Compatible con H MECHATROLINK
Driver de servomotor AC q

[ e Posibilidad de usar control de posicién, control de velocidad y control de par. |
¢ STO (Safe Torque Off). Funcién de seguridad segun IEC61800-5-2.

® Posibilidad de realizar el regreso al origen mediante el tope mecanico de final de carrera.

¢ Adecuado para interpolacion.

¢ Encoder de control: Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)

¢ Cable de bloqueo integrado con el cable del motor.

\ J

Tension de
alimentacion [V]
200 a 230 VAC

Potencia del motor [W]
100/200/400

® Protocolo de buses de campo aplicable: it MECHATROLINK- I

¢ Numero de drivers que se pueden conectar: 30 unidades
(Distancia de transmision: max. 50 m en total)

Tipo MECHATROLINK- I

Serie LECYM

Velocidad
max. de
comunicacion

Ciclo min. de
comunicacion

.l.l MECHATROLINK - IT

* Protocolo de buses de campo aplicable: Jil MECHATROLINK- II

¢ Numero de drivers que se pueden conectar: 62 unidades
(Distancia de transmision: max. 75 m entre estaciones)

Tipo

serie LECYU

Velocidad

Ciclo min. de

max. de comunicacion

comunicacion

1 00 Mbps

Actuadores compatibles

Tipo deslizante

Accionamiento por husillo Accionamiento por correa

Tipo deslizante de alta rigidez

Accionamiento por husillo a Accionamiento por correa

a bolas serie LEFS serie LEFB bolas serie LEJS serie LEJB
1 —
- —
Compatible con bateria secundaria - ;) ‘ Compatible con bateria secundaria M’ - \’
e » s —_— - -
=
- | Carga méx.de | Carrera - | Cargamax.de | Carrera
Tamanho . Tamanho X 5 5
trabajo [kg] [mm] trabajo [kg] [mm] Tamafio| C2f02 max.de | Carrera  _ . |Cargamax.de | Carrera
25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000 trabajo [kg] [mm] trabajo [kg] [mm]
32 45 Hasta 800 32 15 Hasta 2500 40 55 Hasta 1200 40 20 Hasta 2000
40 60 Hasta 1000 40 25 Hasta 3000 63 85 Hasta 1500 63 30 Hasta 3000

Tipo con vastago

Tipo basico Tipo de motor en linea
Serie LEY Serie LEYCID
Compatible con bateria secundaria Compatible con bateria secundaria

Compatble con especicacion a pueba de povolgoteo

Compatile con especiicacion aprueba de polvolgoteo

Tipo con vastago guia

Tipo con vastago guia/
Tipo de motor en linea
serie LEYGLCID

Tipo con vastago guia
serie LEYG

~ Fuerza de Carrera ~ Fuerza de Carrera
Tamafo . Tamanio X
empuje [N] [mm] empuje [N] [mm] Tamano| Fuerzade Carrera Tamario| Fuerzade Carrera
25 485 Hasta 400 25 485 Hasta 400 empuje [N] [mm] empuje [N] [mm]
32 588 Hasta 500 32 736 Hasta 500 25 485 25 485
Hasta 300 Hasta 300
63 3343 Hasta 800 63 1910 Hasta 800 32 588 asia 32 736 asia

Serie LECYM/LECYU
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Serie LECYM/LECYU

Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LEC YM
(ﬁl MECHATROLINK - IT)

Driver

Conector de alimentacion

del circuito principal
(accesorio) LglliERG

Suministrado por el cliente

Suministrado

Alimentacion .
por el cliente

Monofdsica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

PLC (Unidad de posicionamiento/Controlador de movimiento)

Suministrado por el cliente T Alimentacion B
Resistencia o = | OO para sefales
regenerativa externa F I s |00 /0 24 VDC
* Si se requiere la resistencia regenerativa externa, N ve | ©O
debe suministrarla el cliente. [ | | = | OO 26
Para seleccionar la resistencia regenerativa externa, B [eve | OO »
consulte el catalogo del actuador compatible. |
] = @ |
* — BEma s OO ©0pci6
Cable del motor o [0 poion
Cable estandar Cable robético —
LE-CYM-SLI-] | LE-CYM-RLI-J Lo (U0 Cable USB XTI
., — Y Ref.: LEC-JZ-CVUSB
@ Cable del motor para opcion de blogueo g B
Cable estandar Cable robético v S ;o
e oftware de
LE-CYB-SOO-0] | LE-CYB-ROC-OJ v |O0 OO0pcion configuracién (SigmaWin+™)
Conector Descargueselo a través de
Actuador eléctrico EXTYYND IConector 1/0 nuestro sitio web.
del motor Ref.: LE-CYNA

Tipo deslizante Tipo deslizante de alta rigidez .
serie LEF _ Serie LEJ (BEzEEeio)

: e Tipo con vastago —{@ﬁ
serie LEY/LEYG
* Pida el cable USB (ref:

&Cable del encoder [ZFICAL) Cable para dispositivo de LEC-JZ-CVUSB) por separado

Cable estandar | _Cable robético funcién de seguridad (3 m) para usar este software.
LE-CYE-SOO LE-CYE-ROO Ref.: LEC-JZ-CVSAF

%

PC

Compatible con encoder absoluto Serie LECYU .
(N MECHATROLINK - ) Driver

Conector de alimentacion

del circuito principal
(accesorio) LELERI

Suministrado
por el cliente

Suministrado por el cliente 22 driver

Alimentacion
Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

AL PLC (Unidad de posicionamiento/Controlador de movimiento)
Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) CHARGE - — -
_ o Alimentacién
Suministrado por el cliente u (o5 para senal /0
Resistencia - « |00 24 VDC
regenerativa externa | ————— s @0

we | ©0O
| = (00|, &

on|™
2 (OO

+ Si se requiere la resistencia regenerativa externa,
debe suministrarla el cliente.
Para seleccionar la resistencia regenerativa externa,
consulte el catdlogo del actuador compatible.

jEEEENEE®N
K
3

© Opcion
— m| B @D
‘Cable del motor [IER Cable USBI[Z R

Cable estandar Cable robético
LE-CYM-SCIC-(] | LE-CYM-RCICI-[]

@ Cable del motor para opeidn de blogueo

Cable estandar Cable robético

Ref.: LEC-JZ-CVUSB

gg - ©O0pcion Software de

configuracion (Sigmawin+™)

LE-CYB-SLU-0 | LE-CYB-RLL-0J v o0 - SR St T
ﬁ 1/0 nuestro sitio web.
Actuador eléctrico Motor Ref.: LE-CYNA ==
conector i

Tipo deslizante Tipo deslizante de alta rigidez
serie LEF _ Serie LEJ
e Tipo con vastago
2 serie LEY/LEYG

(accesorio)

PC

%

* Pida el cable USB (ref:
LEC-JZ-CVUSB) por separado

&Cable del encoder

Cable para dispositivo de para usar este software.
Cable estandar Cable robético funcion de seguridad (3 m)
LE-CYE-SIOJ LE-CYE-ROO Ref.: LEC-JZ-CVSAF
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Servomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas Compatible con sala limpia

Serie LE F S - Compggglueng%rr]igateria
o -8 -
e |
. ‘a
A

Accionamiento por correa

Serie LEFB

&
\

\

Driver de servomotor AC

Serie LECYM/LECYU

Seleccion
del modelo

LEFB LEFS

LEJS

{LECYM/LECYU { LEYG { LEY



Actuador eléctrico / Tipo deslizante

Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEFS g

Seleccion del modelo =

Procedimiento de seleccion

Compruebe la carga de Compruebe el tiempo ' Compruebe el momento
trabajo-velocidad. del ciclo. admisible.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de (" Condicionss de monale de [a o ] 20
. . (] : ° : 1 T T T T 1T
funcionamiento asa de la pieza: 45 [kq] ondiciones de montaje de la pieza: Paso 10: LEFSA00B
*Velocidad: 300 [mm/s] W g
® Aceleracion/deceleracion: 3000 [mm/s?] g ; 50
o,
eCarrera: 200 [mm] . N % 40
fl 1 £
*Posicién de montaje: Horizontal hacia arriba [ ] 3 80
- © |52 Paso20: ||
S 10 LEFS400A | |
Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (P4gina 6) o } } } }
Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza y de la velocidad 0 200 400 600 800 1000
conforme a la <Gréfica de velocidad-carga de trabajo>. Velocidad: V [mm/s]
Ejemplo de seleccioén) El tipo LEFS40V8B-200 se selecciona provisionalmente <Gréfica de velocidad-
basandose en la grafica mostrada a la derecha. carga de trabajo>
. . LEFS40
Compruebe el tiempo del ciclo. ( )
Calcule el tiempo del ciclo utilizando el Ejemplo de célculo) - L
siguiente método de célculo. T1 a T4 se pueden calcular de la siguiente manera: € e
Tiempo de ciclo: § al / a2
T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.  T1=V/a1 =300/3000 = 0.1 [s], 8 / | \
T-T1+T2+T3+T4[8] | T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s] § Tiempo
@ N [s]
*T1: Tiempo de aceleracion y T3: 1o L=05 V- (T1+T3) >
El tiempo de deceleracion puede v T T2 T3 |T4
obtenerse de la siguiente ecuacion. _ 200-0.5-300-(0.1+0.1)
= 300 L: Carrera [mm]
T1 =V/ai [s] | | T3 =V/a2[s] ‘ =0.57[s] --- (Condiciones de funcionamiento)
T4 =0.05[s] V: Velocidad [mm/s]

o T2: El tiempo a velocidad constante puede

: o . -+ (Condiciones de funcionamiento)
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener al: Aceleracion [mm/s?]
To = L-05-V-(T1+T3) [s] como sigue: -+ (Condiciones de funcionamiento)
v T=T1+T2+T3+T4 a2: Deceleracion [mm/s?]
--- (Condiciones de funcionamiento)
o T4: El tiempo de fijacion varia en funcion de~ =0.1+0.57 + 0.1 + 0.05
condiciones como el tipo de motor, lacargay = .82 [s] T1: Tiempo de aceleracion [s]
la posicién de entrada de los datos de paso. Tiempo hasta que se alcanza la
Por ello, calcule el tiempo de fijacion con velocidad de ajuste
referencia al siguiente valor T2: Tiempo a velocidad constante [s]

Tiempo en el que el actuador esta
T4 =0.05 8] funcionando a velocidad constante.

T3: Tiempo de deceleracion [s]

Compruebe el momento de guiado. Tiempo desde el inicio del
1500 funcionamiento a velocidad
‘ constante hasta la parada
Mep = Ooo‘mm/‘sz T4: Tiempo de fijacién [s]
E 1000 - N Tiempo hasta que se alcanza la
m - R \ 3000 mmis? posicion
L1 g "‘
7 3 500 S
— . /-0
5000 e
. i . 0
Basandose en el resultado del calculo anterior, 0 10 20 30 40 50 60
se seleccionara el tipo LEFS40V8B-200. Caraa de trabaio [kal
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Seleccion del modelo  Serie LE F S

+ La velocidad admisible variar en funcion de la
carrera. Para seleccionarla, consulte "Velocidad

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones para "resistencia regenerativa" (guia) de carera admisive’ a continuacion.

LEFS25 / Accionamiento por husillo a bolas 58
S O
. . g o
Horizontal Vertical 38 E
30 I T T T l T 20 * * ; ‘ ‘ ‘ 33
D 5| Paso6: LEFS2501V6B_ | Paso 12: LEFS25(1V6A 3 Paso 6: LEFS25L1V6B Paso 12: LEFS25[]V6A
) pa \ \ | o 15 — % %
g 2 Paso 20: LEFS25[]V6H | § Area de "Resistencia regenerativa"
©
= 15 = 10 f f |
S 10 / S 4 7 Paso 20: LEFS25[1V6H
) I & s i
T 5 5 il i o e = e = ] = T
O | (&) | w
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 -l
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEFS32 / Accionamiento por husillo a bolas —
Horizontal Vertical
60 30 T T T . " -
= 50 Paso 8: LEFS32[1V7B Paso 16: LEFS32[JV7A I o5 Paso 8: LEFS32[]V7B Paso 16: LEFS32[]V7A E
X = —_
g 4 Paso 24: ) 5 Arealde "Resistencia reglanerativa[ Ll
T 40 LEFS32[1V7H —| 5 2 : : ‘ _|
g 30 S 15 Paso 24: LEFS3201V7H |
[0} o
S 20 . s 10
S Area de "Resistencia 2 /A / \
g 10 regenerativa" o 5 7T T A .
1 [
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] n
-
LEFS40 / Accionamiento por husillo a bolas l-_llJ
Horizontal Vertical
70 T T T 40 T T T T T T
B 60 | Paso 20: LEFS40C]V8A 'E, 35 Paso 10: LEFS40JV8B__| _Paso 20: LEFS40[JV8A____| -
S 50 Paso 30 S 30 | | L —
. aso 30: 2 i o .
© © Area de "R 1cia regenerativa" |
2 4 LEFS40C1V8H __| g % ‘ ‘ ‘
° P = 20 Paso 30: LEFS40[1V8H
o) 30 (] o m
© 3 7 =
s 20 Y - s
> Area de "Resistencia o 10 27 7
8 10 - regenerativa’ S 5 ol = ’;J' H
Il Il
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
—
4 . . . "
Area de "Resistencia regenerativa Motor/Driver aplicable
x Cuando use el actuador en el area de "Resistencia regenerativa", descargue Modelo aplicable
el “Programa de selecciéon de la potencia del servomotor AC/ Modelo )
SigmaJunmaSize+” del sitio Web de SMC. A continuacién, calcule la Motor Servopack (driver de SMC) E
capacidad de la resistencia regenerativa necesaria para obtener una
resistencia regenerativa externa apropiada. LEFS25[1 | SGMJV-01A3A SGDV-R90A110 (LECYM2-V5) -
* La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente. SGDV-R90A210 (LECYU2-V5)
% SGDV-1R6A11 (LECYM2-V7)
LEFS320] | SGMJV-02A3A SGDV-1R6A21 (LECYU2-V7)
] SGDV-2R8A110 (LECYM2-V8) %
LEFS40LI| SGMJV-04A3A SGDV-2R8A21] (LECYU2-V8)
Velocidad de carrera admisible o
[mm/s] >
Modelo Servomotor| Paso Carrera [mm] L
AC Simbol)]  [mm]  [Hasta 100|Hasta 200|Hasta 300|Hasta 400 |Hasta 500 Hasta 600 | Hasta 700 |Hasta 800 |Hasta 900 [Hasta 1000 -
H 20 1500 1100 860 — — — —
100 W A 12 900 720 540 — — — —
LEFS25| 4 [B 6 450 360 270 — — — — —
(Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) — — — — )
H 24 1500 1200 930 750 — — <>-;
LEFS32 200 W A 16 1000 800 620 500 — — w
/J60 B 8 500 400 310 250 — — d
(Velocidad de giro del motor) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) — — =
H 30 — 1500 1410 1140 930 780 <>-;
400 W A 20 — 1000 940 760 620 520
Ll
LEFS40 /160 B 10 — 500 470 380 310 260 -
(Velocidad de giro del motor) — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) | ~———

SVC

N
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Series LEFS

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEFS2501V6H / Accionamiento por husillo a bolas LEFS2501V6H / Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
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LEFS2501V6A / Accionamiento por husillo a bolas LEFS2501V6A / Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
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LEFS2501V6B / Accionamiento por husillo a bolas LEFS2501V6B / Accionamiento por husillo a bolas
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Seleccion del modelo  Serie LE F S

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEFS32(JV7H / Accionamiento por husillo a bolas LEFS3201V7H / Accionamiento por husillo a bolas =¥
23
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LEFS32JV7B / Accionamiento por husillo a bolas
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Serie LEFS

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEFS40C1V8H / Accionamiento por husillo a bolas

LEFS40C1V8H / Accionamiento por husillo a bolas
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LEFS40C1V8A / Accionamiento por husillo a bolas

LEFS40C1V8A / Accionamiento por husillo a bolas
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LEFS40C1V8B / Accionamiento por husillo a bolas

LEFS401V8B / Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
22500 ‘ ‘ 22500 ‘
(\E 20000 2 N \\( Factor de trabajo: 50% - (\E 20000 ‘\‘ \/ FTctor de trabajo: 50% |
E 17500 = X ——t— E 17500 S x
= So \ Factor de trabajo: 75% = \ss \( Factor de trabalo 75%
& 15000 < ™ & 15000
S Sk "N S N \/ N\
© N Nn../ \ © \ \
& 12500 N R N & 12500 G
& 10000 e R 2 10000 - o N
= Factor de trabajo: 100% T~ = Factor de trabajo: 100%
S 7500 S 7500
g S N
& 5000 & 5000
8 8
< 2500 < 2500
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30

Carga de trabajo [kg]

Carga de trabajo [kg]




Seleccion del modelo Serie LEF S

. s . . . « Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad
Momento dinamico admisible «:= pieza de trabajo estd en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacin. http://www.smc.eu
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Serie LEFS

Precision de la mesa

Lado B—

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
Modelo | @ Lado C (2 Lado D
desplazandose desplazandose
paralelo al lado A paralelo al lado B
LEFS25 0.05 0.03
LEFS32 0.05 0.03
LEFS40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de

montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

Desplazamiento [mm)]

0.08

0.06

0.04

0.02

4332

LEFS25

(L=25 mm)/

e

/

(L =30 mm) |

i

-

LEFS40

(L=w/

.~

/

/

—

100

200
Carga W [N]

300

400

500

Nota 1) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.
Nota 2) Confirme el espacio y el juego de la guia por separado.
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS (¢

LEFS25, 32, 40

S
Compatible con bateria secundaria - : o
Consulte con SMC para detalles. = 3 ' e
d__:w’-{“-"_{::‘-* = @
R s T =
Forma de pedido < % ~ g _
LEFS|3 —-1200|B|- ©
0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9 Tipo de motor
25 — En linea Simbolo Tipo Potencia de salida [W] | Tamafo Driver compatible
32 R Paralelo en el lado derecho V6 100 25 LECYM2-V5/LECYU2-V5
P— Servomotor AC
40 L |Paralelo en el lado izquierdo v7 200 32 LECYM2-V7/LECYU2-V7
(Encoder absoluto)
V8 400 40 LECYM2-V8/LECYU2-V8
9 Paso [mm] 6 Carrera [mm)] @ Opcién de motor eTipo de cable
Simbolo| LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 50 50 — Sin opciones — Sin cable
H 20 24 30 a a B Con bloqueo S Cable estandar
A 12 16 20 1000 1000 R | Cable robdtico (cable flexible)
B 6 8 10
@ Longitud del cable del actuador [m] gTipo de driver @ Conector I/O
— Sin cable Driver compatible | Tension de alimentacion [V] — Sin conector
3 3 — Sin driver — H Con conector
5 5 M2 LECYM2-VO 200 a 230
A 10 U2 LECYU2-VO 200 a 230
(o3 20
Tabla de carreras aplicables @: Estandar
Carrera Rango de carreras que
Modelo [mm] 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 100059 pueden fabricar [mm]
LEFS25 ® & & o o o o o o o o o — | — | — | —|—|—|—]|—1] 50a600
LEFS32 ® & o o o o o o o o o o o o o o —  — | — | — | b5oasoo
LEFS40 —|— ® | ®© & & e e o o o o o o o o o o o o 150 a 1000
+ Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Drivers compatibles
Tipo .l.! MECHATROLINK- I Tipo H MECHATROLINK- I
r l
Tipo de driver i I
Serie LECYM LECYU
Red aplicable MECHATROLINK- II MECHATROLINK-II

Encoder de control

Encoder absoluto de 20 bits

Dispositivo de comunicacion
Tension de alimentacion [V]
Pagina de referencia

13

Comunicacién USB, comunicacion RS-422
200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Pagina 103
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

Especificaciones
LEFS25, 32, 40 con servomotor AC s 2
Modelo LEFS25(1V6 LEFS32(1V7 LEFS40C1V8 g B
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 600 50 a 800 150 a 1000 % E
Carga de trabajo [kg] Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60 ]
Nota 2) Vertical 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Hasta 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
= 401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
§ Velociggg 3) 501 a 600 900 540 270 1200 800 400 1500 1000 500
2 | max. ?:rr:g?ade 601 a 700 — — — 930 620 310 1410 940 470
S | [mm/s] 701 a 800 —_ —_ —_ 750 500 250 1140 760 380
3 801 a 900 — — — — — — 930 620 310
§ 901 a 1000 — — — — — — 780 520 260
-g Aceleracidn/deceleracion max. [mm/s2] 20000 (consulte el limite en las paginas 7 a 9 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo)
§ Repetitividad de posicionamiento [mm)] +0.02
§ Movimiento perdido [mm] Nota 4) 0.1 0 menos
& | Paso [mm] 20 [ 12 [ e | 24 [ 16 8 | 80 [ 20 [ 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota5) 50/20 E
Tipo de actuacion Husillo a bolas (LEFSO), Husillo a bolas + correa (LEFSCIF) L
Tipo de guia Guia lineal -
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Potencia del motor/Tamafo 100 W/0040 200 W/CJ60 [ 400 W/CJ60
o Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC)
.E @ Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)
§ 2| Consumo Horizontal 45 65 210 g
i g de energia [W] o= ©) Vertical 145 175 230 IilJ
é’. @' Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2 2
L durante el funcionamiento [W] Nota7) Vertical 8 8 18
Consumo méx. de energia momentanea [W] Nota8) 445 725 1275
g g | Tipo Nota9) Blogueo no magnetizante
52| Fuerza de retencién [N] 78 131 255 131 197 | 385 220 330 660
%é Consumo de energia a 20°C [W] Nota 10) 5.5 6 6
& 5| Tensién nominal [V] 24 VDC £10%

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son
ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Para obtener mas detalle, consulte la "Gréafica de velocidad-carga

Nota 3) La velocidad admisible varia en funcion de la carrera.

Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccién
paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con

de trabajo (Guia)" en la pag. 6.

el actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias
entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como

perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevd a cabo con el actuador
en el estado inicial).

Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al
momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo
el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en
la posicién de ajuste.

Nota 8) El consumo maximo de energia momentaneo (incluyendo el driver)
corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 9) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo".

Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Peso

Serie LEFS25[1V6
Carrera [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Peso del producto [kg]| 2.06 | 2.20 | 2.34 | 250 | 2.62 | 2.75 | 2.90 | 3.05 | 3.18 | 3.30 | 3.46 | 3.60
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.3

Serie LEFS3201V7
Carrera [mm] 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg]| 3.40 | 3.60 | 3.80 | 4.00 | 4.20 | 4.40 | 4.60 | 480 | 5.00 | 520 | 5.40 | 5.60 | 5.80 | 6.00 | 6.20 | 6.40
Peso adicional con blogueo [kg] 0.7

Serie LEFS40C1V8
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg]| 5.92 | 6.20 | 6.48 | 6.75 | 7.05 | 7.35 | 7.61 | 7.90 | 8.17 | 835 | 8.73 | 9.00 | 9.30 | 9.55 | 9.86 | 10.15 | 10.42 | 10.70
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.7
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Serie LEFS

Construccion

A—

T

|

By
i

A—

W?@W?? /

o e/ / ‘ ! ﬁﬁ
J I
| o o0 o ‘
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 11 | Montaje del motor Aleacion de aluminio| Revestimiento
2 |Guia — 12 | Acoplamiento —
3 |Eje de husillo a bolas — 13 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
4 |Tuerca del husillo a bolas — 14 | Cubierta final del motor |Aleacion de aluminio Anodizado
5 |Mesa Aleacién de aluminio Anodizado 15 | Motor —
6 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 16 |Salida directa a cable NBR
7 |Tope con banda de sellado  Resina sintética 17 |Tope con banda Acero inoxidable
8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 18 | Banda antipolvo Acero inoxidable
9 |Alojamiento B Aluminio fundido Revestimiento 19 | Cojinete —
10 |Tope de cojinete Aleacién de aluminio 20 |Cojinete —
15
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS25 c 9
\9 %
3H9 (+0.025) 8 o
0 o £
n x g4.5 prof. 3 O —
e 3T
3
® - - - -
120
D x 120 (= E) F [] 10 n
B L
Ll
-l
Opcidén de motor: Con bloqueo
Cable del encoder (27) L (2.2)
Cable del motor (27) (52) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 (169) 58
(209) 10 (56) Carrera (54) 38
) . m.‘ ° Posicin de deteccion de fase 2 e encoder o2l 2+1 | o
<
/ @ L, B = N 0
| £ © m
| CET R
M4 x 0.7
6 | prof. rosca 8
23H9 (+8.025) (102) (terminal F.G.) \—
prof. 3 64 Cable del encoder (27)
Superficie de referencia de montaje del cuerpo Nota 1) __4xM5x08 45 Cable del motor (57)
\ prof. rosca 8.5 © (/)]
H (] = (; = o — = a
| I
— H ] -
o} Q Qo é
2 0
@ 3H9 +g.025
prof. 3 S
m
)
Ll
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del -l
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con ——
las piezas de trabajo ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) La posicion de primera deteccidn de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
>=
L
- - J
Dimensiones [mm]
Modelo — A|B|n|D|E]|F
Sin blogueo | Con blogueo
LEFS25011-500] 339 379 56 160 4 — — 20 ——
LEFS25011-100C1 | 389 429 106 210 4 — —
LEFS25001-15000 | 439 479 156 260 4 — —
LEFS250C11-20001 | 489 529 206 310 6 2 240 o
LEFS2501[1-250C1 | 539 579 256 360 6 2 240 =
LEFS250101-30001 | 589 629 306 | 410 8 3 360 L
LEFS25011-35000 | 639 679 356 460 8 3 360 35 -
LEFS25011-400C1 | 689 729 406 510 8 3 360
LEFS25011-45000 | 739 779 456 560 10 4 480
LEFS250C11-50000 | 789 829 506 610 10 4 480 p—
LEFS2501(1-550C1 | 839 879 556 660 12 5 600 >
LEFS25011-600C1 | 889 929 606 710 12 5 600 <>5
Ll
=
~
=
>
(&)
Ll
.
—
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS32

5H9 (+00%)
prof. 5

N x85.5

150
D x 150 (= E) 1515
B

\ (2.2)

L
Cable del motor (27) 10 (62) A}\Becorrido de la mesa: Car 6) Nota 2) M (201) 70
(231) / ©) ]\ carer 64) "
qg \(ﬂ: /Em Z del encoder 23/ || 2+1

i —— e
/// 0
| —1 { © + 8

M4 x 0.7
prof. rosca 8 (terminal F.G.)

84

Superficie de referencia de 70 Cable del e

montaje del cuerpo Nota 1)

er (97)

Cable del motor (o

N i 3
—_ - q4
H |
- o
“M 5He (90%0)
prof. 5
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Aseglrese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
las piezas de trabajo ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin blogueo | Con blogueo A e n D E
LEFS32010-5000 391 | \421 56 | 180 4 — —
LEFS32001-10001 441 471 106 230 4 — —
LEFS32010-15000 | 491 51 156 | 280 4 — —
LEFS32001-2000] 541 571 206 330 6 2 300
LEFS32011-25001 591 62\ 256 380 6 2 300
LEFS32011-300C] 641 671 306 430 6 2 300
LEFS320-35000 691 721 \ 356 480 8 3 450
LEFS32011-40001 741 771 406 530 8 3 450
LEFS32011-45001 791 821 456 580 8 3 450
LEFS32001-50001 841 871 506 630 10 4 600
LEFS32011-55001 891 921 556 680 10 4 600
LEFS32C11-600C1 941 971 606 730 10 4 600
LEFS3201-65000 991 1021 SSS 780 12 5 750
LEFS320J1-70000 | 1041 1071 706 830 12 5 750
LEFS3200-75000 | 1091 1121 756 | 880 | 12 5 750
LEFS32001-800001 | 1141 1171 806 930 14 6 900
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS40 c o
e g
6H9 (*9%%°) 8o
n x 6.6 prof. 6 % E
~ » 3
>
: - ——
~
— -
150 »
D x 150 (= E) 60 15 e
B L
|
L (3.1)
13 86 A (Recorrido de la mesa: Carrera + 6) Neta2) 86 (223.5)
(90) Carrera (88) 90
Posicion de deteccion de fase Z del encoder 029 61
2+1
fia — T B A 1

[t)
! [T)
@

© —

e e
: '

8

*‘L M4 x 0.7

prof. rosca 8
(terminal F.G.)

Cable del encoder (27)

4 xM8x1.25

(170) Cable del motor (97)
Superficie de referencia Pof-rosca 13 106
de montaje del cuerpo Nota 1) 60
. i N R 8
ﬁ ° ° ° e
il
H [ [ [ E ﬁ
~I1 06H9 (*0°%)
prof. 7
6H9 (+8.030)
prof. 7

Opcidén de motor:
Con bloqueo

Cable del motor (97)

Cable del encoder (27)

(253.5)

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de Dimensiones [mm]
referencia de montaje del cuerpo, establezca la Modelo - L A B n D E
altura de la superficie opuesta o use un pasador Sin blogueo | Con blogueo
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura LEFS400101-15001 564.5 | 594.5 156 328 4 | — 150
recomendada: 5 mm) LEFS400101-2000] 614.5 644.5 206 378 6 2 300

Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa LEFS40011-2500] 664.5 694.5 256 428 6 2 300
cuando vuelve al origen. Aseglrese de que LEFS4001-300C] 7145 | 7445 306 478 6 2 300
ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera LEFS4000-3500] 7645 | 7945 356 528 8 3 450
con las piezas de trabajo ni los accesorios LEFS400101-4000] 8145 844.5 406 578 F) 3 450

Nota 3) Egogggﬁ:siéar:rzdee?ﬁ?rgzrlg r:quf:(-:cién de fase Z LEFS400IC-4500) 864.5 894.5 456 628 8 3 450
desde el extremo de la carrera del lado del LEFSA40010-5000] ElE s L S 1w - UL
motor. LEFS400101-55001 964.5 994.5 556 728 10 4 600

LEFS40011-60001 1014.5 | 1044.5 606 778 10 4 600
LEFS400101-65001 1064.5 | 1094.5 656 828 12 5 750
LEFS400101-7000] 11145 | 11445 706 878 12 5 750
LEFS40010J-75000 | 1164.5 | 1194.5 756 928 12 5 750
LEFS40011-800C1 1214.5 | 11445 806 978 14 6 900
LEFS400101-85001 1264.5 | 1294.5 856 1028 14 6 900
LEFS40011-9000] 1314.5 | 1344.5 906 1078 14 6 900
LEFS40011-95001 1364.5 | 1394.5 956 1128 16 7 1050
LEFS400101-100000 | 1414.5 | 14445 1006 1178 16 7 1050
18
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS25R

('é:on blooﬁjeo ILIé:FSZSDj/GD-E[:B

Cable del encoder (97)

C

R

able del motor (27)

Extremo de la carrera del lado del motor

B 10
D x 120 (= E) F
120 3H9 (*5%%°)
nx 04.5 prof. 3
o n T T ~
¥ i
L
10 (52) A (Recorrido de la mesa) 52 40.5
(56) Carrera (54)
(4)_ || Posicion de deteccion de fase Z: 2«1 Nota2)
V|
|
Fr——i——3 “’L = —
03H9 (*0°2)
prof. 3 X (2.4)
4 xM5x0.8 w N
prof. rosca 8.5 P —
Superficie de referencia i 4
de montaje del cuerpo Nta 1)
3 =l
= = ©
°2 o o
H R _ R ! _ @
[sp)
Hﬁ —
T n
™
3Hg (*39%) I
prof. 3 45
64
(102)

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de
referencia de montaje del cuerpo, establezca la
altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas.

(Altura recomendada: 5 mm)

Nota 2) La posicion de primera deteccién de fase Z desde
el extremo de la carrera del lado del motor.
Consulte con SMC para el ajuste de la posicion de
deteccion de la fase Z al final de carrera.

19
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58
(2 448 | _38
© i @]
N i3
bk Ny Ty
0
(o]
M4 x 0.7 6
prof. rosca 8
(terminal F.G.)
Posicion de mon{a}e del motor: * Posicion deinilontaje del motor:
Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho
| LEFS25LVOO | LEFS25RVOO |
Cable del encoder (97) Cable del encoder (97)
‘ 106 106 ‘
o © @ ‘ @
N ©| A ~
<| <] [
1 9‘ ® ® ‘ ® N 1
Cable del motor (27) ‘ Cable del motor (27)
Dimensiones del motor [mm]
Tipo de X w Z
motor | Sinblogueo | Conblogueo | Sinbloqueo | Conblogueo | Sinbloqueo \ Con blogueo
V6 112 157 825 | 127.5 11
Dimensiones [mm]
Modelo L A B n | D|E F
LEFS250001-5000 210.5 56 | 160 4 | — | — | 20
LEFS25010J(1-100C] | 260.5 | 106 | 210 4 | — | —
LEFS2501001-15000 | 310.5 | 156 | 260 4 | — | —
LEFS25011(1-200C] | 360.5 | 206 | 310 6 | 2 | 240
LEFS25010J[1-250] | 410.5 | 256 | 360 6 | 2 | 240
LEFS2501011-30000 | 460.5 | 306 | 410 8 | 3 |360
LEFS25011(1-350] | 510.5 | 356 | 460 8| 3 |360| 35
LEFS250101[1-400(] | 560.5 | 406 | 510 8 | 3 |360
LEFS250111-4500 | 610.5 | 456 | 560 | 10 | 4 | 480
LEFS250111-500] | 660.5 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480
LEFS25011(1-55010 | 710.5 | 556 | 660 | 12 | 5 | 600
LEFS250111-600] | 760.5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600

SVC



Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS32R e
. i, - - . S8
B 15 Con bloqueo /LEFS321V7-01B 8 E
D x 150 (= E) 15 - - - - - a3
150 | 5H9 (+g.030) Cable del encoder (27) Cable del motor (27)
nxo5.5 prof. 5 X o
° }
e _ i i = 7}
Ll
-l
p—
Extremo de la carrera del lado del motor E
L 1T
10 (62) A (Recorrido de la mesa) 62 55 -
(66) Carrera (64)
(4) Posicion de deteccion de fase Z; 2+1 Noa2) 70
- 2) 60 48 ——
@®| © m‘
_— @
i s B Wi 1) 7
: ” g it g 0
! = 8] 7 =
- Ll
of -
M4 x 0.7 7.5
prof. rosca 8
(terminal F.G.) —
#5H9 (*3°%)
prof. 8 (prof. avellanado 3) X (2.4)
4 x M6 x 1 w N Posicion de monfa]e del motor: " Posicion de]ﬁontaje del motor: 2
prof. rosca 12.5 (prof. avellanado 3) Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho wl
- LEFS32LVO LEFS32RVOO =
Plano de referencia de o o - o o o
montaje del cuerpo Neta 1) ° Cable del encoder (27) Cable del encoder (27)
/. ) © 18 0 132.5 132.5
=l k2 & —
7 - S ® ® ® ® L4
_ ] _ < ¥
| M 8 8 % ;{j 3l &
L b L34
a O ® ® @ @
o >
[t} Cable del motor (27) Cable del motor (97) w
5H9 (+8.o30) I —
prof. 8 (prof. avellanado 3) 42 - -
70
(122) —
Dimensiones [mm]
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia Modelo L A B n D E
de montaje del cuerpo, establezca la altura de la LEFS320000-500] 245 56 180 4 — —
superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas. LEFS320000-10000 | 295 106 | 230 2 — — 9
(Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el LEFS3201010-1500] | 345 | 156 | 280 4 — — Iﬂ
extremo de la carrera del lado del motor. Consulte con LEFS320]0I01-20000 | 395 | 206 | 330 6 2 300
SMC para el ajuste de la posicién de deteccion de la fase LEFS32000J01-2500] | 445 | 256 | 380 6 2 300
Z al final de carrera. LEFS3211C1-300C1 | 495 | 306 | 430 6 2 300
LEFS320011-350C1 | 545 | 356 | 480 8 3 450 —
. . LEFS320111-400C] | 595 | 406 | 530 8 3 450 s |
Dimensiones del motor [mm] LEFS3200000-4500] | 645 | 456 | 580 | 8 | 3 | 450 D
Tipo de X w Z LEFS320000-50000 | 695 | 506 | 630 | 10 | 4 | 600 T
motor | Sinbloqueo | Conbloqueo | Sinblogueo | Conblogueo | Sinbloqueo | Con blogueo LEFS32000001-550C1 | 745 | 556 | 680 10 4 600 |
~
v7 1135 | 1585 | 60 120 14 14 LEFS3200000-6000] | 795 | 606 | 730 | 10 | 4 | 600 =
LEFS3200-650001 | 845 | 656 | 780 | 12 5 | 750 >
LEFS32000J0)-7000] | 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750 2
LEFS3200011-75001 | 945 | 756 | 880 12 5 750 -
LEFS320011-800C1 | 995 | 806 | 930 14 6 900 —
20
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS40R

B 15 Con bloqueo /LEFS40]V8-C1B
D x 150 (= E) 60 o - o o o o
150 6H9 (9%%°)
N x 6.6 prof. 6 Cable del encoder (97) Cable del motor (7)
- - < ;ﬁ:’/:
|
\ ~
[ ' v
~ = -
L Extremo de la carrera del lado del motor
13 (86) A (Recorrido de la mesa) 86 62.4 7
(90) Carrera (88) ()
(4)  Posicién de deteccion de fase Z: 2+1 Noi22)
- T [ : = 8 — &
™
D y M4 x 0.7 8
28 prof. rosca 8
re) (terminal F.G.)
+0.030 X 2.4 - - - - - -
06H9 ( 0 ) 2 Posicion de montaje del motor: Posicion de montaje del motor:
prof. 7 w Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho
4 LEFS40LV[1] LEFS40RVI]
x M8 x 1.25 N . = - - o =
prof. rosca 13 FAEE B3 ] Cable del encoder (97) Cable del encoder (27)
Plano de referencia de 153 153
montaje del cuerpo Nota 1)
N ) i § ® ® ® )
o © s 3 3|8 g\/f T 33
T v ® @ ® ®
1t L 2 ; :
i ‘ o) Cable del motor (27) Cable del motor (27) |
e © R -
~|
6H9 (+g.030)
prof. 7 60 Dimensiones mm]
106 Modelo L A B n D E
(170) LEFS40000-15000 403.4 | 156 | 328 4 — 150
LEFS400101(1-2000] 453.4 206 378 6 2 300
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia LEFS400100-25000 503.4 256 428 6 2 300
de montaje del cuerpo, establezca la altura de la LEFS40001-300C] 553.4 306 478 6 D) 300
superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas. LEFS40000-350C0 603.4 356 528 8 3 450
(Altura recomendada: S5mm) LEFS40010I1-4000] | 653.4 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450
Nota 2) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el LEFS40010101-4500] 703.4 456 608 8 3 250
extremo de la carrera del lado del motor. Consulte con -
SMC para el ajuste de la posiciéon de deteccion de la LEFS400010-5000) 7534 506 678 10 4 600
fase Z al final de carrera. LEFS40010101-55001 803.4 556 728 10 4 600
LEFS4001011-600C] 853.4 606 778 10 4 600
. . LEFS400101-65001 903.4 656 828 12 5 750
Dimensiones del motor [mm] LEFS4000-70000 | 9534 | 706 | 878 | 12 5 750
Tipo de X w V4 LEFS4000-75000 | 1003.4 | 756 | 928 | 12 5 750
motor | Sinbloqueo | Conbloqueo | Sinblogueo | Conblogueo | Sinblogueo | Con blogueo LEFS4011-800C] 1053.4 806 978 14 6 900
V8 1375 | 1775 | 985 | 1385 14 14 LEFS400000-85000 | 1103.4 | 856 | 1028 | 14 6 900
LEFS4001011-900] | 1153.4 906 | 1078 14 6 900
LEFS40010J1-9500] | 1203.4 956 | 1128 16 7 1050
LEFS4001011-1000C1 | 1253.4 | 1006 | 1178 16 7 1050
21
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante

Accionamiento por correa / Serie LEFB

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Compruebe la carga de ' Compruebe el tiempo ' Compruebe el momento
trabajo-velocidad. del ciclo. admisible.

Ejemplo de seleccion

~

Condiciones ] o , _
*Masa de la pieza: 20 [kg] e Condiciones de montaje de la pieza:

de funciona-
miento e Velocidad: 1500 [mm/s] W

® Aceleracion/deceleracion: 3000 [mm/s?] g

-

eCarrera: 2000 [mm]

(s
f f
@ Posicidn de montaje: Horizontal hacia arriba (0

Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 24)
Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza y de la velocidad
conforme a la <Gréfica de velocidad-carga de trabajo>.

Ejemplo de seleccion) El tipoLEFB40V8S-2000 se selecciona provisionalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.

Compruebe el tiempo del ciclo.

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el Ejemplo de célculo)

siguiente método de célculo. T1 aT4 se pueden calcular de la siguiente manera:
Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion. T1=V/a1 =1500/3000 = 0.5 [s],

T-T1+T2+T3+T4[s] ‘ T3 =V/a2 = 1500/3000 = 0.5 [s]

*T1: Tiempo de aceleraciéon y T3: T2 = L-05-V-(T1+T3)
El tiempo de deceleracion puede v
obtenerse de la siguiente ecuacion. _ 2000 - 0.5 - 1500 - (0.5 +0.5)
1500

T1 =V/al[s] | | T3 =V/a2[s] | =0.83[s]

o T2: El tiempo a velocidad constante puede T4 =0.05[s]
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener

To = L-05-V-(T1+T3) [s] como sigue:
v T=T1+T2+T3+T4
*T4: El tiempo de fijacién varia en funcién =05+0.83+05+0.05
de condiciones como el tipo de motor, la =1.88[s]

carga y la posicion de entrada de los datos
de paso. Por ello, calcule el tiempo de
fijacion con referencia al siguiente valor

T4 =0.05 [s]

m Compruebe el momento de guiado.
1000 ms? |
1000 = —
K V3000 r‘nm/s‘?\
Mep s
= 0l % 5000 mm/s?
N E YN
m = [ / ;?000 mﬁn/s2
-l L)
L1 - AT
5 \ [ 20000
! 8 %00 ‘.\ NN
®©
B { g \ ‘\/'*.. N
\\ N N /- Moo
Basandose en el resultado del calculo 100 |==r=9"~|~ -/-'.‘ ey
anterior, se seleccionara el tipo %5 10 20 30 40 50 60
LEFB40V8S-2000. Caraa de trabaio [kal

28 ZS\NC

BT
= N
=
5 30 LEFB40
g J L
Q -
g2 LEFB32 >3
3 \
g, 10 LEFB25
8 11
0 1000 1500 2000
Velocidad: V Imm/s]
<Grafica de velocidad-
carga de trabajo>
(LEFB40)
g L
=] at / a2
|/ \
e Tiempo
§ N [S]
T1 T2 T3 |4

L: Carrera [mm]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
V: Velocidad [mm/s]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
al: Aceleracion [mm/s2]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)

T1: Tiempo de aceleracion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la
velocidad de ajuste

T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esta
funcionando a velocidad constante.

T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del
funcionamiento a velocidad
constante hasta la parada

T4: Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la
posicion




Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccion del modelo Serie LE F B

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEFBLCI / Accionamiento por correa

LEFBL[I / Accionamiento por correa

LEFB25(1V6 (factor de trabajo)

[ =
=]
o
o
2
[}
(72]

del modelo

30
25 LEFB40 — 20000 b= — LEFB25 (50%) |
2 1 \ ----- LEFB25 (75%
) ) E 17500 1% (75%) | n
= Area de "Resistencia regenerativa" = 1 ‘-\ = = LEFB25 (100%) L1,
S § 15000 3 w
T ie] 1 ‘.\ |
LEFB32 S 2
T 3 S 12500 %
(o) o) | -\
kel o %
3 ‘% 3 10000 ——
3 S \ x —
S & 7500 Y
] LEFB25 s N
2 \ o
£ 2500 AL \ m
0 - [ — 0...
— * “
0 1000 2000 2500 0 w
. 0 5 10 |
Velocidad [mm/s] X
Carga de trabajo [kq]
+ El area sombreada de la gréfica requiere la resistencia regenerativa.
LEFB32[1V7 (factor de trabajo) S
. gn . . py I
Grafica de tiempo de ciclo (Guia) & 20000 ™ — LEFB32 (50%)
] ] E 17500 \‘-.‘ ----- LEFB32 (75 /Z) L )
LEFB[] / Accionamiento por correa = 3 = = LEFB32 (100%) 0
S 15000 )
S \ \ .|
LEFB25/32/40 Aceleracién/deceleraciéon [mm/s?] § 12500 \ '.‘\
© A0,
5.0 I 8 10000 N\
45 — 5000 || g S R
PP I A A N N 10000 | | g 7500 SIS
' = = 20000 € 5000 SO
@ 35 3 SN
~— SO
3 3.0 < 2500 e %
o
g 25 0 w
'§- 0 5 10 15 20 -
g 2.0 ] - Carga de trabajo [kg]
£ 15 =T
o I e iy LEFB401V8 (factor de trabajo) {
0.5 //_—” ~
: == I [
0.0 = 20000 = —— LEFB40 (50%) [
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 g 17500 ‘. "\ ---- LEFB40 (75%) | |
Carrera [mm] E NS = = LEFB40 (100%)
c .
+ El tiempo de ciclo corresponde a la velocidad maxima. g 15000 ‘\ *
x Carrera maxima: LEFB25: 2000 mm g 12500 NN\
LEFB32: 2500 mm g
LEFB40: 3000 mm 2 10000
5 7500
pag ~ teay
o 5000 —<= 2T
< 2500
0
0 5 10 15 20 25 30

Area de "Resistencia regenerativa"

+ Cuando use el actuador en el drea de "Resistencia regenerativa“, descargue el
“Programa de seleccién de la potencia del servomotor AC/SigmaJunmaSize+” del
sitio Web de SMC. A continuacidn, calcule la capacidad de la resistencia
regenerativa necesaria para obtener una resistencia regenerativa externa apropiada.

