87.3 FG terminal M3 Profundidade do orificio longo 5 9,5 e:,m ,aen 2
montagem

Cabo de E/S"=

Cabo de fonte de

1

98 + Curso

4xM5x0.8 9

2 x 2 x 85,5 Furo passante

cabos)

(500)

Motor posigao DB

Motor posi¢éo TB
Motor posigao TA
b Fenda para sensor magnético 55
il A
© @ £ 3 2 x 4 x porca quadrada
105 25, M5x 08
0 210 + Curso Secao fenda

Nota) Para o tipo paravel de 3 pontas, o cabo de E/S € tipo 9 nucleos e para o tipo paravel de 5 pontas, um tipo de 11 nucleos é utilizado.
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Atuador

Tipo guia linear Série

sem haste

Dimensoes: Tipo com controle remoto (unidade atuadora)

E-MY2H/HT

M
E'MYZH ‘ Tamanho nominal ‘ ‘ Curso ‘ D D IZ- * Consulte a pagina 1092 para dimensdes do controlador remoto.

Tamanho nominal: 16

(74,7) 1017 60 (40) 80
04H7 profundidade 5
27 747 60) 27
N
72 10|
5 ¢
T
-+ =
D i €
1 gl S
= —
3 4 Q
2x06,
¢ 8 3
Priniedomitmgs || 4 2x2x033
Furo passante
56 (Méx. 8,6) 144 \UOPaSSANE
4 x M4 x 0,7 profundidade 7/
—_— 152 + curso Segio da fenda em T para montagem
Cabo do encoder na
lateral do atuador (4 cabos) Filtro de ruidos "2
Motor posigéo TA Motor posigéo TB 2 x4 x porca quadrada
Para controlador remoto (= — M3x0,5
Fenda para sensor magnético
(210) | L w| 58
H1 I I rs ] b
Cabo do motor na lateral do | LJ1
atuador (6 cabos) 80 | « 34
1
60+ Curso Secao fendaem T I-G1
B o para detalhes de
Motor posigdo DA Motor posicao DB montagem LTF
‘Tamanho nominal: 25
2-95H7 profundidade 5 LECSD
1322 60 (496) 1108 -
(60) 355

—
>
=3

42

Cabo do encoder na lateral do
atuador (4 cabos)

-
>
o

Cabo do motor na lateral do
atuador (6 cabos)

ﬂ'_
x
wn

Motor posicédo DA

Motor posicao DB

Nota) Quando o modelo em conformidade com CE é selecionado, um filtro de ruidos é fornecido mas ndo anexado.
O cabo para os modelos em conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo que um filtro de ruidos seja anexado a produtos em nao conformidade
com CE, os produtos nao podem ser modificados para um produto em conformidade com CE.

@ 8
2x09,5 profundidade @ g3 LC60I
dofuro escareado 5.4 " © A
¢ ~ IS
N’T S 9 o Lz
< i
4xM5 x 0,8 profundidade 9 7.1 (Méx. 10,1) 175 .
95 _——
. LC3F2
6 198+ Curso | Segéo da fenda em T para montagem® D -|:|
2 x 2 x 05,5 Furo passante
Filtro de ruidos " -
. . 2 x 4 x porca quadrada
Motor posigéo TA Motor posicdo TB B g
:;, Fenda para sensor magnético
= — I rs
105 25 ® 4,1_[:&
210 + Curso

Secao fenda
em T para
detalhes de
montagem
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Série E-MY2H/HT

Dimensoées: Tipo de controle integrado

E-MY2HT ‘Tamanho nominai—‘ Curso ‘

Tamanho nominal: 16 Uma folga de 40
mm ou mais e
(74.7) (101,7) necessdia. (60) __(40) 80 (Uma folga de
40 mm ou mais
27 74,7 70 60) €& necessaria.)
72 44 ©@5H7 profundidade 27
el T :
D I 3
<
.
55 )
& s
[ r
o=
j; -4 o0y ; ; o
/ ~MNS E
87,3 Profundidade do orificio longo 5 -
4xM5x 0,8 de profundidade 9 5H7, 5,6 (Max. 8,6) 14,4 Segao da fenda em T para montagem
10 140 + Curso 2x 2 x 09,5 profundidade do furo escareado 5,4
05,5 furo passante
Cabo de E/S (9 cabos)
@Eﬁ Motor posicso TA  Motor posicao TB
Fenda para sensor magnético
= T HI T =
1 o o s e
80 20|
(500) 60 160 + Curso L’
Cabo de fonte de Motor posicdo DA Motor posicdo DB Secao fenda em
(@ cabos) T para detalhes
de montagem
Tamanho nominal: 25 Uma folga de (Uma folga de
40 mm ou 40 mm ou
mais é mais é
(96,7) 132,2 necessdria. 60 (49,6) 110,8 (60) necesséria.) 355
35,5 96,7 100 .
Motor ©6H7 profundidade 8
94 63
i cl
i b B B
a y «
8 7
: i
50 3
o O O %
[ o |2
° o o 9 °
i Controlador o o o 9 @ e
© @
|| ee o
FG terminal M3 O] ﬁ;i* 0
155 | | o) 37 |\e
87,3 4XM8 x1,25 profundidade 12 BH7 2x2x014 do furo escareado 86 | S€GA0 da fenda
09 furo passante
4,9 (Max. 9,9) 9,7 montagem
12,5 185 + Curso
105
|
Motor posi¢do TA Motor posicdo TB
Cabo de E/S (9 cabor
Fenda para sensor magnéticq
- 1 HI 1T d 1 wl
) o —] _;p(“v')ﬁ & 2 x 4 x porca quadrada x 1
105 125 x
(500) 60 210 + Curso ) Secédo fenda
em T para
Cabo de fonte de alimentagdo Motor posicdo DA Motor posicao DB detalhes de
(2 cabos) montagem

Nota) Para o tipo paravel de 3 pontas, o cabo de E/S é tipo 9 nucleos e para o tipo paravel de 5 pontas, um tipo de 11 nucleos é utilizado.
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Atuador sem haste

Tipo guia linear Série E-MY2H/HT

Dimensoes: Tipo com controle remoto (unidade atuadora)

M
E'MYZHT ‘ Tamanho nominal ‘_‘ CUI’SO ‘ D D IZ- * Consulte a pagina 1092 para dimensoes do controlador remoto.

Tamanho nominal: 16
(74,7)

(101,7)

(60)

27 74,7

72

>
{e |
28
Para um cabo do
encoder -
estendido = B

Paraumcabodo =) &
motor estendido T

4 x M5 x 0,8 de profundidade 9,

Cabo do encoder

Motor posicdo TA  Motor posicdo TB

furo escareado 5,4

09,5 profundidade do

(40) 80
70 (60)
<44 || o5H7 profundidade 5
1
3 3|
Y
7
o s oo —
%6 o ; S g
96 oo st
o400 &l
r\f <~ o
Profundidade do orfico longo 5 2x2x
5H7
25,5 f
5,6 (Max. X 8,6), 14.4
140 + Curso

Fenda para sensor magnético

HI I I i
Cabo do motoy - - Secéo fenda
80 Qg em T para
60 160 + Curso detalhes de
TR montagem
Tamanho nominal: 25
(96,7) (132,2) (60) _ (49,6) 110,8
35,5 96,7 100 (60) s
4 ,
9 63 ©@6H7 profundidade 8
I CE; i
4 e g 7
i 8 Q o g ﬁ
4
! T f I
Y] &
© o & %f
@ «©
(P oo o 0 4 -
i @ - ® | ¢
"o ° o o o
& A @
- S
) ol <| 37 ."’-T
4xMB8x 1,25 profundidade 12 o “— \ Secdo fenda em
67 || \Protinddade dooriicolongo8 T para
4,9 (Méx. 9.9) 19,7 \| 2x2 x 014 profundidade Montagem
. . . do furo escareado 8,6
12,5 185 + Curso 29 furo passante
Cabo do encoder
Para um cabo do == R 10,5 w0
encoder estendido = E = - . ) ©,
Paraum cabodo —> Motor posigao TA Motor posicao TB
motor estendido ) Fenda para sensor magnético
Cabo do mo P g
(210) = B
_(iﬁ‘ L £ ﬁ"_EI | 2x4 xporca quadrada M6 1
105 5 Secéo fenda
= em T para
: 60 . 210 + Curso detalhes de
i montagem
.- i Motor posi¢ao DA Motor posi¢ao DB
544

Nota) Quando o modelo em conformidade com CE é selecionado, um filtro de ruidos é fornecido mas néao anexado.
O cabo para os modelos em conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo que um filtro de ruidos seja anexado a produtos em nao
conformidade com CE, os produtos ndo podem ser modificados para um produto em conformidade com CE.

1091

olsllclslclclicllslale]e
T8 |IINIS|(x|Ix|xZ2|2lols
O Od|d||e||=||=||B8||m|| ==

l



Série E-MY2H/HT

Dimensoes: Tipo de controle remoto (unidade controladora remota)

Controlador Cabo do encoder na lateral do
Cabo do motor na lateral do controlador(4 cabos)
controlador(6 cabos) Filtro de ruidos a9

Para atuadoK—

FG terminal M3

[Cabo de extensdo| Dimensao A g e
Not)
M 1000 Cabo de E/S wnz) o J_
L 3000 (500) 2x M5 profundicade 8 10| 2. N§4 )
z 5000 A)

Nota 1) Para tipo paravel de 3 pontos, o cabo de E/S é do tipo 9 nticleos e para o tipo de 5 pontas
paravel, um tipo 11 nucleos é utilizado.

Nota 2) Ao montar o controlador remoto, utilize o parafuso M4 incluso ou use a rosca M5 localiza-
da em um lado do controlador.

Nota 3) Quando o modelo em conformidade com CE € selecionado, um filtro de ruidos é forneci-
do, mas n&o anexado.

O cabo para os modelos com conformidade com CE usa cobertura dedicada. Mesmo se um filtro
de ruidos é anexado a um produto que néo esteja em conformidade com CE, o produto ndo pode
ser mudado para um produto em conformidade com CE.