# La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente.

Carga de trabajo [kq]

Motor/Driver aplicable

Modelo aplicable
Modelo Motor Servopack (driver de SMC)
SGDV-R90AT10] (LECYM2-V5)
LEFB25L1 | SGMIV-01A3A | iy Rraoa210] (LECYU2-V5)
SGDV-1R6A110] (LECYM2-V7)
LEFB32L] | SGMJIV-02A3A | 5y 1ReA210] (LECYU2-V7)
SGDV-2R8A110] (LECYM2-V8)
LEFBAOL] | SGMJV-04A3A | oy sRgA210] (LECYU2-VE)

24
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Serie LEFB

. s . . . « Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad
Momento dinamico admisible «:= pieza de trabajo estd en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacin. http://www.smc.eu

Horizontal

Acceleration/Deceleration ——1000 mm/s2 ~ — — —=3000 mm/s2  --=----- 5000 mm/s2 = —-—-— 10000 mm/s2 = = = = 20000 mm/s2
=
S | ni oz .
2 D?reccmn de vpladlzo de carga Modelo
g m: Carga de trabajo [kg]
Me: Momento dinamico admisible [N-m]
[0}
'5 L.: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEFB2501V6 LEFB3201V7 LEFB4001V8
1000 T 1000 —— 1000 T
1\ 5 \ Vs
30 d R\
H gl [NETRY
o) IR ol &
Vg i IR
1 \ - \ [| Y Y
Mep _ VE oy _ Vo _ \
| E s £ Vo € Fa \
m S| £ 15 E L E bk N
L1 g 5 500 —\ Ty = 500 ‘ B \\ 5 500 T X
— B % 1 °,
o F- \ . \\ I N A v \ N
b N r - o N Y \‘ . N
N 8 N U U R (XN 8 N
(SN % 1 ‘\ S Ty N v T
\UoN s NN N VS .
» ‘N ] N. . A N N
\\ = ~. \\ . ° ~\ 3 ~
-] o oo dls o - -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 S 1000 —— ~ 1000 T
ah i it
i i it
R I i i s
o4 H . \
i \ LY I \
Mey — (W \\ — BN — [T
£ K IS [IN R € = y
—%m 5| £ L 3 i [} 13 Vi
i ®| o 500 i 9 500 —Hih 9 500 [Ty
L2 e Ca— |2 N \ \| \ Uy
i Lo\ Y \ . : \ R S N
|;#:i1 5 D ‘ [ ‘\ . \‘ \\ ra R ; \‘\ “‘ \\
\ 3 . N\ 5
‘\ \ S \\ ‘\ % N ‘\ A P R
MN - 9 & . Iy VN
. .\.\ . . \.\ SeoS N \~ \.\. ~
Sl ST~ AN .\~\_~ i \‘~~ eeed
1= 0 1--1- 0 -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
800 800 800
= .
» 600 — 600 600
[ = — —_
L3, 5| E £ £
2| E E £
93 400 9 400 9 400
Mer b
m o h
8 )
i 200 200 200 \
\:\.
=[="=z 0 =% 0 -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]




Precision de la mesa

Seleccion del modelo Serie LEF B

Lado B —

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)

Modelo | (@ Lado C (2 Lado D
desplazandose desplazandose
paralelo al lado A paralelo al lado B
LEFB25 0.05 0.03
LEFB32 0.05 0.03
LEFB40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de
montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

0.06
B
E 004
[e]
€
o
S
©
N
R
>
2 002
[a]
0

LEFB32

(L =30 mm)

TLEFB25 //
(L =25 mm)
/ LEFB40
(L =37 mm)

0 100 200 300

Carga W [N]

Nota 1) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.
Nota 2) Confirme el espacio y el juego de la guia por separado.

O
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Accionamiento por correa

Serie LEFB

LEFB25, 32, 40

Forma de pedido

q

LEFB

S -[300/B

“ Tamaiio eTipo de motor

32| |[V7
© o0

S| 3[M2
06 60 00 0

e Paso equivalente [mm] @ Carrera

o

]

[mm
25 Simbolo| Tipo Potencia de salida [W] | Tamafio Driver compatible | S | 54 | 300 300
32 V6 Servomotor AG 100 25 | LECYM2-V5/LECYU2-V5 a a
40 V7 | \ 200 32 | LECYM2-V7/LECYU2-V7 iy 3000 3000
Vg | Creoder absoluto)—— 55 40 | LECYM2-V8/LECYU2-V8 @ opcisn de motor
—_ Sin opciones
9 Posicion de montaje del motor B Con blogueo 0Tipo de cable
—_ Montaje superior —_ Sin cable
U Montaje inferior @ Longitud del cable S Cable estandar
del actuador [m R Cable robotico
. ) (Cable flexible)
QTlpo de driver @ Conector I/0 — Sin cable
Driver compatible Tension de — Sin conector 3 3
P alimentacion [V] H Con conector 5 5
— Sin driver — A 10
M2 LECYM2-vO 200 a 230 C 20
u2 LECYU2-VO 200 a 230
Tabla de carreras aplicables @: Estandar/O: Bajo demanda
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000(1100(1200|1300|1400|1500|1600/1700|1800(1900(2000/2500/3000 sza;l?:diﬁ ?:g{fc':f[ﬂn“rﬁ]
LEFB25| @ | @ | © [ ®© | ¢ | ®© © o O | e |  O|O|@|O|O|O|O| @®@| —|— 300a2000
LEFB32| © | © | ®© | ®© | ®© | ®© © © O | e | O|O|@|O|O|O|O|®@| ® | — | 300a2500
LEFB40| © | © © (o o o o e O | e O|O|e|O|O|O|O | @ | @] e 300 a 3000

= Contacte con SMC para carreras distintas a las mostradas arriba, ya que se fabrican bajo pedido.

Drivers compatibles

Tipo de driver

Tipo .l.! MECHATROLINK-II

Tipo hl MECHATROLINK-II

Serie

LECYM

LECYU

Red aplicable

MECHATROLINK-II

MECHATROLINK-1II

Encoder de control

Encoder absoluto de 20 bits

Dispositivo de comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS-422

Tension de alimentacion [V]

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia

Pagina 103
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante .
Accionamiento por correa Serie LE F B

Especificaciones
LEFB25, 32, 40 con servomotor AC
Modelo LEFB25V6 LEFB32V7 LEFB40V8
300, 400, 500 300, 400, 500
PSR 600, 700, 800 600, 700, 800
900, 1‘000”(1 100) 900, 1000, (1100) 900, 1000, (1100)
Carrera [mm] Nota 1) 1200, (1300, 1400) 1200, (1300, 1400) 1200, (1300, 1400)
5 1500, (1600: 1700) 1500, (1600, 1700) 1500, (1600, 1700)
K (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000
3 2500 2500, 3000
§ Carga de trabajo [kg] Net22) [ Horizontal 5 15 25
8 | Velocidad max. [mm/s] 2000 2000 2000
§ Aceleracién/deceleracion max. [mm/s?] 20000 (consulte el limite en la pagina 24 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo) Neta3)
.g Repetitividad de posicionamiento [mm)] +0.06
_g Movimiento perdido [mm] Nota 4) 0.1 0 menos
§ Paso equivalente [mm] 54
2 | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota®) 50/20
u Tipo de actuacion Correa
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Potencia del motor/Tamano 100 W/CJ40 200 W/J60 \ 400 W/J60
9 Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC)
_5 «»| Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)
g S| Consumo Horizontal 29 4 72
% E de energia [W] Nota 6) Vertical _ _ _
2 S| Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2 2
& | durante el funcionamiento [W] Moz Vertical — — —
Consumo max. de energia momentanea [W] No28) 445 725 1275
§ g | Tipo Nota9) Bloqueo no magnetizante
£ 5] Fuerza de retencién [N] 27 54 110
E% Consumo de energia a 20°C [W] Nota 10) 5.5 6.0 6.0
&5/ Tension nominal [V] 24VDC %%
Nota 1) Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Para obtener mas detalle, consulte la "Gréafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 24.

Nota 3) La aceleracién/deceleracion maxima varia en funcion de la carga de trabajo. Compruebe la “Grafica de carga de trabajo-aceleracién/deceleracion
(Guia)" del catalogo.

Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en
la posicion de ajuste.

Nota 8) El consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 9) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor "Con bloqueo”.

Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afada el consumo de energia para el bloqueo.

Peso
Serie LEFB25
Carrera [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
Peso del producto [kg]| 3.06 | 3.31 | 3.56 | 3.81 | 4.06 | 4.31 | 4.56 | 4.81 | 5.06 | 5.31 | 5.56 | 5.81 | 6.06 | 6.31 | 6.56 | 6.81 | 7.06 | 7.31
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.3
Serie LEFB32
Carrera [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000|1100 | 1200 | 1300 | 1400|1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500
Peso del producto [kg]| 4.90 | 5.25 | 5.60 | 5.95 | 6.30 | 6.65 | 7.00 | 7.35 | 7.70 | 8.05 | 8.40 | 8.75 | 9.10 | 9.45 | 9.80 |10.15/10.50{10.85|12.60
Peso adicional con blogueo [kg] 0.7
Serie LEFB40
Carrera [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000|1100 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
Peso del producto [kg]| 7.20 | 7.65 | 8.10 | 8.55 | 9.00 | 9.45 | 9.90 [10.35/10.80|11.25|11.70{12.15|12.60|13.05|13.50(13.95(14.40({14.85|17.10| 19.35
Peso adicional con blogueo [kg] 0.7
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Serie LEFB

Diseno

LEFB25V6S

=
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* El modelo de montaje inferior del motor es igual.
Lista de componentes
N® Descripcion Material Nota N® Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 15 | Carcasa Aleacion de aluminio Revestimiento
2 |Rail guia 16 | Montaje del motor Aleacion de aluminio Revestimiento
3 |Correa 17 | Cubierta del motor Aleacién de aluminio Anodizado
4 | Soporte de correa Acero al carbono Cromado 18 | Cubierta final del motor| Aleacién de aluminio Anodizado
5 |Tope de correa Aleacién de aluminio Anodizado 19 | Tope con banda Acero inoxidable
6 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 20 | Motor
7 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Casquillo elastico NBR
8 | Tope con banda de sellado Resina sintética 22 | Tope Aleacion de aluminio
9 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 23 | Banda antipolvo Acero inoxidable
10 | Soporte de polea Aleacion de aluminio 24 | Cojinete
11 |Eje de polea Acero inoxidable 25 | Cojinete
12 | Polea final Aleacién de aluminio Anodizado 26 | Espaciador Aleacién de aluminio
13 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 27 | Perno de ajuste de tension Acero al cromo molibdeno Cromado
14 | Brida de retorno Aleacion de aluminio Revestimiento 28 | Perno de fijacion de la polea| Acero al cromo molibdeno Cromado
29
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Diseno

Actuador eléctrico / Modelo deslizante
Accionamiento por correa

Serie LEFB

LEFB32/40VS

s

Seleccion
del modelo
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= El modelo de montaje inferior del motor es igual.
Lista de componentes
N® Descripcion Material Nota N® Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 15 | Brida de retorno Aleacién de aluminio Revestimiento E
2 |Rail guia 16 | Carcasa Aleacion de aluminio Revestimiento |
3 |Correa 17 | Montaje del motor Aleacién de aluminio Revestimiento
4 | Soporte de correa Acero al carbono Cromado 18 | Cubierta del motor Aleacién de aluminio Anodizado
5 |Tope de correa Aleacion de aluminio Anodizado 19 | Cubierta final del motor | Aleacion de aluminio Anodizado -
6 |[Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Tope con banda Acero inoxidable
7 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Motor
8 | Tope con banda de sellado Resina sintética 22 | Casquillo elastico NBR 4]
9 | Bloque final Aleacion de aluminio Revestimiento 23 | Banda antipolvo Acero inoxidable >=
10 | Cubierta de médulo final 24 | Cojinete IiIJ
11 | Soporte de polea Aleacioén de aluminio 25 | Cojinete
12 | Eje de polea Acero inoxidable 26 |Cojinete
13 | Polea final Aleacion de aluminio Anodizado 27 | Perno de ajuste de tension | Acero al cromo molibdeno Cromado R
14 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado )
>
O
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=
)
=
>
O
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.
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Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB25/Modelo de montaje superior del motor

3H9 (+004025 )

n x 94.5 prof. 3
<
B = — ik
<
170
D x 170 (=E) 25| 3
B
L)
10 (109) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 75 (1.4)
(112) Carrera 55 S
1 @), Il Posicin de deteccion de fase Z del encoder Nota8) 7| [3+1.5 <
‘ Cable de encoder (¢7)
f Cable del motor (07) f
=&
0| o - M4x0.7 38
! . i - I prof. de rosca u
222 ;| =i i (terminal F.G.) \ [@ )
oo -
[s\}
vl 6
af @l y7
58
@3H9 (0% 102 Perno de ajuste de la tension de la correa
prof. 3 (M3: Distancia entre caras 2.5)
Plano de referencia de 4 xM5x0.8 64
montaje del cuerpo Nota 1) prof. de rosca 8.5 45
0 ©
0 [sp)
- . - = _
H B R R R B | N - |
b nis
o (o} — =
ol_||_3Ho (19925
prof. 3
Opcion de motor: Con bloqueo
(75) (1.4)
|
o
S
Dimensiones [mm] :

Carrera L A B n D E Cable de encoder (07)
300 552 306 467 6 2 340 ol Cable del motor (97)
400 652 406 567 8 3 510 E & ;

500 752 506 667 8 3 510
600 852 606 767 10 4 680 |
700 952 706 867 10 4 680 Z
800 1052 806 967 12 5 850 ! & hd
900 1152 906 1067 14 6 1020
1000 1252 1006 1167 14 6 1020
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 Nota 1) Si a el actuador eléctri 4o 6l plano de ref ) | @i
tso0 | rse | tooo | toor | 20 | o [ s NS ontee whater s e e o pusol e
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Nota 2) La distancia que puede recorrer la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 de que una pieza de trabajo montada en la tabla no interfiera con las piezas
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2000 2252 2006 2167 26 12 2040 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
31
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Actuador eléctrico / Modelo deslizante

Dimensiones: Accionamiento por correa

Accionamiento por correa Serie LEF B

LEFB25U/Modelo de montaje inferior del motor

+0.025
nxo4.5 3H9 (7%
prof. 3
X P~
© B : . i B . =
<
170
D x 170 (=E) 25| 3
B
(L) Perno de ajuste de tensién
10 (109) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 52 75 (1.4) (M3: Distancia entre caras 2.5)
(112) Carrera 55
(3) Posicion de deteccién de fase Z del encoder Nota3) 3+1.5 58

M4 x 0.7 38

prof. de rosca 8

(terminal F.G.)

°
<
N
& wlw] 6l |
=2 N etz
©

Cable de encoder (97)

‘ Cable del motor (97)

(117)

)
@3H9 (+00,025 ) 102 N
prof. 3
Plano de referencia de 4xM5x0.8 64
montaje del cuerpo Nota 1) prof. de rosca 8.5 45
. . © . 3
H o o -
—————— &
H Q Q
@) ||_amg (10020
prof. 3
Opcion de motor: Con bloqueo
75 (1.4)
=
Dimensiones [mm] ‘ Cable de encoder (27)
Carrera L A B n D E =& %
300 552 306 467 6 2 340 R 8 i
400 652 | 406 567 8 3 510 2 8 Cable del motor (67)
500 752 506 667 8 3 510 =
600 852 606 767 10 4 680 ‘
700 952 706 867 10 4 680 ‘
800 1052 806 967 12 5 850 1
900 1152 906 1067 14 6 1020 N
1000 1252 1006 1167 14 6 1020 o
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 ) . ) )
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 Nota 1) il Irnon'(a el acttuz;(:or elelctntito usz:jndlo el plarrlfg _de referetnma para el mont:]e
el cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 de3 mmpo mas debido al biselado R. (Altsra recomindada: 5 mm) P
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Nota 2) La distancia que puede recorrer la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese
1800 2052 1806 1967 24 1 1870 de que una pieza de trabajo montada en la tabla no interfiera con las piezas
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2000 2252 2006 2167 26 12 2040 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la

O

carrera del lado del motor.
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Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB32/Modelo de montaje superior del motor

5H9 (460.030 )

n x25.5 prof. 5
f
©
o +— 4~
o
200
D x 200 (=E) 15]| 5
B
L)
(5) 64 (62) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 62 96 (1.4)
(65) Carrera 65 &
BN, Posicion de deteccion de fase Z del encoder Moa3 /1l 3 +1.5 <
Cable de encoder (27)
Cable del motor (27) !
o)
3 48
3 ©
g @ z
N T N | i : 1
® | o 8 p p
I 1 el
70
Perno de ajuste de tension
o5H9 (1000 ) 199 (M4: Distancia entre caras 7)
prof. 5 70
Plano de referencia de 4 x M6 x 1
montaje del cuerpo Nota 1) prof. de rosca 9.5 42
. . . 8 P i 3
[ O 9] 9
A
- B B _ B 1 -| _E
© | [
O O
M4 x 0.7 8 g 5H9 (Jroo.oso )
prof. de rosca 8 prof. 5
(terminal F.G.)
Opcién de motor: Con bloqueo
96 (1.4)
|
N3
|
Dimensiones [mm]
Carrera L A B n D E
300 590 306 430 6 2 400 i Cable de encoder (7)
400 690 406 530 6 2 400 Cable del motor (27)
500 790 506 630 8 3 600 D)
600 890 606 730 8 3 600 E §
700 990 706 830 10 4 800 ]
800 1090 806 930 10 4 800 ;
900 1190 906 1030 12 5 1000 ;
1000 1290 1006 1130 12 5) 1000 ;
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 : :
1200 1490 1206 1330 14 6 1200
1300 1590 1306 1430 16 7 1400
1400 1690 1406 1530 16 7 1400
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 Nota 1) Si a el actuador eléctri 4o el plano de ref ) | @i
fo00 | ta00 | fe06 | 170 [ e | & [t oS mentae ety cacus e e se e s o
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Nota 2) La distancia que puede recorrer la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 de que una pieza de trabajo montada en la tabla no interfiera con las piezas
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la

carrera del lado del motor.
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Actuador eléctrico / Modelo deslizante
Accionamiento por correa

Dimensiones: Accionamiento por correa

Serie LEFB

LEFB32U/Modelo de montaje inferior del motor

5H9 (+00.030 )

30

Perno de ajuste de tensién

(M4: Distancia entre caras 7)

Cable de encoder (97)

Cable del motor (97,

N x25.5 prof. 5
©
8| 44— - - - - - : —p
200
D x 200 (=E) 5[] 5
B
(L)
(5) 64 (62) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 62 96 (1.4)
(65) Carrera 65
@)l Posicién de deteccion de fase Z del encoder Notad),/, || (3 +1.5 70
o O 48
Ld ©
N R ¥ - —1
oo 9
. |
| 4 [
i 2
2 Al
Cable de encoder (27) 2
| Cable del motor (27) '
T
+0.030 N
05H0 () 122 o
prof. 5
Plano de referencia de 4xM6x1 70
montaje del cuerpo Nota 1) prof. de rosca 9.5 42
N ) ) 1) . 3
o) O 0|
Y
I B _ R _ 1 [ L E
© | [
Io) 7o) 11
Yo}
M4 x 0.7 8 o 5HQ (10.0% )
prof. de rosca 8
) prof. 5
(terminal F.G.)
Opcién de motor: Con bloqueo
96 (1.4)
Dimensiones [mm]
Carrera L A B n D E !
300 590 306 430 6 2 400 =
400 690 406 530 6 2 400
500 790 506 630 8 3 600 S
600 890 606 730 8 3 600 &l E &
700 990 706 830 10 4 800 %
800 1090 806 930 10 4 800 Z
900 1190 906 1030 12 5 1000 i
1000 1290 1006 1130 12 5 1000
1100 1390 1106 1230 14 6 1200
1200 1490 1206 1330 14 6 1200 N
1300 1590 1306 1430 16 7 1400 o
1400 1690 1406 1530 16 7 1400
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 Nota 1) Si ta el actuador elécri do el plano de ref ) | i
fo00 [ to30 | o6 | 130 | fa | s | faon oS meclechadn sy e o s ol
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Nota 2) La distancia que puede recorrer la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese
1900 2190 | 1906 | 2030 22 10 2000 de que una pieza de trabajo montada en la tabla no interfiera con las piezas
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la

O

carrera del lado del motor.
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Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB40/Modelo de montaje superior del motor

6H9 (43).030 )

N x 06.6
~ prof. 6
e - - - - - - - - -
200
D x 200 (=E) 60 5
B
(6) 66 (86) A (Recorrido de (b mesa) Nota2) 86 97.5 (1.4)
(89) Carrera 89 =]
(s
(1N Posicion de deteccion de fase Z del encoder Nota3) -t | 3£1.5 |
= 2 |
O 61
|8
% T T Oy [T f O 3] |
! @ L{'_ T
o725 : ZlrE
Cable del motor (7) Perno de ajuste de tensién %
+0.030 A -
Cable de encoder (07) @6H9 (*20%0) (M5: Distancia entre caras 8)
prof. 7 170
Plano de referencia de 4xM8x1.25 106
montaje del cuerpo Nota 1) prof. de rosca 13 60 Cable de encoder (67
\ < [} Cable del motor (26)
- - - ~ - 0
= : ==E
A N 0
) E———— 11
~ lgl r: —— L-\ @}
o [6) :
~
gﬂr?)fx(?grosca 8 : 6HO (3%
- rof. 7
(terminal F.G.) P
Opcién de motor: Con bloqueo
97 (1.4)
—|  Cable del motor (¢7)
o
|
Dimensiones [mm]
Carrera L A B n D E
300 641.5 306 478 6 2 400 ‘
400 741.5 406 578 6 2 400
500 841.5 506 678 8 3 600
600 941.5 606 778 8 8 600 @ @
700 1041.5 706 878 10 4 800 ;\ <
800 | 11415 | 806 | 978 10 4 800 ‘
900 1241.5 906 1078 12 5 1000 il
1000 1341.5 1006 1178 12 5 1000 ] ﬁ &
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200 E @EB@
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200 i
1300 1641.5 1306 1478 16 7 1400
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400
1500 18415 | 1506 | 1678 18 8 1600 / Cable de encoder (07)
1600 1941.5 1606 1778 18 8 1600 Nota 1) Si a el actuador eléctri 4o 6l plano de ref ) | @l
1700 Lzoss | s | ders | s | o | e M@ norad et oesionsmn s o s pus oo
1800 2141.5 1806 1978 20 9 1800 de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1900 2241.5 1906 2078 22 10 2000 Nota 2) La distancia que puede recorrer la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese
2000 2341.5 | 2006 2178 22 10 2000 de que una pieza de trabajo montada en la tabla no interfiera con las piezas
2500 2841.5 | 2506 2678 28 13 2600 de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
3000 3341.5 3006 3178 32 15 3000 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
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Actuador eléctrico / Modelo deslizante .
Accionamiento por correa Serie LEF B

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB40U/Modelo de montaje inferior del motor £
+0.030 T
n x 96.6 6H9 (5 ) 8 g
~ prof. 6 Y
LD
n s
N - - - - - - - -3 - —
200 (7))
D x 200 (=E) 60 5 LL
B Ll
-l
L)
(6) 66 (86) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 86 97.5 (1.4)
(89) Carrera 89
(3) || Posicion de deteccion de fase Z del encoder Noad) 71| 3 £1.5
© Q| v
NOGMNE
=3
E 3
i =t
[ce]
Y
(2]
w
%)able de encoder (97) 06H9 (109% ) g -l
Cable del motor (27) prof. 7 170
Plano de referencia de 4 x M8 x 1.25 106 Perno de ajuste de tension
montaje del cuerpo Nota 1) prof. de rosca 1 3 60 © (M5: Distancia entre caras 8) —
~ n
o [ = ﬁ
[@®] A T\ i @)
i g . g B} B} \ B B m
[ =
~ ® e — © L
o [} -l
M4 x 0.7 8 ~
. +0.030
prof. de rosca 8 ngo? (70 )
(terminal F.G.) ' —
—
Opcién de motor: Con bloqueo
97 (1.4)
R >
Dimensiones [mm] A © ® -l
| ]9
Carrera L A B n D E i @ @
300 641.5 306 478 6 2 400 =
400 741.5 406 578 6 2 400 ‘
500 841.5 506 678 8 3 600 &l (—
600 941.5 606 778 8 3 600 E gi
700 1041.5 706 878 10 4 800 < RO
800 1141.5 806 978 10 4 800 = (O]
900 1241.5 906 1078 12 5 1000 >
1000 1341.5 1006 1178 12 5 1000 IiIJ
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200 1
1300 1641.5 1306 1478 16 7 1400 = /Cable de encoder (07) A
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400 < s
1500 | 18415 | 1506 | 1678 18 8 1600 Cable del motor (27) E
1600 1941.5 1606 1778 18 8 1600 Nota 1) Si ta el actuador elécri do el plano de ref ) | i (&)
1700 [zosts | 06 | fors | zo | s | fooo )3 moned satrceinsernlre o o pusclrore | 13
1800 2141.5 1806 1978 20 9 1800 de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) E
1900 2241.5 1906 2078 22 10 2000 Nota 2) La distancia que puede recorrer la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese >
2000 2341.5 | 2006 2178 22 10 2000 de que una pieza de trabajo montada en la tabla no interfiera con las piezas O
2500 2841.5 | 2506 2678 28 13 2600 de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. I}
3000 3341.5 3006 3178 32 15 3000 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la -l
carrera del lado del motor. —
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Serie LEF

Al

Actuador electrico/
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de
seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el

manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

| Disefio |

|

Manipulacién

/\ Precaucioén

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.