Suporte-L / MYE-LB (opcional)

Parafuso sextavado

87,1

44
60
2 x para rosca M4 Neta2

(acessorio)

interno (acessdrio)
M5 x 8 2 pcs.

Suporte de trilho DIN / MYE-DB (opcional)

87,3

60

Parafuso combinado de
cabega redonda
(acessorio)

M4 x 10 1 pc.

e —

(11.8)

(7.5

4,3

73,6

(74,5)
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Atuador sem haste Série E-MY2

Nota) O intervalo de operagdo é uma diretriz incluindo histerese, nao
significa que seja garantida. Podem existir altas variagdes (até

Posicao adequada de montagem do sensor magnético com detec¢édo no fim do curso £30%) dependendo das condigoes do ambiente.

Il
_H | 1 =
& I ¥ ¥ ]
L] L]
LA
D-M9, D-M9[V
D-A9, D-A9LIV (mm) D-M9CIW, D-M9CIWV (mm)
T: h Intervalo de T he Intervalo de
Modelo :;‘:‘2; A T Modelo nz‘;‘:i'r“a‘l’ A S
E-MY2C 4 E-MY2C 8
E-MY2H | 16 6 E-MY2H | 16 10 6
E-MY2HT 30 . E-MY2HT 34
E-MY2C ' E-MY2C
E-MY2H | 25 4,4 E-MY2H | 25 8,4 9
E-MY2HT E-MY2HT

Montagem do sensor magnético

Ao montar um sensor magnético, insira-o na ran-
hura de montagem do sensor magnético do atua-
dor na diregdo mostrada no desenho a direita.
Uma vez na posi¢ao de montagem, use uma chave
de fenda de relojoeiro de ponta plana para apertar
o parafuso de montagem do sensor magnético
que esta incluso.

Nota) Ao apertar um parafuso de montagem do sensor magnético,
use uma chave de fenda de relojoeiro com o diametro de 5 a
6 mm. O torque de aperto deve ser de 0,1 a 0,2 N-m.

Parafuso de montagem do sensor -

magnético Torque de aperto (N.m) g ~ <ji /

Modelo do sensor magnético| Torque de aperto S
D-A9C(V) 0,10a0,20
D-M9LI(V) 0,10a0,15
D-MOLCIW(V)

Chave de fenda de relojoeiro de ponta

- / chata (ndo é acessorio)
©
1)

£
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Série E-MY2

Tipo de controle integrado Tipo de controle remoto

Cabo de fonte de alimentagao Cabo do encoder na
lateral do atuador

Cabo do encoder na

Cabo de E/S lateral do controlador

Conector do encoder

Terminal FG_/ Extremidade da
fateral do motor

Cabo do motor na

lateral do controlador, Cabo do motor na

lateral do atuador
Conector do motor

Descrigéo Contetido/Fungdes
Cursor Peca moével dentro do atuador
Motor Motor ativando o atuador
Cabo de fonte de alimentagdo Cabo da fonte de alimentagao para forecer energia ao atuador
Cabo de E/S Cabo de E/S para transmitir o sinal de concluséo de posicionamento e instrugdes de condugao
Unidade controladora A unidade para controlar e ajustar o atuador e indicar seu status
Terminal FG O terminal para conectar o cabo FG
Cabo do encoder na lateral do atuador Cabo do encoder para conectar o atuador ao controlador
Cabo do motor na lateral do atuador Cabo do motor para conectar o atuador ao controlador
Cabo do encoder na lateral do controlador Cabo do encoder para separar o controlador
Cabo do motor na lateral do controlador Cabo do motor para separar o controlador

Detalhe do controlador
2 ONG
® %@ 9 P

[ WoToR==

=

= 5]

T A
© @ ®
Sensor
Descrigao Contetido/Fungdes
1 Sensor de aprendizado de curso
2a4 Sensor para mover o atuador para posicao intermedidria e ajustar a posi¢ao intermediaria

5 Sensor rotativo para ajustar a velocidade de movimento da extremidade lateral do motor
6 Sensor rotativo para ajustar a velocidade de movimento da outra extremidade

7 Sensor rotativo para ajustar a aceleracdo de movimento da extremidade lateral do motor
8 Sensor rotativo para ajustar a aceleragdo de movimento da outra extremidade

Lampada indicadora e o display para Fungoes basicas

Fonte de Instrugo de acionamento Quando QETEe
Simbolo Descrigio allmeL?(t;agao Lateraldo |y Imermediéri‘t)1 Intermed\é:iJ: T Cone] ?a;: do el AIMOEIE
e h > 3 pletamente’ ativado.

A Lampada indicadora MEIO (verde) — — — O O O —

B Lampada indicadora MOTOR (verde) — O — — O — @) %2
[o] Lampada indicadora FIM (verde) — — (@) — — O O

D Lampada indicadora PWR (verde) O O O O [©] O O O
E Lampada indicadora ALM (vermelha) — — — — — — — O

Qindicates on status, and — indicates off status.
*1) Displays for the 5-point stoppable type only.
=2) When the alarm is activated, see page 1096 for the ALM display.
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C tos internos e exemplos de cabeamento

Tipo 3 pontas

Atuador sem haste Série E'M Y2

paravel

Cabos de fonte de alimentacéo de 2 nticleos AWG20 (20 cabos/0,52 mm?)

Simbolo Cor Nome do sinal Contelido

CC1 (+) | Marrom |VCC Cabos de fonte de alimentagao

CC1 () Azul | TERRA para condugéo do atuador
Cabo de E/S de 9 nucleos AWG28 (7 cabos/ 0,88 mm?)

Simbolo Cor Nome do sinal Contetido

CC2 (+) | Marrom |vcc Cabos de fonte de

CC2 (-) Azul | TERRA alimentac&o para sinal

SAIDA1 | Rosa |saida PRONTO Sinal indicando que o

controlador esta operavel

SAIDA2 Laranja | saida de condlusao de posionamento Sinal indicando que o

SAIDA3 | Amarelo | saia2econcsto e pscinamento | POSIcionamento esté completo

SAIDA4 | Verde |saida de alarme Sinal indicando que um alarme foi gerado
ENTRADA1| ROXO | Entrada 1 de instrugéio de acionamento | . . -

- inal de inst r
ENTRADAZ|_Cinza | e zsomsmsossscoarons| 2! 0° SITUGA0 para atuada
ENTRADAS| Branco | Parada de emergéncia | Sinal fomecendo instrugéo de parada de

emergéncia (A parada de emergéncia ¢
ativada quando o contato é aberto)

Circuito NPN de entrada/saida

Circuito

Gabode  sensordaionte
albansEso oo amentagio

CC1 (+) marrom _——
LCC1 () azul _

de
5 alimentagao
para

|

| =T 24VCC

| | Gabo de EIS

| 1CC2 (+) marrom =
— | saiDAt rosa e

} g - Fonte de
g SAIDA2 laranja — 4

1€ i i s 4| parasinais
& SAIDAS amarela e T 2svee

Il o 77{ — JiCasd -

1 | ShiDAS verde =

| g — {Cas}

|5 JentRADAT o || | o

| lenTRADAZ Ginzal | |

[ L ENTRADA3 branca|

|

| loca (3 azul

[,

PNP de entrada/saida

Cabode  Sensorda

fonte deo Tonte de-
alimentagao  alimentagao

Fonte d
alimentagao para

CC2 () azul
<

— - == CC1 (+) marrom “p
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e instale um sensor de fonte de alimentacdo para o atuador. Em caso de uma | Joct ¢ azul - ul 24vCC
emergéncia, desligue-o. | | Cabo de E/S
JCC2 (+) marrom
P |
Sinais de cabo de E/S | = H ] | SaDA1 rosa e
Sinal de entrada Sinal de saida | § —K LSAIDA2 laranja 1=
Comando b SESERE | } s | Jssiorsamara || * amertaio
SADA|SAIDA2ISAIDAY 12— Toomsere o para sinais
amentodododomoer | O | — 5 olo| = | g IEWADA‘ e 24vee
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Simbolo Cor Nome do sinal Contetdo |  _________ ot ma”omam'?"e:«afao a\’@eiaceéo alimentagao
CC1 (+) | Marrom | VCC Cabos de fonte de alimentagéo | 4“£—‘J—ﬁ—“h aciollr o
CC1(-) | Azul |TERRA para condugao do atuador } qeetian - T 24vce
Cabo de E/S
Cabo de E/S de 11 nicleos AWG28 (7 cabos/ 0,88 mm?) | *‘CCZ {x) martom (= —
Simbolo | Cor Nome do sinal Contetdo } SADALIOSR (i Fonte de
_ - . d
CC2(+) | Marrom | vce Cabos de fonte de 181N e | ‘Parasinas
CC2 () Azul | TERRA alimentag&o para sinal 1|2 { L SAIDAS amarela| | = 2avee
SAIDA1 | Rosa |Saida PRONTO Sinal indicando que o & | bssionsvemeng|
controlador esta operavel } 1 P SAIDAS verde _
- - — 3
SAIDA2 | Laranja | saidadecondusio deposcionamento S|ne_\| _|nd|cand0 que o 1 |ENTRADAT roxal |
SAIDA3_ | Amarelo | sai2ceconisiods poscinameno | POSICIONamento esta I |
i ) N completo | < _
SAIDA4 |Vermelho) sida 3 de condusio de poscionamento N
SAIDAS Verde | Saida de alarme Sinal indicando que um alarme foi gerado } lEmmhmH B
ENTRADA1| ROXO | Entrada 1 deinstrugao de acionamento | Toce il
ENTRADA2| Cinza | Entada2deinstrugio de acionamento | Sinal de instrugao para atuador | T
ENTRADA3| Preto a
ENTRADA3| Branco | Parada de emergéncia | Snalfomecendoinstugao de parac de Circuito PNP de entrada/saida c.oe swsorca
‘emergéncia (A parada de emergéncia fonte de > Fonte de
ativada quando o contato é aberto) —_————————— almentagéo ai ©  alimentagao
I CC1 (+) marrom —— para
Este produto pode ser usado sem cabos de E/S conectores, no entanto, tome | lect ) azu lt acionamento
cuidado e instale um sensor de fonte de alimentagéo para o atuador. Em caso de | T = 24vee
uma emergéncia, desligue-o. | LoC2 (+) marrom Sa20-8 B/
— |
Sinais de cabo de E/S ! ] W‘ oSalon s Forto do
Sinal de entrada Sinal de saida g K 4 SAIDA2 laranja z;:rr\:nsﬁg‘aso
- - e — |SAIDAS amarels 24VCC
Comando Simbolo Status do atuador Simnolo £ 4K |
BVRADA| EVTRADR| BTN saiba[saiDAZsAIDATSADAY e SAIDA% vermeln
O || (G| O -~ [ — S
Inslrugao de acionamento. —_ o] = ‘Conclusao do ol=lol= | (_:) | ENTRADA1 roa
g | — | — [ O | |Smagef=e=e O[] -10 I entrADA2 o
Inﬂmgsfogeacmnamemo O [ = O | [condsmodepessomamons | & [ O | — | O } e
Insiugo e acorameno || (5 | () | | Condusaodeposiionamero | ) | _ | (O | O | ATAADA b
Insirugao de parada oOlo| = ‘Concluséo de parada de oOlolOo = | 7
|