Seleccione un actuador adecuado segun la carga y el
momento admisible. Si no se respeta el limite de trabajo, la
carga exceéntrica aplicada a la guia resultara excesiva y tendra
efectos adversos como la creacion de juego en la guia, una
reduccion de la precision y una menor vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto
excesivas.

Podrian producirse fallos de funcionamiento.

| Seleccién |

A\ Advertencia

1. Evite aplicar una velocidad que supere el limite de
funcionamiento.
Seleccione un actuador adecuada conforme a la relacion entre la
carga de trabajo admisible y la velocidad, asi como conforme a la
velocidad admisible para cada carrera. Si no se respeta el limite
de trabajo, tendra efectos adversos como la creacién de ruido, una
reduccién de la precisién y una menor vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se aplique
una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podrian producirse fallos de funcionamiento.

3. Si el producto se utiliza repetidamente con carreras
parciales (véase la tabla siguiente), utilicelo a carrera
completa al menos una vez cada 10 carreras.

En caso contrario, puede perderse la lubricacion.

Modelo Carrera parcial
LEFS25 65 mm o menos
LEFS32 70 mm o menos
LEFS40 105 mm o menos

4. Cuando se aplica una fuerza externa sobre la mesa,
determine el tamano anadiendo la fuerza externa a
la carga de trabajo para calcular la carga de trabajo
total.

Cuando se usa un conducto de cable o un tubo de movimiento
flexible acoplado al actuador, la resistencia al deslizamiento
de la mesa aumenta, pudiendo provocar un fallo de
funcionamiento del producto.

5. El valor del limite de par en avance/retroceso se fija
en 800% por defecto.

Si el producto se usa con un valor inferior al 300%, la
aceleracion durante el accionamiento puede reducirse. Ajuste
el valor tras confirmar el dispositivo real a utilizar.

37

APrecaucioén

1

ZSNC

. No permita que la mesa choque contra el extremo

de la carrera.

Si se introducen instrucciones incorrectas, como el uso del
producto fuera del limite de funcionamiento o el
funcionamiento fuera de la carrera actual mediante cambios
en el ajuste del controlador/driver y/o en la posicion de origen,
la mesa puede colisionar contra el extremo de la carrera del
actuador. Compruebe los siguientes puntos antes del uso.

Si la mesa choca contra el extremo de la carrera del actuador,
se pueden romper la guia, la correa o el tope interno. Podria

producirse un funcionamiento anémalo.

= Fn ]
Maneje el actuador con cuidado cuando lo use en direccion

I |
vertical, ya que la pieza caerd libremente por su propio peso.

. La velocidad real de este actuador depende de la

carga de trabajo y de la carrera.

Compruebe las especificaciones conforme a la seccién de
seleccion de modelo del catalogo.

. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna

carga, impacto o resistencia ademas de la carga
transferida.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafos en

el cuerpo y superficies de montaje de la mesa.

Puede provocar irregularidades en la superficie de montaje,
juego en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

. Evite aplicar impactos o momentos excesivos

durante el montaje de una pieza.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento
admisible, puede producirse juego en la guia o un aumento de
la resistencia al deslizamiento.

. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje

de 0.1 mm o menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza o de la base montada
sobre el cuerpo del producto puede producir juego en la guia
y una mayor resistencia al deslizamiento.

. Durante el montaje del producto, mantenga un diametro

de al menos 40 mm para permitir la flexion del cable.

. No golpee la mesa con la pieza durante la operacion

de posicionamiento y en el rango de posicionamiento.



Serie LEF

Al

Actuador electrico/
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de
seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el

manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

| Manipulacién |

| Mantenimiento

A Precaucion

9. Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicién de montaje o, en condiciones
extremas, el actuador podria soltarse de su posicién de montaje.

rpo fij
Cuerpo fijo oA
R | S )
i
I -
< zZ i
Par méx. de oA L
Modelo | Perno apriete [N-m] | [mm] [mm]
LEFCI25] M4 15 2.5 24
LEFOI32] M5 3 55 =
LEFO40[ Me 5.2 6.6 EL
Plano de
referencia de
montaje del
cuerpo
Pasador de

posicionamiento
(Plano de referencia
de montaje)

Pasador de posicionamiento
(Plano de referencia de montaje)

Pasador de posicionamiento
(Alojamiento B inferior)
Plano de referencia i
de montaje del cuerpo \ @

Pasador de posicionamiento

Z;

El paralelismo de carrera es la superficie de referencia para la superficie de
referencia de montaje del cuerpo. Si se requiere el paralelismo de carrera para una
mesa, fije la superficie de referencia usando los pasadores de posicionamiento, etc.

Pieza fija
Par max. de | L (Prof. méx. de
% ZZ X Modelo | Perno | . iete [N.m] | toril) [mm]
T |LEFO25|M5x0.8 3.0 8
] LEF[132| M6 x 1 5.2 9
& LEFCJ40|M8 x 1.25| 12,5 13

Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza toquen el cuerpo, use pernos que sean
como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad méxima del tornillo. Si se emplean
pernos largos, éstos pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar problemas.

10. No utilice el producto fijando la mesa y desplazando
el cuerpo del actuador.

11. Compruebe las especificaciones para la velocidad
minima de cada actuador.

En caso contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento

inesperados, como golpes. P
7

SVC

A Advertencia

Frecuencia del mantenimiento
Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion visual | Comprobacion interna
Inspeccion antes del 0O
uso diario

Inspeccion cada 6
meses/1000 km/5 O O

millones de ciclos*

« Seleccione aquello que ocurra primero.

¢ Elementos en los que realizar una comprobacion visual
1. Tornillos de fijacién flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracion, ruido

e Elementos en los que realizar una comprobacion interna
1. Estado del lubricante en las piezas moviles.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de
fijacion.

e Sustitucion de la correa en el tipo en paralelo del motor (guia)
Se recomienda sustituir la correa tras 2 afos de funcionamiento

0 cuando se alcancen las siguientes distancias.

Modelo Distancia
LEFS2500H 4100 km
LEFS2500A 2500 km
LEFS25C1B 1200 km

Modelo Distancia
LEFS32C0H 6000 km
LEFS3200A 4000 km
LEFS32[1B 2000 km

Modelo Distancia
LEFS40C0H 6000 km
LEFS4000A 4000 km
LEFS40C1B 2000 km
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Servomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas [([SEEEEMERNIE
Sel‘ ie LE J S Compatiole con bateria secundaria

Seleccion
del modelo

|

(

LEFS

LEFB

Accionamiento por correa

Serie LEJB | >;

Driver de servomotor AC

Serie LECYM/LECYU

[LECYM/LECYU { LEYG H LEY
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante de alta rigidez
Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEJS

Accionamiento por correa / Serie LEJB

Seleccion del modelo

> =
> &2

Q/(

' Compruebe el momento
admisible.

Procedimiento de seleccion
Compruebe el tiempo
del ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones [
de funciona-
miento

Compruebe la velocidad-
carga de trabajo.
e Condiciones de montaje de la pieza:

¢ Carga de trabajo: 60 [kg]
¢ Velocidad: 300 [mm/s]
 Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?]

e Carrera: 300 [mm]

¢ Posicién de montaje: Horizontal 3
e Fuerza externa: 10 [N]

w

= F)

\

Compruebe la velocidad-carga de trabajo.
Seleccione el producto consultando “Grafica de velocidad-carga de trabajo” (pagina 42).
Ejemplo de seleccion) El tipo LEJS63V7B-300 se selecciona provisionalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.
Puede ser necesaria la resistencia regenerativa.
Véase la pagina 42 para las “Condiciones para resistencia regenerativa (guia)”.

Compruebe el tiempo del ciclo.
Consulte el método 1 para una estimacién aproximada y el método 2 para un valor mas preciso.
Método 1: Compruebe la grafica de tiempo de ciclo (paginas 43 y 44)
La gréfica se basa en la velocidad maxima para cada tamafo.
Método 2: Calculo
El tiempo de ciclo T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
[T=T1+T2+T3+T4][s] |

Ejemplo de célculo)
T1 a T4 se pueden calcular de la
siguiente manera:

T1 =V/at = 300/3000 = 0.1 [s],

T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]
L-05-V.(T1+T3)

* T1y T3 se pueden obtener de la siguiente ecuacion.
|T1=V/al[s] | [T3=V/a2]s] |

Los valores de aceleracion y deceleracion tienen limites superiores que
dependen de la masa de la pieza y del factor de trabajo.

Compruebe que no se ha superado el limite superior consuftando la T2 =

"Gréfica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)' (Péginas v

45247). 300-0.5-300- (0.1 +0.1)
Para el tipo de husilo a bolas, existe un limite superior de velocidad que 300

depende de la carrera. Compruebe que no se ha superado el limite su- =0.90 [s]

perior consultando las especificaciones (pagina 52). T4 =0.05s]

* T2 puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

L-0.5-V.(T1+T3)
Vv

Asi, el tiempo del ciclo se puede

[s] obtener como sigue:

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.90 + 0.1 + 0.05
=1.15[s]

T2 =

e T4 varia en funcién del tipo de motor y de la
carga. Se recomienda el uso del siguiente valor.

T4 =0.05[s]

Compruebe el momento admisible.

Consulte las gréficas “Momento dindmico admisible” (paginas 48 y 49).
Mep

1l b

Ejemplo de seleccion) Seleccione el tipo LEJS63V7B-300 basandose en la grafica mostrada a la derecha.
Confirme que la fuerza externa es 20 [N] o menos.
(La fuerza externa es la resistencia debida al conducto de cable, la canalizacion flexible o el tubo de aire).
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Pt i Paso 10: LEJS63V7B_ ||
70 Paso 20: LEJS63V7A ||
60 /| Paso 30: LESE3VTH),
50 /Area de "Resistencia regen/eraliva“ ||
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<Grafica de velocidad-carga de trabajo>

(LEJS63)
@ L
£ -
E
>| a1 / a2
gl //- \
% Tiempo
§°, N [S]
1 T2 T3 [14| T5
T6

L: Carrera [mm]

V: Velocidad [mm/s]

al: Aceleracion [mm/s?]
a2: Deceleracion [mm/s?]

T1: Tiempo de aceleracion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esta funcionando a
velocidad constante.
T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del funcionamiento a velocidad constante
hastala parada
T4: Tiempo de fijacion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la posicion
T5: Tiempo de reposo [s]
Tiempo en el que el producto no esté funcionando
T6: Tiempo total [s]
Tiempo total desde T1 hasta T5

Factor de trabajo: Relaciéon entre Ty T6

T+T6x100
1000 [y
# \ \/ 5090 n?m/s‘2
H
= 800 [+ 10000 mm/§
£ i 3
£ eoolt v 15000 mm/s
~ W\
g 400 O\ 20000 mm/s?
© B
s K \\
> 200 N
S ~ ™~
100 T =9

0
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg]

<Momento dinamico admisible>
(LEJS63)




Seleccion del modelo Serie LEJ

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones para "resistencia regenerativa" (guia)

LEJS40V6[1/Accionamiento por husillo a bolas

c 9
© 9
Horizontal Vertical § =
° 1] 0 — T 33T
Paso 8: LEJS40V6B Paso 8: LEJS40V6B
50 [ [ [
— — Paso 16: LEJS40V6A -
2 40 975 ]
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S — =TT T 82.5 TV,
10 /
0 0
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m
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90 T T T I I I
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| |
70 Paso 20: LEJ§63V7ﬁ _ Paso 20: LEJS63V7A
2 . 215 1 1 1
o 60 Pa‘so 30" LEJS?3V7H/'— o Area de "Resistencia regenerativa" %’
5] i "Recictone oo <) [ [
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= L —] / = : |
© 40 R A—] g 10 LEJS63V7H—
©
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. . Al | o
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 -
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LEJB40V6T/Accionamiento por correa LEJB63V7T/Accionamiento por correa
Horizontal Horizontal —
20 30
Area de "Resistencia regenerativa" 25 .W
P15 B Area de "Resistencia regenerativa"
o Y? o 20 Y
[ ©
Ke] Q
=10 o 15
= Cuando la carrera supera 1000 mm. st
2 210
© ©
8 s 5 N
5
<
0 0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

= Si la carrera de la serie LEJB40 supera 1000 mm, la carga de trabajo es 10 kg.

Area de "Resistencia regenerativa"

* Cuando use el actuador en el area de "Resistencia regenerativa", descargue
el “Programa de selecciéon de la potencia del servomotor AC/
SigmaJunmasSize+” del sitio Web de SMC. A continuacién, calcule la
capacidad de la resistencia regenerativa necesaria para obtener una
resistencia regenerativa externa apropiada.

* La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente.

N

Motor/Driver aplicable

Modelo Modelo aplicable
Motor Servopack (driver de SMC)
SGDV-R90A110 (LECYM2-V5)
LEJDI40L] | SGMIV-01A3A | gapy pgoA21D] (LECYU2-V5)
SGDV-1R6A110 (LECYM2-V7)
LEJOI63U | SGMUV-02A3A | 5Gpy.1ReA210] (LECYU2-VY)

SVC

42

[LECYM/LECYU “ LEYG “ LEY



Serie LEJ

Grafica de tiempo de ciclo (Guia)

LEJS40 / Accionamiento por husillo a bolas

LEJS63 / Accionamiento por husillo a bolas

LEJS40[1H LEJS63[H
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Grafica de tiempo de ciclo (Guia)

Seleccion del modelo Serie LEJ

LEJBA40 / Accionamiento por correa

LEJB63 / Accionamiento por correa
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Serie LEJ

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEJS40 / Accionamiento por husillo a bolas: Horizontal LEJS63 / Accionamiento por husillo a bolas: Horizontal
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LEJS63[H
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Seleccion del modelo Serie LEJ

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEJS40 / Accionamiento por husillo a bolas: Vertical

LEJS63 / Accionamiento por husillo a bolas: Vertical

LEJS40[H

LEJS63[H

[
20000 — 20000 =
5 SO ‘ S N
» S N B, Factor de trabajo: 50% & N
E N u,"' E \) '00,'.' \
= 15000 A B = 15000 S
:g ~ ‘e, S N .,
N o . ‘e,
g Factor de trabajo: 100% >~ s, g Factor de trabajo: 100% "~ _ 7/ .
8 10000 > 8 10000 ~Factor de trabajo: 75% S
[a] a v, Q = .'"n
g Factor de trabajo: 75% \ 5 Factor de trabajo: 50% / ~ 3o
S 't,'. 8 ~
S 5000 o & 5000 : i
o N 2 Factor de trabajo: 25%
O <
< El valor de 50% o menos es el mismo que factor de trabajo del 50%
0 L 1 0
0 1 2 3 0 1 2 3 4 5 6
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
LEJS40L 1A LEJS63LIA
\
20000 g o l l 20000 . Factor de trabajo: 25% T
% S < Factor de trabajo: 50% % NN .
I ~.| u,. IS .
£ M~ ey E S~ N \
— 15000 - - N —= 15000
c ~ v, c ~ e,
g / SNl e 2 S \
§ . >~ Tee § SS .'"~..
° Factor de trabajo: 100% <L o ~L \
8 10000 | | o \"“ oS $ 10000 (—Factor de trabajo: 100% 7{' - W~
Q Factor de trabajo: 75% SN g SN,
] RN k) Factor de trabajo: 75% SS D
: : | -
& 5000 © 5000 |
§ § Factor de trabajo: 50%
El valor de 50% o menos es el mismo que factor de trabajo del 50%
0 I I I 1 0
0 1 2 3 4 5 0 25 5 7.5 10
Carga de trabajo [kq] Carga de trabajo [kg]
LEJS40U1B LEJS63L1B
20000 20000 l l
Factor de trabajo: 50%
\ Factor de trabajo: 50% Factor de tl"abajo: 25%