O indica o status ligado, e — indica o status desligado.
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Série E-MY2

play de erro e resolugéo de problemas

Quando o indicador de erro for mostrado, consulte as instrugées a seguir. | Apagada Pisoa Acesa
Item Display Conteudo Solugao Item Display Contelido Solugdo
Se material estranho
A parada de ?ort\firmg quel_o sin‘al (_ia I/Oar oobeser;?ssos,io:]e‘emoo-
emergéncia da en-|'oNte de alimentacao 2
ParadE} .de tradagé aberta, ou a | €Sta energizado e solte a botdo MEIO.
emergencia N . ~ da d: da di
fonte de alimentagao | entrada da parada de - -

: - &nci Confira se a unidade
para o sinal é inter-| émergencia. . -
rompida. (consulte o diagrama de de ajuste de curso esta

circuito na pagina 1095.) O motor esta girando SOIEH- . Se necess?no,
) _ | reajuste o curso e faga
Em caso de fonte de ali- Curso em velocidade ?xceds o aprendizado de curso
> g anormal siva ou para antes do t
mentag&o comum, desligue alvo ser atingido novamente.
a fonte de alimentagéo e ’ Nota 1)
confira a condicdo de ca- "
beamento da ogfga, Reini- Em caso de uso do tipo
cie a fonte de alimentago. contrlador femoto, v
. | I
. Saida externa em (C?;T;Zf; gl?r?;a%gsd)e conectora entre 0 motor e
Saida  ex- curto circuito. pag - o controlador, depois de
terna anormal * N&o existe sinal de | Em caso de fonte de ali- desligar a fonte de alimen-
saida externo. mentagdo  independente, tagdo.
desligue a fonte de alimen- P . bota
tagdo para os sinais e con- Mrglsosmne o otao
fira a condicéo de cabea- MIDDLE [ .
mento da carga. Reinicie a @r=xp| | O motor néo gira ad- | Em caso de uso do tipo
fonte de alimentaggo. Anormali- equadamente ou so- | controlador  remoto,
(consulte o diagrama de cir- | | dade de mo- ||"™™ "“=| | brecorrente foi de- | confirme a conexdo da
cuito na pagina 1095.) tor @=XD | | tectada. pega conectora entre o
END motor e o controlador,
depois de desligar a
.| [mooLe " = fonte de alimentagéo.
Anormali A tensdo da fonte de Confira a tensdo da
dade de || SE=TD alimentagao é exces- fonte de alimentagao e
fonte de ali- | |[MOTOR = siva ou menor que o ajuste se necessario,
mentagéo @@= | oo A€ O ontao aperte o botdo MIDDLE ="} | A CPU esta com mau
limite para operagéo. MEIO. . @=1D | | funcionamento ou o " "
END . Anormalidadg contetido da Desligue a fonte de ali-
MOTOR (= = iinio..
de controladorn - meméria esta anor. | mMentagéo e reinicie-a.
. mal.
Confira o peso de trab- END (=
Anormali- | |MPDLE alho e confirme se ne-
dade de ||@E=ED Saida maxima é con- | "hum material estranho
condugéo wotoR "= | tinuada por um perio- esta anexe_ldo ao atu_a- A i 0 d
dor. Depois de confir- configuragdo do . .
@=xD||(do de tempo pro- N < MIDDLE sensor para veloci- | Reajuste as configura-
longado. mar, pressione o botdo [ = ik p = | cOes para velocidade e
Fre= ’ MEIO. Erro  no dade e aceleragdo aceleragdo para ajustar
MOTOR ode ter mudado
valor gurante uma | 05 Valores durante a
ajustado acm condigao travada condicéo travada.
END = . : .
A i MIDDLE e Abaixe a temperatura * Nao existe sinal de
normali- || gy : saida externo.
dade  de Temperatura intera | nos arredores do atua-
temperatura | |"OT0% do controlador estd |dor em uso, e entdo | Nota 1) O produto na mesma condigao de quando o aprendizado de curso esta comple-
a=xn || alta. pressione o botao to.
END MEIO. O retorno a posigao original ndo é realizado pela entrada inicial
* Se o erro ndo puder ser corrigido, desligue a fonte de alimentagéo para parar a opera-

Reajuste de alarme

G430 e entre em contato com o representante de vendas da SMC.