— Teay,
~~~ ....'ll
~~ ..'ll

10000

LI
-~ Tuay
~-~d hEL TN

Factor de trabajo: 100%  — ==& [ 77"+

=
~——
\ -

Factor de trabajo: 75%

5000

Aceleracion/Deceleracion [mm/s2]

El valor de 50% o menos es el mismo que factor de trabajo del 50%

0 [
0 25 5 7.5 10

Carga de trabajo [kq]

10000 -~z ~

e
-~ .""--.
~— fraa

e -:"' LTI
Factor de trabajo: 100% T~
5000 1

Aceleracion/Deceleracion [mm/s2]

Factor de trabajo: 75%

0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg]

46

c
=]
o
o
2
[}
(72]

del modelo

[ LEJB H LEJS H LEFB { LEFS

{LECYM/LECYU { LEYG { LEY



Serie LEJ

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEJBA40 / Accionamiento por correa: Horizontal LEJB63 / Accionamiento por correa: Horizontal
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Seleccion del modelo Serie LEJ

N . « Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad
Momento dinamico admisible  «& pieza de trabajo esté en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. http://www.sme.eu
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Serie LEJ

.. . . + Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza esté en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad
Momento dinamico admisible delapiezaesti en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. htp://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion

5000 mm/s?
- - -=-15000 mm/s2

— — — 10000 mm/s?
-------- 20000 mm/s?

5 Direccion de vqladlzo de carga Modelo
' | m : Carga de trabajo [kg]
@ | Me: Momento dinamico admisible [N-m]
o
O | L : Voladizo al centro e gravedad de la carga de trabajo [mm] LEJS40 LEJS63
1 1000 .I 1000 ':|"
- 800 (414 800 [y
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E 600 —31- E 600 v
= v = SR
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Calculo del factor de carga de la guia

1. Elija las condiciones de funcionamiento.

Modelo: LEJS/LEJB
Tamanfo: 40/63

Posicién de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical
2. Seleccione la grafica correspondiente en funcion del modelo, el tamafo y la posicion de montaje.
3. A partir de la aceleracién y de la carga de trabajo, obtenga el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz de la gréfica.

4. Calcule el factor de carga en cada direccion.
ox = Xc/Lx, ay =Yc/Ly, oz = Zc/Lz
5. Confirme que el total de ox, oy y 0z es 1 0 menos.

oX + oy + 0z <1

Si es superior a 1, considere una reduccién de la aceleracion y de la carga de trabajo o un

Aceleracion [mm/s2]: a

Carga de trabajo [kg]: m
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xe/Yc/Ze

cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Condiciones de funcionamiento

Modelo: LEJS
Tamano: 40

Posicién de montaje: Horizontal

Aceleracién [mm/s2]: 5000
Carga de trabajo [kg]: 20

1. Horizontal %

Posicion de montaje ====--= -

3.Pared Y
A

3.Lx =180 mm, Ly = 170 mm, Lz = 360 mm
4. Elfactor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera.

Posicién central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Yc = 50, Zc = 200
2. Seleccione en la grafica de la pagina 48, la primera fila del lado 5.ax + oy + oz = 0.85 <1

izquierdo y superior.
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Precision de la mesa (valor de referencia)

Seleccion del modelo Serie LEJ

Lado B—{

@

Lado A

Lado D

©°

Lado C

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)

(2) Lado D desplazandose
paralelo al lado B

Modelo | (@) paralelismo de recorrido

entre el lado C y el lado A
LEJO40 0.05 0.03

LEJO63 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precisién de la superficie de
montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

©°Q

Desplazamiento [mm]

0.02

0.01

LEJOJ40
(L =52.5 mm)

LEJCI63
(L =64.5 mm)

/

100

200

Carga W [N]

300

400

500

Nota) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa (se incluye la holgura de la mesa).
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante de alta rigidez
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEJS

Compatible con sala limpia Compatible con bateria secundaria

Consulte con SMC para detalles.

Forma de pedido

LEJS

500

40(V6|A
© 60

66 06000

(€ aus

=

0 Tamaino 9Tipo de motor *! 9 Paso [mm]
40 Simbolol Tioo Potencia de | Tamafo de Driver Simbolo] LEJS40 | LEJS63
63 P salida [W] actuador compatible H 24 30
Servomotor AC LECYM2-V5 A 16 20
V6 (Encoder absoluto) 100 40 LECYU2-V5 B 8 10
Servomotor AC LECYM2-V7
V7 | (Encoder absoluto) 200 63 LECYU2-V7 o
#2
+1: Para el motor tipo V6, el sufijo de referencia del driver compatible es V5. Tf):arrera [mm]
a «2: Véase la tabla inferior
1500 para los detalles.
@ Opcién de motor @Tipo de cable *+ *5 o Longitud de cable [m] ** *® @Tipo de driver **
— Sin opciones — Sin cable — Sin cable Driver compatible | Tension de alimentacion [V]
B Con bloqueo Cable estandar 3 3m — Sin driver —
Cable robético (cable flexible) 5 5m M2 | LECYM2-VO 200 a 230
#5: Se incluyen los cables del motor y A 10m U2 | LECYU2-VvO | 200 a 230
del encoder. (El cable de bloqueo Cc 20m

se incluye cuanto se selecciona la
opcién de motor con blogueo.)

#6: La longitud del cable del motor,

el cable del encoder y el cable

de bloqueo es la misma.

Tabla de carreras aplicables *3 @: Estandar
c
Modsis— | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |10001200| 1500
LEJSI0 | @ [ ® ([ ® | ® e e | e o e e —
LEJS63 | — | ® (@ | ® (e | e | e e o e e

+3: Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se
fabrican bajo demanda.

Drivers compatib

les

@ Conector I/O

Sin conector

H Con conecto

r

+4:; Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye el

cable. Seleccione el tipo de cable y su longitud.

Para los detectores magnéticos, consulte
las paginas 61 a 63.

Tipo de driver

Tipo .l.! MECHATROLINK-II

Tipo hl MECHATROLINK-II

Serie

LECYM

LECYU

Red aplicable

MECHATROLINK-II

MECHATROLINK-1II

Encoder de control

Encoder absoluto de 20 bits

Dispositivo de comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS-422

Tension de alimentacion [V]

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia

Pagina 103
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante de alta rigidez
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEJS

Especificaciones
LEJS40/63 Servomotor AC (100/200 W) 52
Modelo LEJS40V6 LEJS63V7 g B
Carrera [mm] Nota 1) 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900 % TE,
900, 1000, 1200 1000, 1200, 1500 w3
Carga de trabajo [kg] Horizontal 15 30 55 30 45 85
Nota 2) Vertical 3 5 10 6 10 20
Hasta 500 1800 1200 600 1800 1200 600
501 a 600 1580 1050 520 1800 1200 600
601 a 700 1170 780 390 1800 1200 600 (V)]
5 701 a 800 910 600 300 1390 930 460 h
3 Velosidad | pango de 801 a 900 720 480 240 1110 740 370 —
5 carrera 901 a 1000 580 390 190 900 600 300
S | [mmfs] 1001 a 1100 480 320 160 750 500 250
5
g 1101 a 1200 410 270 130 630 420 210 G
o 1201 a 1300 — — — 540 360 180
-g 1301 a 1400 — — — 470 310 150
8 1401 a 1500 — — — 410 270 130
§ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 20000 (consulte el limite en las paginas 45 a 47 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo) E
2 | Repetitividad de posicionamiento [mm] Nota 4) +0.02 Ll
W | Movimiento perdido [mm] Nota 5) 0.1 0 menos -
Paso [mm] 24 [ 16 8 30 20 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota6) 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia regenerativa

Puede ser necesario dependiendo de la velocidad y de la carga de trabajo. (Véase la pag. 42)

Potencia de salida de motor [W] / Tamafio [mm]

100/J40 [

200/0160

% | Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC)
.S @ Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)
o3 -
®-2 Horizontal 65 80
0k| C d fa [W]Nota?)
gg| oo deenes Wl Vertical 165 235
2G| Consumo de energiaenreposo|  Horizontal 2 2
§i | en funcionamiento [W] Nota8) Vertical 10 12 0
Consumo max. de energia momentanea [W] Nota 9) 445 725 -
28 | Tipo Nota 10) Blogueo no magnetizante Ll
§§ Fuerza de retencion [N] 67 101 202 108 162 324 -
%g Consumo de energia a 20°C [W] Nota 11) 5.5 6
25 | Tensién nominal [V] 24 VDC e,
—
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son momento en el que el actuador esta funcionando.
ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda. Nota 8) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo
Nota 2) Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 42. el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido
Nota 3) La velocidad admisible varia en funcién de la carrera. en la posicion de ajuste.
Nota 4) Segun JIS B 6191-1999. Nota 9) EI consumo maximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) >
Nota 5) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco. corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. L
Nota 6) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en  Nota 10) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo". -l
direccion paralela como perpendicular al ~ Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con  Nota 12) La posicién del iman del sensor se encuentra en el centro de la
el actuador en el estado inicial). mesa. Para mas informaciéon sobre las dimensiones, consulte
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de “Posicion de montaje del detector magnético”. —
frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La Nota 13) Evite las colisiones en ambos extremos del recorrido de la mesa.
prueba se realizé tanto en direccion Ademas, cuando se ejecute la operacion de posicionamiento, no
paralela como perpendicular al tornillo realice el ajuste a menos de 2 mm de ambos extremos.
guia. (La prueba se llevo a cabo con el  Nota 14) Para la fabricacion de carreras intermedias, contacte con SMC. (O]
actuador en el estado inicial). (LEJS40/Rango de carreras que se pueden fabricar: 200 a 1200 mm, >=
Nota 7) EI consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al LEJS63/Rango de carreras que se pueden fabricar: 300 a 1500 mm) I._IIJ
Peso
Modelo LEJS40 ——
Carrera [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 E
Peso del producto [kg] 5.6 6.4 71 7.9 8.7 9.4 10.2 11.0 11.7 13.3 O
Peso adicional con blogqueo [kg] 0.3 (encoder absoluto) IiIJ
S~
Modelo LEJS63 =
Carrera [mm] 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 Z;
Peso del producto [kg] 1.4 12.7 13.9 15.2 16.4 17.7 18.9 20.1 22.6 26.4 wl
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.7 (encoder absoluto) —
—
52
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Serie LEJS

Diseno

[ [l ] — =
¢ T 29 ¢ 3
i\‘\'\—l = : \\éo\ ° /6/0 o% \ : i 1 ‘\ ) a
9 \ J @ # @
9 °
- T ° ° @ ©° il HFI =
= o
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 13 | Acoplamiento —
2 | Conjunto de husillo a bolas — 14 |Tapa de mesa Resina sintética
3 | Conjunto de guia lineal — 15 |Tope con banda de sellado| Resina sintética
4 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 16 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado
5 |Carcasa A Aleacion de aluminio| Revestimiento 17 | Motor —
6 |CarcasaB Aleacion de aluminio| Revestimiento 18 | Salida directa a cable NBR
7 |Iman de sellado — 19 | Banda antipolvo Acero inoxidable
8 |Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Rodamiento —
9 |Culata anterior A Aleacién de aluminio Anodizado 21 |Rodamiento —
10 |Eje de rodillo Acero inoxidable 22 |Pasador de fijacion con tuerca| Acero al carbono
11 |Rodillo Resina sintética 23 |Iman —
12 | Tope de cojinete Acero al carbono
53
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

LEJS40 c o
C @
83
(3]
o E
“ a3
kS
al I
g —
%o B 30 @6H9 (+3:9%0) prof. 4
o) 11 nx 5.5
3 7
L I O A A 1 e
Ll
3 - - - B - B - -l
1l
—
3 (
200
E Cx 200 (=D) 20
m
. Posicién de deteccién de LL
Opcién de motor: B fase Z del encoderNota) L
/Con bloqueo ‘ L b -l
Cable de encoder 37 A(Recorrido de la mesa)Neta ) (58) _ 167 (B: Con blogueo/ 207)
(27) Carrera (60)
Cable del motor “) 281 ]
(26)
— *
- " '-3 — 8
™.
~
©
25.5 l«- \Cable de bloqueo
(04.5)
Superficie de referencia
de montaje del cuerpo 4 x M6 x 1 prof. 10 (160) o5H9 (+3:9%) prof. 6
| 110 -
Cable de encoder ” . - 18 M4 x 0.7 prof. 8
) ) B ) ) | — = e (terminal F.G.)
o 3 © g‘ y 5 - 'y
. 4 8
o ol o
- - - - - - — S - S| ®
- P
- - | —
| o Q Q Q
o 3 KOf 5H9 (3939 prof. 6 <_JSG.5
g 50.5
58

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa
interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

ommson| e | v | e ]

[mm]
Model L A B n C D E
Sin bloqueo | Con bloqueo
LEJS40V[-2000-C1000 523.5 563.5 206 260 6 1 200 80
LEJS40V[IJ-30001-C1C00 623.5 663.5 306 360 6 1 200 180
LEJS40V[J-40001-CJ000 723.5 763.5 406 460 8 2 400 80
LEJS40V[I1-50001-C1C1C0C] 823.5 863.5 506 560 8 2 400 180
LEJS40V[-600-C1CCC 923.5 963.5 606 660 10 3 600 80
LEJS40V[IJ-700-C1CC0 1023.5 1063.5 706 760 10 3 600 180
LEJS40V[J-8001-100] 1123.5 1163.5 806 860 12 4 800 80
LEJS40V[IJ-900 111011 1223.5 1263.5 906 960 12 4 800 180
LEJS40VCI-10000-J000C0 1323.5 1363.5 1006 1060 14 5 1000 80
LEJS40V[I-12000-010001C] 1523.5 1563.5 1206 1260 16 6 1200 80

Z;S\VC 54



Serie LEJS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

LEJS63
[(e]
IS
o
g B 30
= 28H9 (*9:9%6) prof. 6
€ 13 N x06.8 o) pro
2
i v
o
] ]
(]
~
200
E C x 200 (=D) 25

Posicion de deteccion de

Opcién de motor: B fase Z del encodereta 2)

/Con bloqueo L
Cable de encoder 39 A (Recorrido de la mesa)Nota 1) (64) _ 186 (B: Con blogueo / 226) |
(97) Carrera (66)
® Motorde (4) 20,
bloqueo
(06) == — :
- %T E R
N~
<
™~
3N €
Cable de bloqueo
(04.5) Superficie de referencia 4xM8x1.25 (172)
i 0.030
Cable de encoder de montaje del cusrpo prof. 12 122 96H9 (3 prof. 7_ M4 x 0.7 prof. 8
\ 90 2 (.1) 25 /(terminal F.G.)
@ —,—— e ————— = = Ty 4*1
[o]
o ©
< < ©
: : : - - : : f— & ——hr S| @
e
, —
| _QQ |
| o Ic) Q #‘ 5
5 X ~H e (+920) prof, 7 295
Cable del mot 2 B85
able del motor 73

(e7)

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa
interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

[mm]
Model L A B n C D E
Sin bloqueo | Con bloqueo
LEJS63V[I-300-C1CC 656.5 696.5 306 370 6 1 200 180
LEJS63VLII-4000 -1 756.5 796.5 406 470 8 2 400 80
LEJS63VIJ-50001-J00] 856.5 896.5 506 570 8 2 400 180
LEJS63V[I1-6001-C1CICIC] 956.5 996.5 606 670 10 3 600 80
LEJS63V[-700-CJCCC 1056.5 1096.5 706 770 10 3 600 180
LEJS63VLII-800 -1 1156.5 1196.5 806 870 12 4 800 80
LEJS63VIJ-9001-1C1] 1256.5 1296.5 906 970 12 4 800 180
LEJS63VLII-10001-1C1CIC] 1356.5 1396.5 1006 1070 14 5 1000 80
LEJS63VI[1-12000-J00C] 1556.5 1596.5 1206 1270 16 6 1200 80
LEJS63VLI1-1500]-11C1C] 1856.5 1896.5 1506 1570 18 7 1400 180
> ZSVC



Actuador eléctrico / Tipo deslizante de alta rigidez
Accionamiento por correa

(€ e

Serie LEJB

Forma de pedido

LEJB[40]V6[T]-500] ]- &
0Tamaﬁo gTipo de motor *! 9 Paso [mm]
40 Simbolo Tioo Salida| Tamarfio de Driver Simbolo| LEJB40 | LEJB63
63 P [W] actuador compatible T 27 42
Servomotor AC LECYM2-V5
V6 (Encoder absoluto) 100 40 LECYU2-V5
V7 Servomotor AC 200 63 LECYM2-V7 e Carrera [mm] *?
(Encoder absoluto) LECYU2-V7 200
#1: Para el motor tipo V6, el sufijo de referencia del driver compatible es V5. a |42 Véase la tabla inferior
3000 para los detalles.
6 Opcién de motor @Tipo de cable ** *5 0 Longitud de cable [m] *4 *¢ gTipo de driver **
—_ Sin opciones —_ Sin cable —_ Sin cable Driver compatible | Tension de almentacion [V]
B Con bloqueo S Cable estandar 3 3m — Sin driver —
R | Cable robdtico (cable flexible) 5 5m M2 | LECYM2-VO | 200 a 230
#5: Se incluyen los cables del motor y A 10m U2 | LECYU2-VO] | 200a230
del encoder. (El cable de bloqueo C 20m

se incluye cuanto se selecciona la

#6: La longitud del cable del
opcién de motor con bloqueo.)

motor, el cable del encoder y
el cable de bloqueo es la

misma.
Tabla de carreras aplicables *3 @®: Estandar
c
Moasis— . [an] 200 | 300 | 400 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000|1200|1500|2000(3000
LEJB40 (@ (@ 6 e e e e e e o o o —
LEJB63 | — (@ (@ (e (@ e e e e e o o e

%3: Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que
se fabrican bajo demanda.

@ Conector I/0

Sin conector

H Con conector

+4: Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye el
cable. Seleccione el tipo de cable y su longitud.

Para los detectores magnéticos, consulte
las paginas 61 a 63.

Drivers compatibles

Tipo .l.! MECHATROLINK-II

Tipo H MECHATROLINK-II

Tipo de driver
1
Serie LECYM LECYU
Red aplicable MECHATROLINK- II MECHATROLINK-II

Encoder de control Encoder absoluto de 20 bits

Dispositivo de comunicacion Comunicacién USB, comunicacion RS-422

Tension de alimentacion [V] 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia Pagina 103
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Serie LEJB

Especificaciones
LEJB40/63 Servomotor AC
Modelo LEJB40V6 LEJB63V7
Carrera [mmj Nota 1 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 300, 400, 500, 600, 700, 800
900, 1000, 1200, 1500, 2000 900, 1000, 1200, 1500, 2000, 3000
_ | Carga de trabajo [kg] [ Horizontal 20 (Cuando la carrera supera 1000 mm: 10) 30
8 | Velocidad [mm/s] Nota 2) 2000 3000
% Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2?] 20000 (consulte el limite en las paginas 45 a 47 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo)
© | Repetitividad de posicionamiento [mm] Nota3) +0.04
S | Movimiento perdido [mm] Nota 4) 0.1 0o menos
g Paso [mm] 27 42
-g Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota$) 50/20
_§ Tipo de actuacion Correa
§ Tipo de guia Guia lineal
E Fuerza externa admisible [N] 20
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Resistencia regenerativa Puede ser necesario dependiendo de la velocidad y de la carga de trabajo. (Véase la pag. 42)
Potencia de salida de motor [W]/Tamafo [mm] 100/J40 [ 200/CJ60
g Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC)
S »| Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)
89 , Horizontal 65 190
© & | Consumo de energia [W]\ota6) -
s § Vertical — —
& @ | Consumo de energia en reposo | Horizontal 2 2
& | en funcionamiento [W] Nota?) Vertical — _
Consumo max. de energia momentanea [W] Nota 8) 445 725
Tipo Nota9) Blogueo no magnetizante
Fuerza de retencion [N] 59 77
Consumo de energia a 20°C [W] Nota 10) 5.5 6
Tensién nominal [V] 24 VDC Y,

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 42.
Nota 3) Segun JIS B 6191-1999.
Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esté detenido en
la posicion de ajuste.
Nota 8) El consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 9) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor "Con bloqueo”.
Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
Nota 11) La posicién del iman del sensor se encuentra en el centro de la mesa.
Para mas informacién sobre las dimensiones, consulte “Posicion de montaje del detector magnético”.
Nota 12) Evite las colisiones en ambos extremos del recorrido de la mesa. Ademas, cuando se ejecute la operaciéon de posicionamiento, no realice el
ajuste a menos de 2 mm de ambos extremos.
Nota 13) Para la fabricacion de carreras intermedias, contacte con SMC.
(LEJB40/Rango de carreras que se pueden fabricar: 200 a 2000 mm, LEJB63/Rango de carreras que se pueden fabricar: 300 a 3000 mm)

Peso
Modelo LEJB40
Carrera [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 2000
Peso del producto [kg] 5.7 6.4 71 7.7 8.4 9.1 9.8 10.5 11.2 12.6 14.7 18.1
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.3 (encoder absoluto)
Modelo LEJB63
Carrera [mm] 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 2000 3000
Peso del producto [kg] 115 12.7 13.8 15.0 16.2 17.4 18.6 19.7 221 25.7 31.6 43.4
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.7 (encoder absoluto)
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Diseno

Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por correa

Serie LEFB

2 ® 3 @.

? 992

Seleccion
del modelo
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Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Eje de polea A Acero inoxidable
2 |Correa — 21 |Eje de polea B Acero inoxidable
3 |Soporte de correa Acero al carbono 22 |Tapa de mesa Resina sintética
4 |Tope de correa Aleacion de aluminio 23 | Tope con banda de sellado | Resina sintética
5 | Conjunto de guia lineal — 24 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado
6 |[Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 25 |Placa de montaje del motor | Acero al carbono
7 |Carcasa A Aleacién de aluminio| Revestimiento 26 |Bloqueo de polea Aleacion de aluminio Anodizado >
8 |CarcasaB Aleacion de aluminio| Revestimiento 27 |Cubierta de polea Aleacion de aluminio Anodizado L
9 |Iman de sellado — 28 |Tope de correa Aleacion de aluminio -
10 |Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado 29 |Placa lateral Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Culata anterior A Aleacion de aluminio Anodizado 30 |Placa del motor Acero al carbono
12 | Culata anterior B Aleacion de aluminio Anodizado 31 |Correa —
13 |Eje de rodillo Acero inoxidable 32 | Motor —
14 |Rodillo Resina sintética 33 | Salida directa a cable NBR (O]
15 |Soporte de polea Aleacion de aluminio 34 |Banda antipolvo Acero inoxidable E
16 |Polea conductora Aleacion de aluminio 35 |Rodamiento — -l
17 | Polea de reduccion de velocidad [Aleacion de aluminio 36 |Rodamiento —
18 | Polea del motor Aleacion de aluminio 37 |Pasador con tope Acero inoxidable
19 | Espaciador Aleacion de aluminio 38 |Iman — S
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Serie LEJB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEJB40
<
5
a
g B 30
So @6H9 (+*3930) prof. 4
o 11 N x25.5
T
© -
R R PP P P
3 - . - - - .
1l
<
(o)
200
Opcién de motor: B E C x200 (=D) 20
/Con bloqueo
Cable del motor Posicién de deteccion de

(97) fase Z del encoder Nota 2)
L W
26 37 A (Recorrido de la mesa) Nota 1) (58) 185.5
™ Carrera (60)

(@) =1
o] e—— =
B @

93

170
50.8

Cable de encoder

(27)
0
()
Superficie de referencia
(Cal;le del motor de montaje del cuerpo 4 x M6 x 1 prof. 10 (160) @5H9 (*39% ) rosca 6
o7 Pt SRR bbbl
110
0 = 18 M4 x 0.7 prof. 8
26 84 3 e -
| D - [se) (terminal F.G.)
T : A ! i}

121
44
fc|
fo|
fo|
56
100
130

o () © © ] *
0 @) 3 ol 5H9 (+3:9%0) prof. 6 = 363
® < o 50.5
Cable de encoder 58

(27)

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa
interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

[mm]
Modelo L A B n C D E
LEJB40V[I[1-200 -0 542 206 260 6 1 200 80
LEJB40V[I1-3001-CIC1CIC] 642 306 360 6 1 200 180
LEJB40V[I1-400-CJ00CC 742 406 460 8 2 400 80
LEJB40V[I1-500 -0 842 506 560 8 2 400 180
LEJB40V[I[1-600 -] 942 606 660 10 3 600 80
LEJB40V[I[J-7001-CJ00C0 1042 706 760 10 3 600 180
LEJB40V[I1-800 -1 1142 806 860 12 4 800 80
LEJB40V[I1-900 -1 1242 906 960 12 4 800 180
LEJB40V[I[1-1000]-1CC] 1342 1006 1060 14 5 1000 80
LEJB40V[I[-1200]-C000001 1542 1206 1260 16 6 1200 80
LEJB40V[I1-15001-C1C1C0C] 1842 1506 1560 18 7 1400 180
LEJB40V[I1-20001-C1C1C0C] 2342 2006 2060 24 10 2000 80
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por correa

Dimensiones: Accionamiento por correa

Serie LEFB

LEJB63 c 9
© °g
5 g e
a @ E
g B 30 »3
So 28H9 (*39%) prof. 6
= 13 N x06.8
[=2)
I
0
J L] L] o L] o L] o
g (7))
4 - . . - B - |
A L
° ° L] ° ° o o L] H
I
(<]
~
200 —
E C x200 (=D) 25
Opcién de motor: B o y -~
/Con blogueo Posicién de deteccion de
9 fase Z del encoder Nota 2) L
Cable del motor L / I._IIJ
(07)
39 A (Recorrido de la mesa) Nota 1) (64) 233.5
Carrera (66)
35 (4) 2481 | R
iim i) ]
@ E R
‘\ . m( . o
~ =
R L
| .|
Cable de encoder
= (27)
¥ Superficie de referencia M4 x 0.7 prof. 8
Cable del motor de montaje del cuerpo 4 x M8 x 1.25 prof. 12 (72) 96H9 (*§:9%0) prof. 7 (terminal F.G.)
(©7) 122
35 90 b = 25
o S 5 i r )
5 © © }
[Te) e 8 ’
<
o[ 1 — T S
- I ®
T () [ 3 _|
| | E— © © [5) — % y
= = 3 ™" 1| 6H9 (9%0) prof. 7 :_‘ 49.5 >
Cable de encoder 3 @ 635 w
(97) -l
73
Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa
interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. G
Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.
[mm] (O]
Modelo L A B n © D E E
LEJB63VI1-3001-JCICIC] 704 306 370 6 1 200 180 -
LEJB63V[I[]-400J-CJC1CIC] 804 406 470 8 2 400 80
LEJB63VI1-5001-11CIC] 904 506 570 8 2 400 180
LEJB63VI1-6001-1CICIC] 1004 606 670 10 3 600 80 —
LEJB63VII-7001-JCICIC] 1104 706 770 10 3 600 180 )
LEJB63V[I]-800J-LIC1CIC] 1204 806 870 12 4 800 80 <>_;
LEJB63VI1-9001-JICIC] 1304 906 970 12 4 800 180 I._IIJ
LEJB63VI1-1000-1C1C1C] 1404 1006 1070 14 5] 1000 80 E
LEJB63VI1-1200-11C0C] 1604 1206 1270 16 6 1200 80 >
LEJB63VLI]-15000-C1CJCJ0] 1904 1506 1570 18 7 1400 180 <I.I-3
LEJB63VI1-2000-1C1CIC] 2404 2006 2070 24 10 2000 80 |
LEJB63V[I1-3000-1C1C1C] 3404 3006 3070 34 15 3000 80 —
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Serie LEJ
Montaje del detector magneético

Posicion de montaje del detector magnético

(%)
B (Centro de la mesa)
7 ] [ )
T |
- ]
—
]
C
A
[mm]
Modelo | Tamafio A B (& Rango de funcionamiento
LEJS 5.5
40 77 80 160
LEJB 5.0
LEJS 7.0
63 83 86 172
LEJB 6.5
Nota) El rango de funcionamiento es una referencia que incluye histéresis,
por lo que no esta garantizada. Puede variar de manera significativa
en funcion de las condiciones de trabajo (hasta +30%).
Montaje del detector magnético
-
Para montar los detectores magnéticos debe insertarlos en la ranura de Par de apriete del tornillo de montaje del detector magnético  [N-m]
montaje de los detectores magnéticos del actuador desde la direccion Vel 61 LT MERRETE B ETEE
indicada en la figura de abajo. Una vez colocado en la posicién de 9 p
montaje, utilice un destornillador de relojero de cabeza plana para apretar D-M9CI(V) 0.10a0.15
el tornillo de montaje del detector incluido. D-M9CIW(V) ' ’

Nota) Para apretar el tornillo de fijacién del detector, utilice un destornillador de
relojero con un didmetro de empufiadura aproximado de 5 a 6 mm.
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Detector magneético de estado soélido
Tipo de montaje directo

D-M9N(V)/D-MOP(V)/D-M9B(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener
o . e los detalles de los productos conforme a los
Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador I6gico programable

@ Se ha reducido la corriente de D-M9L, D-M9LIV (Con LED indicador)

Seleccion
del modelo

Nota 1) Consulte las especificaciones generales de los detectores de estado sélido en "Best

APrecaucién Pneumatics n® 2".

‘ Nota 2) Consulte Best Pneumatics n® 2 para las longitudes de cable.

. Modelo de detector magnéticol D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA). E — . . . . - , —
N ntrada eléctrica | Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
@ La flexibilidad es 1.5 veces Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
superior a la del modelo Tipo de salida NPN ‘ PNP —
convencional (comparacién Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC Relé 24 VDC, PLC g_’
de SMC). Tension de alimentacion 5,12,24VDC (4.5a28V) — L
@® Uso de cable flexible en la Consumo de corriente 10 mA o menos — -
especificacién estandar. Tensién de carga 28 VDC o menos ‘ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o menos 25a40mA
Caida de tension interna | 0.8 V o menos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA) 4\ 0 menos -
- Corriente de fuga 100 nA o menos a 24 VDC 0.8 mA o menos
- LED indicador LEDs rojos se iluminan cuando est& conectado.
Normas Marca CE, RoHS E
1T
Especificaciones del cable 6leorresistente de gran capacidad -
Modelo de detector magnético D-M9NO ‘ D-M9PCI ‘ D-M9BO
ey Revestimiento | Diametro exterior [mm] 2.7 x 3.2 (elipse)
_‘J""-,' = i Alslante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) [ 2 hilos (Marrén/Azul)
- ) Didmetro exterior [mm] 00.9
- Gt A’/rea efectiva [mm?] 0.15
Didmetro de trenzado [mm] 20.05 -
Radio minimo de flexion [mm] (valor de referencia) 20 L_IIJ

\ Precauciones

Fije el detector magnético con el tornillo Peso
existente instalado en el cuerpo del

. - [l
detector magnético. El detector magnético P
podria resultar dafado si se usan otros Modelo de detector magnético D-M9N(V) |  D-M9P(V) D-M9B(V)
tornillos. 0.5m (—) 8 7
Longitud de cable () 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-Mo[]
>
L
[\ .|
4—1_0 @
: =T } = =
6 | Posicion mas sensible
M2.5x4 L
Tornillo de cabeza ranurada
LED indicador m ()
2.6 ' © >
. - f 11
| [ 0 9V —
— s UL
< Z
o 29 |6 _|Posicién més sensible
jun |
M2.5x 4 L LED indicador >=
Tornillo de cabeza ranurada 8 8
2 3.2 g d
- =
< BTl %
P ‘ (&)
) Ll
N |
20
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Detector magnético de estado solido con indicador de 2 colores
Tipo de montaje directo

D-MINW(V)/D-MIPW(V)D-MIBW(V) C €

Salida directa a cable

® Se ha reducido la corriente de
carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magneéticos estandares internacionales.

PLC: Controlador légico programable

D-M9CIW, D-M9CJWV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético| D-MONW (D-MONWV| D-M9PW

D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV

@ La flexibilidad es 1.5 veces superior Entrada eléctrica En linea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
a la del modelo convencional Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
(comparacion de SMC). Tipo de salida NPN [ PNP —

@ Uso de cable flexible en la
especificacion estandar.

@ El rango dptimo de funcionamiento se
puede determinar mediante el color del
LED. (Rojo — Verde « Rojo)

Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacién 5,12,24VDC (4.5a28V)

Consumo de corriente| 10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o menos [ —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga 40 mA o menos

2.5a40mA

Caida de tension interna

0.8V omenos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA)

4V 0 menos

Corriente de fuga

100 nA o menos a 24 VDC

0.8 mA 0 menos

LED indicador

Rango de funcionamiento --------
Rango éptimo de funcionamiento

El LED rojo se ilumina.
---------- El LED verde se ilumina,

Normas

Marca CE, RoHS

Especificaciones del cable flexible 6leorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-MONW[] \

D-M9PWL]

| D-moBWOI

APrecaucién Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.7 x 3.2 (elipse)
: . Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) \ 2 hilos (Marrén/Azul)
Precauciones Aistante Diémetro exterior [mm] 0.9
Fije el detector magnético con el tornillo Area efectiva [mm?] 0.15
existente instalado en el cuerpo del detector L e — )] 20.05
magnetico. El detector magnético podria Radio minimo de flexion [mm] (valor de referencia) 20

resultar dafiado si se usan otros tornillos.

Nota 1) Consulte las especificaciones generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n® 2".
Nota 2) Consulte Best Pneumatics n® 2 para las longitudes de cable.

Peso

9]
Modelo de detector magnético D-M9NW(V) \ D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
14 13
Longitud de cable 1m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9o[ 1w D-M9[ 1wV f
N
[sp]
%—L_a t
% = =Es=— 57
6 ’Posicic’)n mas sensible *HR
M25x4 L
Tornillo de cabeza ranurada
LED indicador =] 0 g
26 1 o
e—— & i ¥
Nis 6 | Posicion mas sensible
<| @ ™~
o oi
22 M2.5x4L LED indicador
Tornillo de cabeza ranurada
8
2 / 32 «©
V. [ =
N =
[ee]
ol
20
63
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Al

Serie LEJ

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de

seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el
manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

|

Disefio \

|

Manipulacidén

/APrecaucion

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.

Seleccione un actuador adecuado segun la carga de trabajo y
el momento admisible. Si no se respeta el limite de trabajo, la
carga excéntrica aplicada a la guia resultara excesiva y tendra
efectos adversos como la creacion de juego en la guia, una
reduccién de la precisién y una menor vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas,
ya que podria dafharse el producto.

Los componentes, incluyendo el motor, se fabrican de
acuerdo con tolerancias precisas. Por tanto, incluso una leve
deformacion podria provocar funcionamientos defectuosos o
adherencia.

|

Seleccién |

AAdvertenma

. Evite aplicar una velocidad que supere el limite de
funcionamiento.

Seleccione un actuador adecuada conforme a la relacion
entre la carga de trabajo admisible y la velocidad, asi como
conforme a la velocidad admisible para cada carrera. Si no se
respeta el limite de trabajo, tendra efectos adversos como la
creacion de ruido, una reduccion de la precision y una menor
vida util del producto.

2. Si el producto realiza ciclos repetidos con carreras

parciales (100 mm o menos), la lubricacion puede
perderse. Utilice el producto en carrera completa al
menos una vez al dia o cada 1000 carreras.

3. Cuando se aplica una fuerza externa sobre la mesa,

determine el tamaino anadiendo la fuerza externa a
la carga de trabajo para calcular la carga de trabajo
total

Cuando se usa un conducto de cable o un tubo de movimiento
flexible acoplado al actuador, la resistencia al deslizamiento
de la mesa aumenta, pudiendo provocar un fallo de
funcionamiento del producto.

O

/APrecaucion

1. No permita que la mesa choque contra el extremo

de la carrera.

Si se introducen instrucciones incorrectas, como el uso del
producto fuera del limite de funcionamiento o el
funcionamiento fuera de la carrera actual mediante cambios
en el ajuste del controlador/driver y/o en la posicion de origen,
la mesa puede colisionar contra el extremo de la carrera del
actuador. Compruebe los siguientes puntos antes del uso.

Si la mesa choca contra el extremo de la carrera del actuador,
se pueden romper la guia, la correa o el tope interno. Podria
producirse un funcionamiento anémalo.

em— X

Maneje el actuador con cuidado cuando lo use en direccion
vertical, ya que la pieza caerd libremente por su propio peso.

2. La velocidad real de este actuador depende de la

carga de trabajo y de la carrera.

Compruebe las especificaciones conforme a la seccién de
seleccion de modelo del catalogo.

3. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga,

impacto o resistencia ademas de la carga transferida.

4. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafnos en

el cuerpo y superficies de montaje de la mesa.

Puede provocar irregularidades en la superficie de montaje, juego
en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

5. Evite aplicar impactos o momentos excesivos

durante el montaje del producto o de una pieza.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento
admisible, puede producirse juego en la guia o un aumento de
la resistencia al deslizamiento.

6. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje

de 0.1 mm o0 menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza o de la base montada
sobre el cuerpo del producto puede producir juego en la guia
y una mayor resistencia al deslizamiento.

En caso de montaje con voladizo, evite la flexion del cuerpo del
actuador usando una placa de soporte o0 una guia de soporte.

7. Durante el montaje del actuador, use todos los

orificios de montaje.

En caso contrario, afectard a las especificaciones, por
ejemplo, aumentando el desplazamiento de la mesa.

8. No golpee la mesa con la pieza durante la operacion de

posicionamiento y en el rango de posicionamiento.

9. No aplique fuerzas externas sobre la banda antipolvo.

SVC

Especialmente durante el transporte.
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Al

Serie LEJ

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de

seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el
manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

|

Manipulacién \

|

Mantenimiento

/APrecaucion

10.

Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la
longitud adecuada y apriételos al par de apriete
adecuado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede
causar funcionamiento erréneo, mientras que un par de
apriete inferior puede provocar el desplazamiento de la
posicion de montaje o, en condiciones extremas, el actuador
podria soltarse de su posicién de montaje.

Cuerpo fijo

Par max. de oA L
il Al apriete [N:m] [mm] [mm]
LEJ(140 M5 3.0 5.5 36.5
LEJ(163 M6 52 6.8 49.5
Pieza fija
Aoy : ;
EEEI, [ | o | e [ s
i‘l — ["LEJCI40 | M6 x 1 5.2 10
L E— LEJC163 | M8 x 1.25 12.5 12

Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza toquen el cuerpo, use pernos que sean
como minimo 0.5 mm més cortos que la profundidad maxima del tornillo. Si se emplean
pernos largos, éstos pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar problemas.

11.

12.

13.

14.

65

No utilice el producto fijando la mesa y
desplazando el cuerpo del actuador.

El actuador de accionamiento por correa LEFB no
se puede utilizar para aplicaciones verticales.
Durante el funcionamiento se pueden producir
vibraciones como consecuencia de las
condiciones de funcionamiento.

En tal caso, consulte los manuales de
funcionamiento del driver y el actuador.

Cuando monte el actuador usando la superficie de
referencia de montaje del cuerpo, use un pasador.
Fije la altura del pasador en 5 mm o mas debido al
biselado. (Altura recomendada: 6 mm)

Superficie de referencia de montaje del cuerpo

Il

‘!_?_I_

F L —
= | ry - —

O

/A Advertencia

Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacidn visual | Comprobacion interna | Comprobacién de fa correa
Inspeccion antes del o o .
uso diario
Inspeccién cada 6
meses/1000 km/5 O O O
millones de ciclos*

* Seleccione aquello que ocurra primero.

Elementos en los que realizar una comprobacioén visual
1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala

2. Imperfecciones y uniones de cables

3. Vibracién, ruido

Elementos en los que realizar una comprobacion interna
1. Estado del lubricante en las piezas moviles.

= Para la lubricacion, use grasa de litio n° 2.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacion.

Elementos en los que realizar una comprobacion de
la correa

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la
correa cuando se produzca algo de lo siguiente. Asegurese
ademas de que su entorno y condiciones de funcionamiento
satisfacen los requisitos especificados para el producto.

a. El material de la correa esta desgastado.
La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma y la fibra se
vuelve blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven
confusas.

b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado
Los bordes de la correa se redondean y la parte
deshilachada sobresale.

c. Correa parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada. Las particulas
extranas enganchadas entre los dientes provocan
imperfecciones.

d. Linea vertical sobre los dientes de la correa
Imperfeccion provocada cuando la correa se desplaza sobre
el reborde.

e.La goma de la parte posterior de la correa esta
reblandecida o pegajosa.

f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.



Servomotor AC

S
Tipo con vastago Compatible con bateria secundaria g
. = 3
Serie LEY s
=
Modelo de motor (2]
superior/paralelo LL
Ll
-l
m
L
1T
Tipo de motor en linea -
Tipo con vastago guia ®
- L
Serie LEYG i
Modelo de montaje R
superior del motor
m
)
11]
-l

Tipo de motor en linea

A |

Driver de servomotor AC

Serie LECYM/LECYU

[LECYM/LECYU LEYG

2 SVC 6%



Actuador eléctrico / Tipo con vastago

Serie LEY
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento

Compruebe la carga de trabajo- ’ Compruebe el tiempo
velocidad. (Traslado vertical) del ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de [
funcionamiento | ©®Peso de la pieza: 16 [kg] ®Velocidad: 300 [mm/s] @
e Aceleracion/deceleracion: 5000 [mm/s2] 40 ‘ ‘
*Carrera: 300 [mm] r _ %[ "Paso 3: LEY2500C
()]
e Condiciones de montaje de la pieza: Vertical % 30
ascendente y descendente T 25
©
L J =20
g Paso 6: LEY25(1B
s 15F—— ’: ‘ ‘

m Compru.ebe la carga de trabajo: vglocldad. <Grafica de yelomdad carga de trgbalo vertical> 10 || paso 12: LEY250A
Seleccione el modelo a partir del peso de la pieza y de la velocidad — TS
conforme a la <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>. 5 : i
Ejemplo de seleccién) El L’EY25DB se §glecciona provisionalmente 00 200 400 600 800 1000 1200

basandose en la grafica mostrada a la derecha Velocidad Imm/s]
# Cuando se utiliza para el traslado horizontal, es necesario montar un guia en el exterior del actuador. <Gréfica de velocidad-carga de
Para seleccionar el modelo final, consulte las paginas 75y 76 para la carga de trabajo horizontal trabajo vertical>
en las especificaciones y la pagina 98 para las precauciones. (LEY25D)

Puede ser necesaria la resistencia regenerativa. Véase las paginas 69 y 70 para las “Condiciones para resistencia regenerativa (guia)”.
Compruebe el tiempo del ciclo.

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente método de calculo.
o El tiempo de ciclo T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

[T=T1+T2+T3+T4[s] |

a‘I/ g / \a2

®T1: Tiempo de aceleracién y T3: El tiempo de deceleracion
puede obtenerse de la siguiente ecuacion.

|T1=V/ai[s] | [T3=V/a2]s] |

Velocidad: V [mm/s]

Tiempo [s]

] ] T1 T2 T3
eT2: El tiempo a velocidad constante puede - — - -

hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

T4
L : Carrera [mm] --- (Condiciones de funcionamiento)
L-05-V-(T1+T3) V :Velocidad [mm/s] --- (Condiciones de funcionamiento)

Vi [s] al: Aceleracion [mm/s?] --- (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)

T2 =

®T4: El tiempo de fijacion varia en funcién de condiciones

como el tipo de motor, la carga y la posicion de T1: Tiempo de aceleracion [s] -+ Tiempo hasta que se
entrada de los datos de paso. Por ello, calcule el alcanza la velocidad de ajuste
tiempo de fijacién con referencia al siguiente valor. T2: Tiempo a velocidad constante [s] --- Tiempo en el que el
actuador esta funcionando a velocidad constante.
T3: Tiempo de deceleracion [s] --- Tiempo desde el inicio del
Ejemplo de célculo) funcionamiento a velocidad constante hasta la parada
T1 a T4 se pueden calcular de la siguiente manera: T4: Tiempo de fijacion [s] - Tiempo hasta que se alcanza la posicion

T1 =V/al = 300/5000 = 0.06 [s], T3 = V/a2 = 300/5000 = 0.06 [s]

o L-05-V-(T1+T3) _ 300 - 0.5 - 300 - (0.06 + 0.06) = 0.94 [s]

v 300
T4 =0.05 [s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener como sigue:
T=T1+T2+T3+T4=0.06+0.94 + 0.06 + 0.05 = 1.11 [s]

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el tipo LEY25[1B-300.

ZSNC



Seleccion del modelo Serie LE Y

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de empuje

Compruebe la fuerza de ' Compruebe la carga lateral
empuje. en el extremo del vastago.

c
M=}
©

o
=

[
(72]

del modelo

Ejemplo de seleccion
Condiciones Condici d taie: Horizontal ie) ®Velocidad d je: 35 [mm/s] Dispositivo ("""
. ] N ] .
de funciona- ondiciones de montaje: Horizontal (empuje) e Velocidad de empuje: 35 [mm/s] p W
miento ®Peso del dispositivo de montaje: 0.5 [kg] eCarrera: 300 [mm] -l
eFuerza de empuje: 200 [N] N <4