Existem dois tipos de reajuste de alarme: reajuste de alarme manual (a) e reajuste de alarme externo (b) por um sinal externo.

a: Reajuste de alarme manual

b: Reajuste de alarme externo

No caso de um alarme, simplesmente apertar (2) revertera do estado de

alarme. ?

MIDDLE

=D

MOTOR

END

m@-

ACCELERATION
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No caso de um alarme, simplesmente entrar com um sinal de parada de
emergéncia externo por 50 ms ou mais retornard ao estado anterior ao
alarme. A saida da parada de emergéncia ira ativar soltando a entrada
para parada de emergéncia. , , ,

Saida de alarmem

Entrada da | | !
parada de (liberando)
emergencia I

|
| 1 50msou |

Saida PRONTO T | 'maslongo [T

As seguintes sao as condigdes reintegradas.

* O deslizador estara livre até o comando para condugéo ser aplicado.

* Depois de ser revertido, o préximo comando de entrada para condugéo faz iniciar. O
movimento inicial depois de ser revertido € 50 mm/s da velocidade de deslocamento.



Série E-MY2
Especificacoes produzidas sob encomenda: )

Consulte a SMC para obter informacdes detalhadas sobre dimensdes, especificacdes e entrega.

Lista de aplicacao produzida sob encomenda

Curso intermedidrio Curso longo Rosca de inser¢ao
XB11 helicoidal
X168
E-MY2C Tipo com guia do seguidor do came Pode ser ajustado regularmente Pode ser ajustado regularmente [
E-MY2H Guia linear tipo eixo simples [ ) [ ] [ ]
E-MY2HT Guia linear tipo eixo duplo o Y o
Simbolo

n Curso intermediario -XB10

Dentro da faixa de curso padrao, o comprimento do curso na faixa média pode ser ajustado em incrementos de 1 mm. (O curso
intermediario esta disponivel como especificagao padrao com o E-MY2C.)

M Variedade de cursos: 51 a 599 mm

E-MY2H | Consulte 0 niimero do modelo padréio na pagina 1086 |~XB10

Exemplo) E-MY2H25-599TAN-M9B-XB10

Simbolo
E Curso longo -XB11

Disponivel com cursos longos excedendo a faixa de curso padrao.

0O comprimento do curso pode ser ajustado em incrementos de 1 mm. (O E-MY2C esta disponivel com curso de até 2000-mm como especificagdo padrao.) I.J1
M Variedade de cursos (mm)
Tamanho nominal E-MY2C E-MY2H E-MY2HT 120 LG1
16 1001 a 2000 601 a 1000 601 a 1000
25 1001 a 2000 601 a 1500 601 a 1500 100 LTF
g LECS
5 a 5 < 80
E-MY 2| Consuite onimero do modelo pacrio nas paginas 1078, 1066 | —XB11 2
£
Exemplo) E-MY2H25-999TAN-M9B-XB11 g % LXF
3
o
Nota) A carga paga reduz se o curso exceder 1000 cursos. Pa- LIE_I o LXP
ra obter detalhes, entre em contato com a SMC.
Confira o guia do fator de carga separadamente. 20 LXS
0 500 1000 1500 2000 2s00 | (LC6O]
Curso (mm)
Lz
Simbolo LC3F2
B Especificacoes da rosca de insercao helicoidal -X168 Hifm|
As roscas de montagem do cursor sao alteradas para roscas de insergao EMY

helicoidal. O tamanho da rosca é tamanho padrao.

E-MY2 |Consulte o niimero do modelo padrio nas paginas 1078, 1086| -X168

Exemplo) E-MY2H25-300TAN-M9B-X168

Outros: Produzidos sob encomenda/rara obter detalhes, entre em contato com a SMC.

@ Tipo de 6 pontas paravel
Paravel em ambas as pontas (2 pontas) e em cursos intermedidrios (4 pontas)
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Série E-MY2

Precaucoes 1

Leia antes do manuseio.

Projeto e selecao

A\ Atencao

-

[

o

I

I

. Conduza a operacéo na tensao regulada.

O produto pode ndo funcionar corretamente ou a se¢do do con-
trolador pode ser danificada se usada em qualquer outra tensao
que ndo a tensdo regulada especificada. Se a tensao regulada
esta baixa, a carga pode ndo operar devido a queda de tensdo
interna da seg&o do controlador. Confira e confirme a tensao an-
tes de utilizar.