—
@ Compruebe la fuerza de empuje. <Grafica de conversion de fuerza> 500 7 -
Seleccione el modelo a partir del limite de par/valor de comando y de TH
la fuerza de empuije conforme a la <Grafica de conversion de fuerzas. 400 Va I._IIJ
Ejemplo de seleccion) 74
= A P : 5
Basandose en la grafica mostrada a la derecha, % 200 / aso 3: LEY2501C,
¢| imite de par/Valor de comando: 72 [%] § 200 //
®Fuerza de empUJe.: 200 [N] N o /'(Paso 6: LEY250B
Por tanto, se selecciona provisionalmente el LEY25B. = |
100
| | n
Pasc‘) 12: LEY25[]A =
Compruebe la carga lateral en el extremo del vastago. 030 0 % 120 w
<Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago> Limite de par/Valor de comando [%] -
Confirme la carga lateral gdmisible .en el extremo del vastago del <Gréfica de conversion de
actuador: LEY25B, que ha sido seleccionada temporalmente conforme fuerza>
a la <Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>. (LEY250))
Ejemplo de seleccion)
Basandose en la grafica mostrada a la derecha, 100 m
®Peso del dispositivo de montaje: 0.5 [kg] = 5 [N] -
eCarrera del producto: 300 [mm] H
Por tanto, la carga lateral en el extremo del vastago esta dentro del .
. P4
rango admisible. n o LEY320]
Basandose en el resultado del calculo anterior, se %
seleccionara el LEY25B-300. © LEY25(]—
>=
Ll
1 |
0 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm]
<Gréfica de carga lateral admisible en el
extremo del vastago> —
O
>
Ll
-l
—
>
>
O
Ll
=
S~
=
>
(&)
Ll
-l
—
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Serie LEY

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones para "resistencia regenerativa" (guia)

LEY25[1V6 (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo, en linea)

Vertical Horizontal
40 \ \ ‘ ‘
Paso 3: LEV250C 60 Paso 3: LEY2501C
g %0 - S— : g |
% Area de Re‘3|stenc|a‘ regenerativa % Paso 6: LEY2501B
< Paso 6: LEY25(1B S 40
s 20 =
(0] [0}
o) ©
Iy s Paso 12: LEY250JA
@ Paso 12: LEY2501A 3 20
O 10 o —_—— EELSS i —I
TITT T ’777: |
0 I 0 I
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200

Velocidad [mm/s]

Velocidad [mm/s]

LEY32(1V7 (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo)

Vertical Horizontal
50 ‘ ‘ 80 ‘
Paso 5: LEY32[]C Paso 5: LEY32[1C
40 ‘ ‘
2 \, | T 60
o Area de "Resistencia regenerativa" 5 Paso 10: LEY32(]B
T 30 | | T ‘ ‘
[ Paso 10: LEY32[1B ]
b Y Paso 20: LEY320A™ |
®© ®© ——— —— o —
2 2
8 / Paso 20: LEY320A & 2
10
%4 LA,
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

LEY32DV7 (Posicion de montaje del motor: En linea)

Vertical Horizontal
60 \ \ 80 \ \
Paso 4: LEY32DCIC Paso 4: LEY32DIC
50 : :
g Area de "R?sistenci? regenerativa" ;c» 60 Paso 8: LEY32DOB~ |
o %0 \ \ i)
] Paso 8: LEY32DUIB 2
= 30 Y Paso 16: LEY32DCA™ |
© ©
g 77 | g —— T
§ 20 é Paso 16: LEY32DCIA § »
10 // /# /47)7 vl
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

Area de "Resistencia regenerativa"

* Cuando use el actuador en el area de "Resistencia regenerativa", descargue
el “Programa de selecciéon de la potencia del servomotor AC/
SigmaJunmasSize+” del sitio Web de SMC. A continuacién, calcule la
capacidad de la resistencia regenerativa necesaria para obtener una
resistencia regenerativa externa apropiada.

* La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente.

69

N

Motor/Driver aplicable

Modelo Modelo aplicable
Motor Servopack (driver de SMC)
SGDV-R90A110 (LECYM2-V5)
LEY2501 | SGMJV-01A3A | gapy RooA210] (LECYU2-V5)
SGDV-1R6A110 (LECYM2-V7)
LEY320] | SGMJV-02A3A | gapy 1ReA210 (LECYU2-V7)

SMC




Seleccion del modelo Serie LE Y

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones para "resistencia regenerativa" (guia)

LEY63[1V8 (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo, en linea) e
Vertical Horizontal g -é
120 g g

250 X X X X X X

T T T T T T
Paso 2.86: LEY63LIL (Sdlo tipo superior/paralelo) Paso 2.86: LEY63LIL (Sdlo tipo superior/paralelo)

100 | | |

| | |
- Paso 5: LEY630IC = 200 —
=3 | =
o 80 A de "Resistenci tiva" | kel
g‘ /? rea de esistencia regenerativa g 150 ——Paso 5: LEY63C1C
£ 60 1 | | £ | | | P
3 ) Paso 10: LEY63(1B 3 Paso 10: LEY63LIB w
S 40 A 1 g 19 | ‘ -
3 7 N 3 tncien o Paso 20: LEY63UA
© /‘// Paso 20: LEY63JA o 50 !
20 T i ——A . S ——
// 7 77 / " ] -
0 2 0 X
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] m
L
Ll
-l
Area de "Resistencia regenerativa" . .
9 S ) Motor/Driver aplicable
* Cuando use el actuador en el area de "Resistencia regenerativa", descargue Modelo anlicable p——
el “Programa de seleccién de la potencia del servomotor AC/ Ref. producto Motor Ser P K (driver de SMC
SigmaJunmaSize+” del sitio Web de SMC. A continuacién, calcule la oto SGDer:IgngD“EiECi(MZ \/)8)
capacidad de la resistencia regenerativa necesaria para obtener una LEY63C SGMJV-04A3A - g
resistencia regenerativa externa apropiada. SGDV-2R8A210 (LECYU2-V8) g
* La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente. wl
.|
—
Velocidad de carrera admisible [mms] | oy
Servomotor| Paso Carrera [mm] -
Modelo
AC  |simbolo| [mm] |Hasta 30]Hasta 50]Hasta 100]Hasta 50| Hasta 200] Hasta 250 Hasta 300| Hasta 350 | Hasta 400] Hasta 450| Hasta 500 Hasta 600|Hasta 700|Hasta 800 L_IIJ
LEY250] A 12 900 600 — — — — —
Posicion de montaje 100 W B 6 450 300 — — — — _
{ del motor: } /040 C 3 205 150 _ — _ _ _
Superior/paralelo, en linea (Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3000rpm) | — | — — — — ——
LEY320 A 20 1200 800 — — —
Posicion de montaje 200 W B 10 600 400 — — —
del motor: /060 (o] 5 300 200 — — —
Superior/Paralelo (Velocidad de giro del motor) (3600 rpm) (2400 rpm) — — — E
LEY32D A 16 1000 640 — — — _
Posicién de montaje 200 W B 8 500 320 — — —
del motor: /0060 C 4 250 160 _ _ _
Enlinea (Velocidad de giro del motor| (3750 rpm) (2400 rpm) — — —
A 20 — 1000 800 600 500 p—
LEY630] B 10 — 500 400 300 250
Posicion de montaje 400 W C 5 — 250 200 150 125
{ del motor: } /0360 {Velocidad de giro del motor)  — (3000 rpm) (2400 rpm) | (1800 rpm) | (1500 rpm) (0]
Superior/paralelo, en linea L [ 286 — 70 =
(Velocidad de giro del motor) — (1470 rpm) [11]
-l
—
jun |
>
O
Ll
=
S~
=
>
(&)
Ll
-l
—

SvC 70
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Serie LEY

Grafica de conversion de fuerza (Guia)

LEY25(1 (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo, en linea)

500
400
- Paso 3: LEY2501C __|
Z. 300
g
S 200 ~ | _
s Paso 6: LEY25[1B
100 — |
— | Paslo 12: LE|Y25DA_
0
30 60 90 120

Limite de par/Valor de comando [%)]

LEY32(J (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo)

LEY32D(] (Posicion de montaje del motor: En linea)

600
500 p
Paso 5: LEY32[1C—
Z 400
8 300
N _
E 200 Paso 10: LEY32[(1B
| !
100 Paso 20: LEY32[]A |
0 | |
30 60 90 120

Limite de par/Valor de comando [%)]

800
700
600
Z 500 Paso 4: LEY32DCIC—|
g 400
£ 300 — T~ Paso 8: LEY32DB |
200 I I
100 Paso 16: LEY32DIA—]
O30 60 9|0 | 120
Limite de par/Valor de comando [%)]

3500
Paso 2.86: LEY630IL
3000 (Sélo tipo superior/paralelo)
2500 >
% 2000 Paso 5: LEY63[IC|
N
$ 1500 ;
T 000 Paso 10: LEY630IB
500 — ——
0 —F—T  YPaso 20: LEY63JA
30 60 90 120 150 180

Limite de par/Valor de comando [%]

Limite de par/Valor de comando [%] | Factor de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [minutos]
75 0 menos 100 —
90 100 (60) — (1.5)
120 50 (30) 1.5 (0.5)
150 30 (20) 0.5 (0.16)

= Los valores entre (') corresponden a un driver colocado muy préximo.

LEY63( (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo, en linea)

1 Cuando se limite el par en el LEY25/32, el valor del limite de par
interno o externo deben fijarse en 90% o0 menos.
- Limite de par interno: Parametro n® Pn402/Limite de par de avance,
n°® Pn403/Limite de par de retroceso
- Limite de par externo: Parametro n® Pn404/Limite de par externo de
avance, n® Pn405/Limite de par externo de retroceso
%2 Cuando se limite el par en el LEY63, el valor del limite de par interno o
externo deben fijarse en 150% o menos.
- Limite de par interno: Parametro n® Pn402/Limite de par de avance,
n°® Pn403/Limite de par de retroceso
- Limite de par externo: Parametro n® Pn404/Limite de par externo de
avance, n® Pn405/Limite de par externo de retroceso

Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago (Guia)

100

——LEY630C

LEY32[]
LEY250]

Carga: F [N]
)

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Carrera [mm]

900 1000

71
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[Carera] = [Carrera del producto] + [Distancia desde el extremo del
vastago hasta el centro de gravedad de la pieza]
F
l Pieza de trabajo

Centro de gravedad




Precision antigiro: 0

Seleccion del modelo Serie LE Y

Tamafo Precisién antigiro 6
25 +0.8°
0 32 +0.7°
* 63 +0.6°
-0
Desplazamiento del vastago: 6
“© .
: ey T
R e
+ Carrera
[mm
Tamafio Carrera [mm]
30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800
25 +0.3 +0.4 +0.7 +0.7 +0.9 +1.1 +1.3 +1.5 +1.7 — — — — —
32 +0.3 +0.4 +0.7 +0.6 +0.8 +1.0 +1.1 +1.3 +1.5 +1.7 +1.8 — — —
63 — — +1.0 — +1.7 — +1.3 — +1.7 — 2.1 +1.7 +2.0 12.2
72
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del modelo
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Actuador eléctrico / Tipo con vastago

Serie LEY

LEY25, 32, 63

Compatible con bateria secundaria

q

Especificacion a prueba de polvo/goteo (IP65)

Consulte con SMC para detalles.

Forma de pedido

LEY

200

S

25| |V6/|B
0000

6 60060 ©

3
®

M2
e ®

0Tamaﬁo 9 Posicion de montaje del motor QTipo de motor
25 — Montaje superior . ) Salida _ Driver
Simbol T T ’
32 R Paralelo en el lado derecho i v [W] amano compatible
63 L Paralelo en el lado izquierdo LECYM2-V5
D En linea M 100 25 LECYU2-V5
Servomotor AC LECYM2-V7
v7 (Encoder absoluto) 200 32 LECYU2-V7
LECYM2-V8
o 400 63 LECYU2-V8
o Paso [mm] @ Carrera [mm)] @ A prueba de polvo/goteo (sélo disponible para LEY63)
Simbolo| LEY25 |LEY32 *'| LEY63 30 30 Simbolo) LEY25/32 LEY63
A 12 16 (20) 20 a a —_ Equivalente a IP4x | IP5x (especificacién a prueba de polvo)
B 6 8 (10) 10 800 800 P . IP65 (Especificacion a prueba de polvo/goteo)/
(o] 3 4 (5) 5 « Véase la tabla de Con rosca del orificio de ventilacién
L — — 2.86 *2 carreras aplicables. * Cuando use el tipo a prueba de polvo/goteo (IP65), monte

%1 Los valores mostrados entre () corresponden al
paso para los tipos con montaje superior y paralelo
en el lado derecho/izquierdo. (Paso equivalente
incluyendo una relacion de poleas [1.25:1])

%2 S6lo disponible para los tipos de montaje superior y
paralelo en el lado derecho/izquierdo. (Paso
equivalente incluyendo una relacién de poleas [4:7])

6 Opcién de motor

correctamente el racor y el tubo en la rosca del orificio de ventilacion
y, a continuacion, coloque el extremo del tubo en una zona no
expuesta al polvo o el agua.
# El racor y el tubo debe suministrarlos el cliente de forma
independiente. Seleccione [Diam. ext. del tubo aplicable: 4 0 mas,
Rosca de conexion: Rc1/8].

9 Rosca en el extremo del vastago

Sin opciones

Rosca hembra en extremo del vastago

Con bloqueo

* Si se selecciona “Con bloqueo” para el tipo de
montaje superior y el tipo paralelo en el lado
derecho/izquierdo, el cuerpo del motor
sobresaldra del extremo del cuerpo para el
tamafo 25 con carreras de 30 mm o inferiores.
Compruebe las interferencias con las piezas

de trabajo antes de seleccionar un modelo.

Tabla de carreras aplicables

:

Rosca macho en extremo del vastago
(se incluye 1 tuerca del extremo del

vastago).

@: Estandar

Carrera

Modelo Ly

30

50

100{150|200

250

300

350

400

450

500

600

700

800

Rango de carreras

ique se pueden fabricar|

LEY25

15 a 400

LEY32

20 a 500

LEY63

50 a 800

+ Contacte con SMC para la fabricaciéon de carreras intermedias.

73

Para los detectores magnéticos,
consulte las paginas 96 y 97.




Actuador eléctrico / Tipo con vastago Serie LE Y

53
83
o E
# 3
Posicion de montaje del motor: Superior/Paralelo  Posicion de montaje del motor: En linea (
(7))
L
Ll
-l
~—
p—
@ Montaje *' m
’ i Posicién de montaje del motor| *1 La fijacion de montaje se envia de fabrica, pero sin instalar. TH
Simbolo Tipo . - #2 Para montaje con voladizo horizontal con brida anterior/posterior y extremos w
Superior/Paralelo| En linea e
- 2 roscados, use el actuador dentro del siguiente rango de carreras. —
— | Extremos roscados (esténdar) Ld L - LEY25: 200 0 menos - LEY32: 100 0 menos - LEY63: 400 o menos
U | Roscado en la parte inferior del cuerpo [ ) [ ) +*3 Para el montaje con fijacion oscilante hembra, use el actuador dentro del
L Escuadra Y — siguiente limite de carrera.
F Brida anterior *2 e ° - LEY25: 200 o menos - LEY32: 200 0 menos - LEY63: 300 o menos —
- - x4 La brida anterior no esta disponible para LEY25 con carreras 30 y la opcion de
G Brida posterior *2 @ ¥ - motor “Con bloqueo”.
D |Fijacion oscilante hembra *3 [ J — x5 La brida posterior no esta disponible para LEY32/LEY63. N
-
L
.|
@Tipo de cable m Longitud del cable [m] @Tipo de driver
—_ Sin cable —_ Sin cable \ Driver compatible |Tension de alimentacion [V]
S Cable estandar 3 3 — Sin driver — —
R Cable robdtico (cable flexible) 5 5 M2 LECYM2-vO 200 a 230
A 10 U2 LECYU2-VO 200 a 230
Cc 20 # Cuando se selecciona el tipo de driver, se m
incluye el cable. Seleccione el tipo de cable y B
su longitud. =
@ Conector I/0
—_ Sin conector
H Con conector
Drivers compatibles
p—
Tipo H MECHATROLINK- IT } . Tipo H MECHATROLINK- I
O
>
Tipo de driver ‘ IilJ
"
~—
p—
jun |
Serie LECYM LECYU 5
Red aplicable MECHATROLINK- I MECHATROLINK-II I._IIJ
Absoluto =
Encoder de control Encoder de 20 bits E
Dispositivo de comunicacion Comunicacién USB, comunicacion RS-422 (&)
Tension de alimentacion [V] 200 a 230 VAC (50/60 Hz) Iﬂ
Pagina de referencia Pagina 103 —
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Serie LEY

Especificaciones
Modelo LEY25 (Superior/Paralelo)/LEY25D (En linea)|  LEY32 (Superior/Paralelo) LEY32D (En linea)
Carrera [mm] N ) 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250,
300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Carga de trabajo Horizontal Neta?) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
[kg] Vertical 8 16 30 9 19 37 12 24 46
5 f\;‘aﬁ;ﬁad‘éea‘;:';':;'is[";];g: )) 65a131 |127 2255|2422 485 | 792157 | 1542308 | 2942588 | 982197 | 192 a 385 | 368 a 736
S | Velocidad Hasta 300| 900 450 225
‘g méx.Nota4) E:Sg:ade 305 a 400 600 300 150 1200 600 300 1000 500 250
5 | [mm/s] 405 a 500 — — — 800 400 200 640 320 160
'g Velocidad de empuje [mm/s] Nota5) 35 0 menos 30 0 menos 30 0 menos
2 | Aceleracién/deceleracién méx. [mm/s?] 5000 5000
.© | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02
§ Movimiento perdido [mm] Nota6) 0.1 0 menos 0.1 0 menos
& | Paso [mm] (incluyendo unarelaciéndepoleas)) 12 [ 6 | 3 20 | 10 [ 5 [ 16 [ 8 | 4
5;;_ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Netz7) 50/20 50/20
a Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEYC)Husilo a bolas (LEYCD) | Husillo a bolas + Correa [1.25:1] | Husillo a bolas
Tipo de guia Cojinete deslizante (vastago de émbolo) Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 5a 40
Rango de humedad de trabajo [% HR] | 90 o inferior (sin condensacion) 90 o inferior (sin condensacion)
Condiciones paractz8) Horizontal No necesaria No necesaria
"Resistencia regenerativa” [kg] | Vertical 6 0 mas 4 0 mas
§ Potencia del motor/Tamano 100 W/J40 200 W/J60
% | Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC) Servomotor AC (200 VAC)
S | Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)
8 | Consumo Horizontal 45 65 65
-2 | de energia [W]Neta9) Vertical 145 175 175
é Consumo de energiaenreposo | Horizontal 2 2 2
' | durante el funcionamiento [W] =10 | Veertical 8 8 8
i | Consumo max. de energia momentanea [W] o 1) 445 724 724
£ z[ Tipo Nota 12) Blogueo no magnetizante
Fuerza de retencién [N] 131 | 255 [ 485 157 | 308 [ 588 197 | 385 [ 736
& Z| Consumo de energia [W] a 20°C Noia 13) 5.5 6 6
£3[ Tensién nominal [V] 24 VDC e,

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo

demanda.
Nota2) El valor méximo de la carga de trabajo horizontal. Se

requiere una guia externa para soportar la carga. La

carga de trabajo real varfa en funcion del estado de la guia externa. Confirmelo con el dispositivo real.
Nota 3) Rango de ajuste de la fuerza (valores de ajuste del driver) para operacion de empuje en el modo de control de
par, etc. Fijelo tras consultar la "Gréfica de conversion de fuerza (Guia)" de la pagina 71.

realiz6 tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo uia. (La prueba se llevo a cabo con el
actuador en el estado inicial).

Nota 8) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Resistencia regenerativa” cuando se usa a la velocidad
méxima (Factor de trabajo: 100%). Pida la resistencia regenerativa por separado. Para los detalles, consulte
“Condiciones para resistencia regenerativa (Guia)” en las pginas 69 y 70.

Nota 9) EI consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador est funcionando.

Nota 4) La velocidad admisible varia en funcion de la carrera. Nota 10) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento
Nota 5) Velocidad de colision admisible para operacion de empuje en el modo de control de par, efc. en el que el actuador estd detenido en la posicion de ajuste.
Nota 6) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco. Nota 11) EI consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el
Nota 7) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo actuador esta funcionando.
quia. (La prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inicial). Nota 12) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor “Con blogueo”.
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se Nota 13) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el blogueo.
Peso
Peso del producto lkg
Serie LEY25[1 (Posicién de montaje del motor: Superior/paralelo)| LEY32[] (Posicién de montaje del motor: Superior/paralelo)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso [kg] 12|13 |16 |17 |19 |21 |22 |24 |26 |23 (24|27 |32|35|38|40|43 |46 |49 |52
Serie LEY25DC] (Posicion de montaje del motor: En linea) LEY32D[] (Posicién de montaje del motor: En linea)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso [kg] 1213|1517 |19 |21 |23|24|26|23|24|27|32|35|38|41|43 |46 |49 |52
Peso adicional lkg
Tamano 25 32
Bloqueo 0.30 | 0.60
Rosca macho en Rosca macho 0.03 | 0.03
extremo del vastago | Tuerca 0.02 | 0.02
Escuadra (2 conjuntos, incluye perno de montaje) | 0.08 | 0.14
Brida anterior (incluye perno de montaje)
n T - 0.17 | 0.20
Brida posterior (incluye perno de montaje)
Fijacion oscilante hembra (incluye eje, anillo de retencion y pemo de montaje) | 0.16 | 0.22
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Actuador eléctrico / Tipo con vastago Serie LE Y

Especificaciones
Modelo LEY63L] (Superior/Paraleio) | LEY63DL] (En linea) 53
Carrera [mm] Nota 1) 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 873
Carga de trabajo [kg | orEomal =740 70 80 200 40 70 80 5L
Vertical 19 38 72 115 19 38 72 » s
Fuerza de empuje [N]/Valor de ajuste\o29): 452 150% \oa4) | 156 a 521 | 304 a 1012 | 573 a 1910 1003 a 3343 156 a 521 304 a1012 | 573a 1910
o . Nota 5) Hasta 500 1000 500 250 1000 500 250
§|Veocidad | pangode | 5052600 800 400 200 o 800 400 200
% [mm./s] carrera 605 a 700 600 300 150 600 300 150
© 705 a 800 500 250 125 500 250 125 n
E Velocidad de empuje [mm/s] Nota 6) 30 0 menos [T
@ | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5000 [ 3000 [ 5000 IiIJ
§ | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
'S | Movimiento perdido [mm] Nota 7) 0.1 0 menos
2 | Paso de tonillo [mm] (incluyendo una relacidn de poleas) 20 10 [ 5 [ 5 (2.86) [ 20 [ 10 [ 5
'S | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nela &) 50/20 —
& | Tipo de actuacion Husillo a bolas [HusiHoabo\as+Conea[re\acio’ndepoleas4:7][ Husillo a bolas
= Tipo de guia Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 m
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién) TR
Condiciones para Nota9) Horizontal No necesaria 1]
"Resistencia regenerativa" [kg] Vertical 2.5 0mas -
§ Potencia del motor/Tamafo 400 W/J60
% | Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC)
2 | Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev) —
[ .
E Consumo de energia [W] Nota 10) H\c;:;?cnatla ! ;;8
é Consumo de energia en reposo Horizontal 2
'8 | durante el funcionamiento [W] "2 11 | Vertical 18 (g
1} | Consumo max. de energia momentanea [W] Nota 12) 1275 1T}
sg| TipoNoa 19) Bloqueo no magnetizante -
g; Fuerza de retencién [N] 313 607 1146 2006 313 607 1146
£3| Consumo de energia [W] a 20°C Nota 14) 6
g R
2>| Tension nominal [V] 24 VDC Yy, —
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Nota 2) El valor méximo de la carga de trabajo horizontal. Se requiere una guia externa para soportar la carga. La carga de trabajo real varia en funcién del
estado de la guia externa. Confirmelo con el dispositivo real. m
Nota 3) Valores de ajuste para el driver. =
Nota 4) Rango de ajuste de la fuerza (valores de ajuste del driver) para operacion de empuje en el modo de control de par, etc. La fuerza de empuje y el L_IIJ

factor de trabajo dependen del valor de ajuste. Fijelo tras consultar la "Gréfica de conversién de fuerza (Guia)" de la pagina 71.
La velocidad admisible varia en funcion de la carrera.
Velocidad de colisién admisible para operacién de empuje en el modo de control de par, etc.
Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Nota 9) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Resistencia regenerativa" cuando se usa a la velocidad maxima (Factor de trabajo: 100%).