. N&o use uma carga acima do volume méximo de carga.

A secéo do controlador pode estar danificada.

Opere dentro do limite da faixa de especificacao.

Se operado fora da faixa de especificagéo, existe a possibilidade
de incéndio, mau funcionamento e/ou dano ao atuador. Opere
depois de confirmadas as especificagdes necessarias.

Para prevenir qualquer dano por falha ou mau funcionamen-
to do produto, planeje e construa um sistema de backup de
anteméao, como ter componentes e equipamentos miuiltiplos,
empregar um planejamento a prova de falha, etc.

Forneca espaco suficiente para manutencao.

Ao planejar, considere o espago necessario para verificacdo e
manutencao do produto.

Forneca uma capa de protecao onde existe risco de lesoes
corporais.

Se um objeto conduzido ou partes em movimento de um cilindro
representarem perigo de lesdes corporais, projete a estrutura
para evitar contato com o corpo humano.

Aperte de maneira segura todos as partes de montagem ou
partes conectoras do atuador para prevenir que elas se
soltem.

Verifique se todas as partes estdo bem presas, especialmente
quando um cilindro operar em alta frequéncia ou se estiver insta-
lado onde ha muita vibragéo.

Nao aplique mais carga que o estipulado pela especificagao.

lkgl
Tamanho mmma‘E Specmac?a?z Carga pesadal Carga padréo | Cargamédia |Carga leve
16 10 5 2,5 1,25
25 20 10 5 2,5

9. O valor de resisténcia do equipamento anexado deve es-

tar dentro dos valores de r éncia externa iveis.

/A Cuidado

2.

1. A fonte de alimentagdo de corrente continua para combinar deve

ser fonte de alimentagéo autorizada pela UL.

(1) Circuito de corrente com tensao limitada de acordo com a UL508.
Um circuito em que a energia é fornecida pela bobina secundaria
de um transformador que atenda as seguintes condigdes.

* Tens@o méxima (sem carga):
30 Vrms (pico de 42,4 V) ou menos
+ Corrente maxima:
(1) 8 A ou menor (inclusive quando em curto-circuito)
(2) Limitado por protetor de circuito (como um fusivel) com as se-
guintes classificagdes.

Sem tensdo de carga (pico V)
0a20[V] 50
Acima de 20 até 30 [V] 100
Tens&o de pico

(2) Um circuito usando um maximo de 30 Vrms ou menos (42,4 V no
pico), que é alimentado por UL1310 ou UL1585 compativel com
fonte de alimentagdo Classe-2.

O atuador ndo pode ser usado verticalmente.
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Atuadores sem haste

/A Cuidado

1.

w

S

o

o

Nao deixe cair, bata ou aplique choque excessivo no atuador.

O atuador pode ser danificado, resultando em sua falha ou mau
funcionamento.

. Segure o corpo durante o manuseio.

O atuador pode ser danificado, resultando em sua falha ou mau
funcionamento.

. Mantenha o torque de aperto.

Se apertado além da faixa especificada, dano pode ocorrer. Além
disso, se apertado abaixo da faixa especificada, a posi¢ao de in-
stalagdo do atuador pode mudar em algum grau.

. N&o instale o atuador em um local usado como um andaime

de trabalho.

Ao pisar no atuador, o atuador pode receber peso de carga exces-
siva que pode danifica-lo.

. Fornega uma superficie plana para instalagdo do atuador e da

peca de trabalho. O grau de nivelamento da superficie deve
ser determinado pela necessidade de precisdo da maquina,
ou sua precisao correspondente.

Mantenha o nivelamento da superficie de montagem do atuador
entre 0,1/500 mm. O grau de nivelamento da superficie para
montagem de uma peca de trabalho deve estar dentro de 0,02
mm.

. Fixagdo e remogao do corpo do cilindro

Para remover o corpo do cilindro, remova os quatro parafusos de
fixagdo do cilindro e remova o cilindro da unidade guia. Para insta-
lar o cilindro, insira o cursor na mesa deslizante da unidade guia e
aperte de forma uniforme os quatro parafusos. Aperte os parafu-
sos de fixagdo de maneira segura, pois problemas podem ocorrer
se eles se soltarem, como dano, mau funcionamento, etc.

ii\ Parafuso de fixagao do cilindro

7. Montagem da pega de trabalho
Ao montar uma peca de trabalho
magnética, mantenha um espaco
de folga de 5 mm ou mais entre o
sensor magnético e a peca de trab-
alho. Do contrario, a forca magné-
tica dentro do cilindro pode ser per-
dida, resultando em mau funciona-
mento do sensor magnético.

5 mm ou mais

Cabeamento

A\ Atencao

1. Evite dobrar e/ou esticar repetidamente os cabos.
Aplicar repetidamente estresse de flexao e forgca de alongamento
nos cabos pode resultar em cabos quebrados.

Sensor magnético



Série E-MY2
Atuadores sem haste
Precaucoes 2

Leia antes do manuseio.

Cabeamento

Ajuste e operacao

A\ Atencéo
2. Evite o cabeamento incorreto.
Dependendo do tipo de cabeamento incorreto, a se¢éo do controlador pode
ser danificada.
3.Facao com aal ao de energia d
A secdo do controlador pode ser danificada e funcionar incorretamente.
4. Nao conecte com linhas de alimentacéo de energia ou linhas de alta
tenséo.
Conduza o cabeamento para o controlador separadamente das linhas de ali-
mentagao de energia ou de alta tens&o para evitar interferéncia de ruido ou
sobretenséo das linhas de sinal das linhas de alimentacao de energia ou de
alta tensdo. Isso pode resultar no mau funcionamento.
5. Confirme que o estd | isolado.
Certifique-se que ndo exista nenhum problema com o isolamento dos cabos
(contato com outros circuitos, isolamento inapropriado entre os terminais,
etc.), pois o controlador pode ser danificado devido a tens@o excessiva apli-
cada ou fluxo de corrente para a se¢ao do controlador.
6.Certifique-se de anexar um filtro de ruido quando um tipo de controle
remoto, produto em conformidade com CE é usado.
O uso sem um filtro de ruidos faz com que o produto néo esteja em conformi-
dade com CE.

A\ Atencao

1. Nao use em um local onde o produto possa entrar em
contato com poeira, particulas, agua, quimicos e dleo.

Isso pode causar danos e mau funcionamento.

2. Nao use em um local onde um campo magnético esteja
presente.

Isso pode causar mau funcionamento no atuador.

3. Nao use o produto na presenca de gases inflamaveis,
explosivos ou corrosivos.

Pode causar incéndio, explosao e corrosao.

O atuador nao tem uma construgéo a prova de exploséo.

4. Nao use o produto em um ambiente sujeito a um ciclo
de temperatura.

Se usado em um ambiente onde um ciclo de temperatura
ocorra, além da mudanca de temperatura normal, o controla-
dor interno pode ser afetado adversamente.

5. Nao use em um local que tenha geracao de sobretensao
elétrica, mesmo que esse produto esteja em conformi-
dade com marcacao CE.

Quando existirem unidades (ascensor tipo solenoide, fornalha
de inducao de alta frequéncia, motor, etc.) que podem causar
uma grande quantidade de sobretensdo na area ao redor do
controlador, deterioragdo ou dano pode ocorrer nos elementos
do circuito interno do controlador. Evite fontes de geracéo de
sobretenséo e linhas cruzadas.

6. Selecione um tipo de produto que tenha elementos de
absorcao de sobretensao integrados para uma carga,
como relés ou valvulas solenoides que sao empregadas
para conducao de tensao geradora de carga diretamente.
7. Instale o atuador em um lugar sem vibragao ou impacto.
Vibragdo e impacto causam dano e mau funcionamento do
produto e do trabalho, além de impedirem a adequac&o do tra-
balho aos parametros especificados.

A\ Atencao
1. Nao faca curto das cargas.
Curto nas cargas do controlador indica um erro, mas pode
causar sobrecorrente e dano ao controlador.
2. Nao opere ou conduza nenhuma configuragdo com
maos molhadas.
Um choque elétrico pode resultar de maos molhadas.
3. Ao operar o controlador, evite fazer contato com a peca
de trabalho.
Contato com a peca de trabalho pode causar ferimentos.

A\ Cuidado

1. Nao aperte os botoes de configuragdao com itens
pontiagudos.

ltens pontiagudos podem causar dano aos botbes de
configuragéo.

2. Nao encoste as laterais e partes baixas do motor e
controlador.

Conduza a operagdo depois de confirmar que a maquina esta
fria, j& que ela esquenta durante a operagao.

3. Depois que o curso é ajustado, ligue a fonte de
alimentacao e faca um aprendizado de curso.

Se o aprendizado de curso nao for realizado, o produto pode
nao operar de acordo com o curso ajustado e dano a qualquer
equipamento conectado pode ocorrer.

4. Nao troque aleatoriamente a configuracdo da secao de
ajuste da guia.

O reajuste da guia ndo é necessario para operagdo normal, ja
que é pré-ajustada. Portanto, ndo troque aleatoriamente a
configuragdo da secao de ajuste da guia.

A\ Atencéo
1. Realize periodicamente a manutencéo do produto.
Confirme que a tubulagdo e os parafusos estdo apertados de maneira se-
gura.

O mau funcionamento nao intencional dos componentes de um sistema
pode ocorrer como resultado do mau funcionamento de um atuador.

2. Nao desmonte, modifique (incluindo mudanca de placa de circuito
impresso) ou repare.
Desmontagem ou modificagéo pode resultar em ferimentos ou falhas.

/A Cuidado

1. Confirme a extensdo de movimento de uma peca
de trabalho (um cursor) antes de conectar a fonte
de alimentacao de conducéao ou ligar o sensor.

O movimento do trabalho pode causar um acidente.
Quando a fonte de alimentagéo é ligada, o trabalho é
retornado a posicdo de origem pela entrada do sinal
IN1 ou IN2. (exceto em caso onde a aprendizagem de
curso nunca é realizada).
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