Nota 10) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 11) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido
en la posicion de ajuste.
Nota 12) El consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 13) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo".
Nota 14) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Nota 5
Nota 6
Nota 7
Nota 8

—_——=

Peso
O
Peso del producto [kg] Peso adicional [kl E
Serie LEY63L] (Posicién de montaje del motor: Superior/paralelo) Tamafio 63 |
Carrera [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800 Bloqueo 0.6
Peso [kg] 5.3 6.5 8.2 9.3 10.4 12.1 13.3 14.4 Rosca macho en Rosca macho 0.12
Serie LEY63DLI (Posicién de montaje del motor: En linea) exremo el vistago] Tuerca _10.04 ) L
Carrera [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800 Escuadra (2 conjuntos, incluye perno de montaje) | 0.26 )
Peso [kg] 55 6.6 83 95 10.6 12.3 13.4 14.6 Brida anterior (incluye perno de montaje) | 0.51 >
Fijacion oscilante hembra (incluye eje, 0.58 (&)
anillo de retencion y perno de montaje) ) IiIJ
~
=
>
(&)
Ll
|
—
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Serie LEY

Construccion

Tipo de montaje superior del motor: LEY 32

Lista de componentes

B-B

25

63
A-A

-
r
A

9

ey

Cuando se selecciona la rosca
macho en extremo del vastago

S e

d%@gﬁ

25

Tipo de motar en kinea: LEY 32D

r

63

— Ll

i

O

O

PATIN

N° Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota

1 Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 19 | Polea del mothr Aleaciénkje aluminio

2 Eje de husillo a bolas Acero aleado 20 | Correa Ay

3 | Tuercadel husillo a bolas | Resina/Acero aleado 21 | Pasador cill’ndriko Acero ino\(idable

4 | Embolo Aleacion de aluminio 22 | Junta \ NBR\

5 | Vastago Acero inoxidable Cromado duro 23 | Anillo de retencié(n Acero para rﬁuelle Fosfatado

6 | Culata delantera Aleacion de aluminio 24 | Adaptador del motk;r Aleacion de alu}v@inio Revestimiento

7 | Soporte de cojinete | Aleacion de aluminio 25 | Motor \ — \

8 | Tope de giro POM 26 | Bloque del motor \ Aleacion de alumir\{o Revestimiento

9 | Conector hembra | Aceroal carbono de faci mecanizacion Niquelado 27 | Buje Aleacion de alumini}s(

10 | Eje conectado Acero al carbono de facil mecanizacion Niquelado 28 | Aranha Uretano

11 | Casquillo Bronce autolubricante 29 | Conector hembra (Rosca macho) »\cero al carbono de fécil mecanizacion Niquelado

12 | Cojinete — 30 | Tuerca \ Acero aleado Zinc cromado

13 | Caja de retorno Aluminio fundido Revestimiento

14 | Placa de retorno Aluminio fundido Revestimiento

15 | Iman — Repuestos (so6lo montaje en superior/paralelo)/Correa

16 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable |Carrera de 101 mm o més Ne |Tamano Ref. de pedido ~ N° |Tamafio| Paso [Ref.de pedido

17 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o mas 20 25 LE-D-2-2 2(& 63 AB/C | LE-D-2-5

18 | Polea del eje de tornillo| Aleacion de aluminio 32 LE-D-2-4 L LE-D-Z-G
77
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Actuador eléctrico / Tipo con vastago Serie LE Y

Dimensiones: Motor superior/paralelo

X 5%
Posicion de deteccion de fase Z del encoder w H G
Rango de funcionamiento \ prof. rosca C S e
del véstago Nota 1) Fa1 - e 3 o
N (Carrera + G mm) & O °
® 5 - - fl >
g O
- —
5 © (7))
I 2 \ h
3——8 = —— - - - - - 3 | f/ = u
-
Q o - * a Qlld é‘;
M :T ° Y 4x 0 ‘ OK Nota2)
L B + Carrera prof. rosca R
S A + Carrera M
4x 01 EH
prof. rosca R
. . . . ) m
Nota 1) Rango en el que se puede mover el vastago. Asegurese de que ninguna pieza montada sobre el vastago [TH
interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago. L
Nota 2) La direccién de la distancia entre caras en el extremo del vastago (eK) varia dependiendo de los productos. -l
[mm]
~ | Rango de
Tamafio P A B C D EH EV H J K L M O1 R S
15a100 | 130.5 | 116
25 10532400 | 1555 | 141 13 20 44 455 | M8x1.25 24 17 145 34 M5 x 0.8 8 46
20a 100 | 148.5 | 130
’ . 1 22 18. 4 M6 x 1. 1
32 1052500 | 1785 | 160 13 25 51 56.5 | M8x1.25 3 8.5 0 6x1.0 0 60 g
50a200 | 192.6 | 155.2 wl
63 | 205a500 | 227.6 | 190.2 21 40 76 82 M16 x 2 44 36 37.4 60 M8 x 1.25 16 80 -l
505 a 800 | 262.6 | 225.2
~ | Rangode Sin bloqueo Con bloqueo
Tamafio Ao T ) Y Vv W X 7 W X Z F G
15a 100
25 105 2 400 92 1 26.5 40 82.5 | 1155 | 11 127.5 | 160.5 | 11 2 4
32 202 100 118 1 34 60 80 120 | 14 120 | 160 |14 2 4 m
105 a 500 -
502200 12.5 12.5 u
63 | 205a500 | 146 4 32.2 60 98.5 | 138.5 o\« 138.5|178.5 x| 4 8 -l
(13.5) (13.5)
505 a 800
*Paso L
25 25

Tipo en paralelo en el lado izquierdo del motor: LEY g%L Tipo en paralelo en el lado derecho del motor: LEY32R

Q]

>

1]

|

—

)

>

(&)

[mm] IiIJ

Tamano| S1 ) =
of 25 |47 | 91| 1 >l T E
32 61 | 117 1 O
63 | 84 | 142 4 T
-

e

Nota) Cuando el motor se monta en paralelo, en el lado izquierdo o en el derecho, la ranura que hay en el lateral del detector magnético en el que se monta el motor queda oculta.
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Serie LEY

Dimensiones: Motor en linea

Rango de funcionamiento

Posicién de deteccién de fase Z del encoder

del vastago Neta 1) [
(Carrera + G mm)
P IS z ]
‘R a | ; N
‘ Q
‘ K
| == i —
=
@ > | : i K
1T ' 4x 01
ov L B + Carrera w 0K Nota2) prof. rosca R
M H
A + Carrera a0
EH prof. rosca C
Nota 1) Rango en el que se puede mover el vastago. S
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios
colocados alrededor del vastago.
Nota 2) La direccidn de la distancia entre caras en el extremo del vastago (eK) varia dependiendo de los productos.
[mm]
~ | Rangode
Tamafio| - = o C D EH | EV H J K L M O1 R S T u
15a100
25 13 20 44 45.5 M8 x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 45 46.5 1.5
105 a 400
32 202 100 13 25 51 56.5 M8 x 1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60 61 1
105 a 500
50 a 200
63 | 205a500 | 21 40 76 82 M16 x 2 44 36 37.4 60 M8 x 1.25 16 78 83 5
505 a 800
~ | Rangode Sin bloqueo Con bloqueo
Tamario A [ B Vv A W va A W Z F G
15a100 | 136.5 233.5 278.5
25 1052400 | 1615 40 2585 82.5 115 3035 127.5 11.5 2 4
20a 100 | 156 254.5 294.5
i 105 a 500 | 186 60 284.5 80 14 324.5 120 14 2 4
502200 | 190.7 326.6 366.6
63 | 205a500 | 225.7 | 60 361.6 98.5 5 401.6 | 1385 5 4 8
505 a 800 | 260.7 396.6 436.6
A
) 25 o
Rosca macho en extremo del vastago: LEY 32 DEIC-EIDM
63 |
E — *Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo del
‘ vastago y la fijacién de montaje en el catalogo de
L7 — actuadores eléctricos (CAT.E102). _ . [mm]
Distancia entre | /1] = Nota) Consulte las “Precauciones de montaje” en la pagina ~ Tamafio] B1 | C1 | H1 | 1™ | L2 MM
caras B1 Hi —= 99 cuando monte fijaciones finales como horquillas o 25 22 |20.5| 8 |38 |235| M14x1.5
Ci piezas de trabajo. 32 | 22 [205| 8 [42.0|235| M14x1.5
L2 63 27 |26 11 | 76.4 | 39 M18 x 1.5
L # La medida L1 corresponde al momento en que la

unidad se encuentra en la posicién de deteccién de
primera fase Z. En esta posicion, 2 mm en el extremo
(tamafio 25, 32) y 4 mm en el extremo (tamafo 63).

IP65 (especificacion a prueba de polvo/goteo): LEY63DICI-CIP

(Vista Z2)

Rc1/8

«LEY63 Unicamente

&

Rosca del orificio de ventilacion *

10.5

79

50

*

Cuando use el tipo a prueba de polvo/goteo (IP65), monte correctamente
el racor y el tubo en la rosca del orificio de ventilacion y, a continuacion,
coloque el extremo del tubo en una zona no expuesta al polvo o el agua.
El racor y el tubo debe suministrarlos el cliente de forma independiente.
Seleccione [Diam. ext. del tubo aplicable: g4 0 mas, Rosca de conexion:
Rc1/8].

O
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Actuador eléctrico / Tipo con vastago Serie LE Y

Dimensiones
Roscado en la parte inferior del cuerpo %g é Roscado en la parte inferior del cuerpo mm] |.5 &
i . - c S
Motor superior/paralelo: LEY63 IZIIZlC podv oo c;:ra:rgo[::ren] L [ma|me[mc|mo[mn[m |8 E
oXA prof. H9 XA 6 x MO prof. rosca MR L 15a 35 24 |32 &5 E
40 a 100 42 | a1 50
| 25 | 105a120 [14.5| 20 |46 29 J—
©) XIS» q; ‘l 5 125 a 200 59 (495 75
== == | == - 205 a 400 76 |58
—’> = 20 a 35 22 |36 50 n
’ — 40 a 100 o5 | L
5 1| 32 | 1052120 |18.5| 25 |55 30 (1T}
MD I\ [seccion xx 1252200 53 515 go | =
MC 205 a 500 70 |60
50a70 24 |50
L_[_MA ML + Carrera (MB) 752120 25 1605 65
—
63 | 1252200 |37.4| 38 |52.2| 58 |67 44
. . 205 a 500 100
Roscado en la parte inferior del cuerpo 25 Ié\ o5 Z 500 86 |81 T
Motor en linea: LEY 32D -000U m
oXA prof. H9 XA 6x MO L EEpE w
—G2Rprot. 79 AR A -l
prof. rosca MR e carrera [mm] IO L] s )
\ 15235
5 o @ O H 40a 100
T 25 | 1052120 [M5x08| 6.5| 4 5 (—
= " - - : : : : : 125 a 200
o) 205 a 400
S l\ 20 a 35 w
MD Seccién XX 40 a2 100 a
MC Detalle de seccién XX 32 | 1052120 | M6x1| 85| 5 | 6 |
MA ML + Carrera 1252200
pES /}\\) 205 a 500
( - 50 a 70
m 4 75 —
< a 120 ——
A XA Ho XA 63 [1252200 |Wx125(10 | 6 | 7
25 B ‘ 205 a 500
Escuadra: LEY 32 U0e-tDoL 505 a 800 %3
63 L Piezas incluidas [1T]
-Escuadra |
-Perno de montaje del cuerpo
t] | N
LT — =
. LL 0
— &
© ©
7 LG
— : = = = & >
| 'Jl i | Jﬁ 5
T X[ Y f
XY Y [[X LX ——
LS + Carrera | LS4 LS + Carrera LZ
Montaje hacia el exterior A + Carrera
4 xoLD (O]
Tornillo hexagonal especial =
Escuadra [mm] |-_||J
Tamario | _hangode | 5 LS |LSi|LL |LD|LG|LH|LT|LX|LY|LZ| X |Y
carrera [mm]
15a100 136.6 98.8
25 105 2 400 1616 | 1238 19.8| 84|66 |35 | 30 | 26 | 57 |51.5| 71 |11.2| 5.8 T
20a 100 155.7 | 114
32 105 2 500 185.7 | 144 19.2|/11.3| 6.6 | 4 36 | 32| 76 |615| 90 |11.2]| 7 <>->
50 a 200 200.8 | 133.2 Ll
63 205 a 500 235.8 | 168.2 |25.2|29.2| 86 | 5 50 | 32| 95 |88 |[110(14.2| 8 d
5052800 | 270.8 | 203.2 E
Material: Acero al carbono (cromado) O
x La medida A corresponde al momento en que la unidad se encuentra en la posicién de deteccidon de primera fase 1T}
Z. En esta posicion, 2 mm en el extremo (tamafo 25, 32) y 4 mm en el extremo (tamafno 63). -l

Nota) Cuando el motor se monta en el lado izquierdo o en el derecho, la culata posterior debe montarse hacia el exterior.
’-
S S\VC
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Serie LEY

Dimensiones

25

A

Brida anterior: LEY g%DDg-DDDF
L

Fijacion oscilante hembra: LEYgg OO

BT

CXi63
czil

81

N —

LL
gy
=
\
FT FX 4 x oFD
FZ
25

c-

o
>

FX 4 xgFD
FZ

25 A
Brida posterior: LEY%% a0

,_

FT |

B.
C
L

oG

= La brida posterior no esta
disponible para LEY32/LEY63.

Piezas incluidas
-Brida
-Perno de montaje del cuerpo

Brida anterior/posterior

[mm]

Tamario| FD

FT | FV

FX

FZ

LL

25 |55

8 | 48

56

65

6.5

34

32 |55

8 | 54

62

72

10.5

40

63 |9

9 | 80

92

108

28.4

60

Material: Acero al carbono (niquelado)

x La medida LL corresponde al momento en que
la unidad se encuentra en la posicion de
deteccion de primera fase Z. En esta posicion, 2
mm en el extremo (tamafo 25, 32) y 4 mm en el
extremo (tamafo 63).

][]

Piezas incluidas
-Fijacion oscilante hembra
-Perno de montaje del cuerpo
-Eje de fijacion oscilante

-Anillo de retencion

=
E « \/éanse més detalles sobre la tuerca del extremo del véstago y la fija-
CT cién de montaje en el catalogo de actuadores eléctricos (CAT.E102).
‘ T g 2CD orificio H10 Fijacion oscilante hembra [mm]
- eje d9
~ | Rango de
- a Tamafio A ] A CL CD | CT
= 15a 100 160.5 150.5
¥ _:I 25 105 a 200 185.5 175.5 10 5
ICU| 32 20 a 100 180.5 170.5 10l 6
L cw RR 1052200 | 210.5 200.5
CL + Carrera 50 a 200 236.6 22206 | 14| 8
A + Carrera 63 | 205a500 | 271.6 2576 | — | —
505 a 800 306.6 292.6 — | —
Tamario| 13M9°% ey lcw|cx|cz| L |RR
carrera [mm]
15a 100
25 105 a 200 14 | 20 | 18 | 36 |[14.5| 10
20 a 100
32 105 a 200 14 | 22 | 18 | 36 [185| 10
50 a 200
63 205a500 | 22 | 30 | 22 | 44 |37.4| 14
505 a 800

Material: Hierro fundido (revestimiento)

x Las medidas A y CL corresponden al momento en que
la unidad se encuentra en la posicién de detecciéon de
primera fase Z. En esta posicién, 2 mm en el extremo
(tamafo 25, 32) y 4 mm en el extremo (tamafio 63).

O
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Actuador eléctrico/con vastago guia

Serie LEYG

Seleccion del modelo |

Grafico de la carga de momento

Servomotor AC

Condiciones de seleccion

Vertical Horizontal
L L L
L
m m
Posicion de montaje [ ] C
T 1 : -
| |
1 1
Velocidad max. [mm/s] "Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical" 200 o menos Superior a 200
Grafico (modelo de cojinete de deslizamiento) ®,® ®, ®* @,
Gréfico (modelo de rodamiento lineal a bolas) ®,® @, @), @

* En el modelo de patin deslizante, la velocidad esta restringida con una carga horizontal/momento

Montaje vertical, cojinete de deslizamiento

(D Carrera de 70 o inferior

(2) Carrera superior a 75 mm

100 100 T
— —_ LEYG32M
g g sk
E LEYG32MO] E 10 LEYG25MC]
) N )
ISt It
$) 10 [$)
© ©
3 —— LEYG25M[] S
o o
[} [}
(O] (O]
o o
1 0.1
10 100 1000 10 100 1000
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm]
= El limite del peso de carga vertical varia en funcién del "paso" y de la "velocidad".
Consulte la pagina 85 "Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical"
Montaje vertical, rodamiento lineal a bolas
(3 Carrera de 35 o inferior @ Carrera superior a 40 mm
100 100
g g .
= LEYG32L[] = LEYG32L
€ 10 | € 10 I
S ' S —
5 ~ = ——LEYG25LC]
o ™~ o
o LEYG25L[] =
(0] (0]
© 1 he) 1
o o
(%] (%]
(0] (O]
o o
0.1 0.1
10 100 1000 10 100 1000
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm]

= El limite del peso de carga vertical varia en funcion del "paso" y de la "velocidad".
Consulte la pagina 85 "Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical"
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Grafica de la carga de momento

Seleccion del modelo Serie LE YG

Montaje horizontal, cojinete de deslizamiento s 2
M=}
(® L = 50 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max. (® L =100 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max. S 'é
2
= 10F : i —— = 10 T T — ] E
£  [LEYG32MO LEYG32M =F 2 F — YG32ML EH
— =11 = Levean =+t
®© s Ll ®© T —
g 1 LEYG25MO] LEYG25M[] g 1 LEYG25MO] LEYG25M[]
R o
3 35 (LE
[e] [e]
8 4 w
. 0.1 . 0.1 |
10 7075 100 1000 10 7075 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
@ L =50 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s L =100 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s -
— 10 : : — 10 : :
o i i e T T
= S = ——
£ LEYG32M[] i £ LLEYG32MC] ] m
& T LEYG32M(] [ 8 — T LEYG32MOI || o
§ 1|lLEYG25MO] —~ ] § 1[LEYG25MC] 0 ; | w
< LEYG25ML] = e LEYG25ML] =
. 0.1 . 0.1 —
10 7075 100 1000 10 7075 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
Montaje horizontal, rodamiento lineal a bolas Q
(9 L =50 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max. L = 100 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max. H
= 10 : e S 10 :
g ILEYG32LO0= e 2 i — =Se—=
£ - LEYG32LI | £ [LEYG3LOH === LEvGa2LO—HH | L
S [LEYG25L00[ CEYG25L0 S 5 1
S 1 § 4 lLEYG25LO0 LEYG25L].| ||
R o
® © m
< < "
@ ) L
£ 0.1 gl 2 £ 0.1 120125 -
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
@ L = 50 mm Velocidad méax. = Superior a 200 mm/s (2 L =100 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s —
_ 10 : 7 - 10 f ‘ :
2 — 1 2 : — e
= [ILEYG32LO1H LEY(:I.‘32LTDT~~~ T ILEYG32LOH LEY(‘;32|_‘j‘:::
© © ~
9 T T—T E’) ] ‘
S ’ LEYG25L[] LEYG25L[] 3 ’ LEYGZE: LEYG25L] | ||
(] ©
© ©
© ©
2 2
£ o 120125 £ o 120|125
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]

Utilizacién como cilindro de tope
LEYGLIM (cojinete de deslizamiento)

A\Precaucién
) Precauciones de manejo '
Nota 1) Si se utiliza como cilindro de tope, |

50 mm

-+
u m seleccione un modelo con una carrera !
- de 30 0 menos. ‘

Nota 2) LEYGLL (rodamiento lineal a bolas) no |
se puede utilizar como cilindro de tope. !
Nota 3) El impacto en serie con el véstago guia !
puede no estar permitido (Fig. a). :
Nota 4) El cuerpo no debe montarse en el '
extremo. Debe montarse en la parte
superior o inferior (Fig. b). ;

ogooo
I
]

Carga de trabajo m [kg]

5 10 20 30 40 50

Velocidad de desplazamiento v [m/min]

84

{LECYM/LECYU [ LEYG H LEY



Serie LEYG

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones para "resistencia regenerativa" (guia)

LEYG25[]V6 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior/En linea)

Vertical Horizontal
40
| | | |
Paso 3: LEYG25[1C 60 Paso 3: LEYG2501C

— | | —
g 1 ! 2 |
o Area de "Resistencia regenerativa" o Paso 6: LEYG25(1B
3 \ \ S 40
®© ®©
=20 +—Paso 6: LEYG25(1B =
() (0]
g | E, Paso 12: LEYG250A
5 Paso 12: LEYG250A 5
& 1o § 2 ===t =—1

2 = |

1
| I
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

LEYG32[1V7 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior)

Vertical Horizontal
50 ‘ ‘ ‘ 80 T T T
Paso 5: LEYG32(IC
Paso 5: LEYG32(CIC ‘
40 ! !
) o | T 60 Paso 10: LEYG320B——|
> Area de "Resistencia regenerativa" >
g % 1 g
o 3 P . |
= Paso 10: LEYG32(IB S 40 Pago 20: LEYG32[1A
© 20 ! ! ©
5 ] 5 B B
8 Paso 20: LEYG32(JA 8 2
10
<
% 7
4 G,
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 0o 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG32(]DV7 (Posicion de montaje del motor: En linea)
Vertical Horizontal
60 ‘ ‘ ‘ 80 T T
Paso 4: LEYG32(1DCIC Paso 4: LEYG320IDCIC
50 1 1 1
) Area de "Resistencia regenerativa" T 60 Paso 8: LEYG32(1DL1B—|
o 40 o
2 T
8 8
s 30 -Paso 8: LEYG320DCIB < 40 Paso 16: LEYG32CDOA |
= o —1
S 20 7 & 1 T T
8 /A Paso 16: LEYG320DOIA 8 20
.,
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

Area de "Resistencia regenerativa"

* Cuando use el actuador en el area de "Resistencia regenerativa", descargue
el “Programa de selecciéon de la potencia del servomotor AC/
SigmaJunmasSize+” del sitio Web de SMC. A continuacién, calcule la
capacidad de la resistencia regenerativa necesaria para obtener una
resistencia regenerativa externa apropiada.

* La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente.

85

N

Motor/Driver aplicable

Modelo Modelo aplicable
Motor Servopack (driver de SMC)
SGDV-R90A110 (LECYM2-V5)
LEYG250 | SGMIV-01A3A | gapy RooA210) (LECYU2-V5)
SGDV-1R6A110 (LECYM2-V7)
LEYG32[) | SGMUV-02A3A | 5Gpy.1ReA210] (LECYU2-V7)

SVC




Seleccion del modelo Serie LEYG

Grafica de conversion de fuerza

LEYG25(1 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior/En linea)
500

400 /

Paso 3: LEYG25(1C

del modelo

c
M=}
©

o
=

[
n

300 A

200 /

Paso 6: LEYG25(1B

Fuerza [N]

100 |
— | Paso 12: LEYG25[1A
0 [
30 60 90 120

Limite de par/Valor de comando [%]

LEYG32L] (Posicion de montaje del motor: Montaje superior) LEYG32D (Posicion de montaje del motor: En linea)

600 800
500 P 700
pd Paso 5: LEYG32[1C- 600 -

400 7 00 . c-
= pd =z 5 —r Paso 4: LEYG32DLIC
g 300 8 400
g g
. ~—~Paso 10: LEYG32[1B = 300 —

200 Paso 8: LEYG32D[IB-

200
100 —
Paso 20: LEYG32[ A 100 Paso 1‘6: LEYG32D[ A1
0 | | 0 \
30 60 90 120 30 60 90 120
Limite de par/Valor de comando [%)] Limite de par/Valor de comando [%)]

* 1 Cuando se limite el par con un encoder incremental, el parametro n® PC12 y el valor del comando de par interno debe fijarse en 90% como maximo.
# 2 Cuando se limite el par con un encoder absoluto, el parametro n® PC13 y el valor del comando de salida méaxima de par analdgico debe fijarse en 90%
como maximo.

Limite de par/Valor de comando [%]| Factor de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [minutos]
75 0 menos 100 _—
90 100 (60) — (1.5)

= Los valores entre () corresponden a un driver colocado muy proéximo.

[P e R pe B R T
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Serie LEYG

Par de giro admisible de la placa: T

T [N-m]
| Par: T (N-m) alel Carrera [mm]
30 50 100 200 300
LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
] ; : — LEYG25L 152 357 2.47 2.05 1.44
LEYG32M 255 2.09 5.39 3.26 1.88
\ LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Precision antigiro de la placa: 0
‘ Tamano LEYGLCIM LEYGLCIL
23 40.05° +0.06°
32
| ) _ +0
@ 0
\
Desplazamiento de la placa: 0
[mm]
Carrera [mm]
Modelo 30 50 100 200 300
—6# LEYG25M | +0.26 +0.31 +0.25 +0.38 +0.36
- = LEYG25L | =+0.13 +0.13 +0.17 +0.20 +0.23
#i = LEYG32M | =+0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
+3 LEYG32L +0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22
7
8 ZSNC
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Actuador eléctrico / Tipo con vastago guia

serie LEYG

LEYG25, 32

Forma de pedido

q

LEYG

-1200 -1S

25|M| |V6|B
00006 606 ©

3[m2
© o @

0 Tamafo gTipo de cojinete 9 Posicic_’:n de GTipo de motor
25 M | Cojinete de deslizamiento montaje del motor —_— Ti Salida | Tamarfio de Driver
32 L | Rodamiento lineal a bolas — [Montaje superior lsiele e W] actuador compatible
D En linea R
V6 100 25 LECYM2-V5
Servomotor AC LECYU2-V5
(Encoder absoluto) LECYM2-V7
L 200 32 LECYU2-V7
@ Paso [mm] @ Carrera [mm)] 0 Opcion de motor
Simbolo LEYG25 LEYG32 * 30 30 — Sin opciones
A 12 16 (20) a a B Con bloqueo
B 6 8 (10) 300 300 * Si se selecciona “Con bloqueo” para el tipo de
C 3 4 (5) « Véase la tabla de carreras aplicables. montaje superior, el cuerpo del motor sobre-

= Los valores mostrados entre () corresponden
al paso para los tipos con montaje superior.
(Paso equivalente incluyendo una relacion de
poleas [1.25:1])

saldra del extremo del cuerpo para el tamafno
25 con carreras de 30 mm o inferiores. Com-
pruebe las interferencias con las piezas de
trabajo antes de seleccionar un modelo.

@ Opcion de guia @Tipo de cable @ Longitud del cable [m]
—_ Sin opciones —_ Sin cable —_ Sin cable
F |Con funcién de conservacién de grasa S Cable estandar 3 3
* Solo disponible para cojinete de deslizamiento. R Cable robdtico (cable flexible) 5 5
A 10
C 20
Tabla de carreras aplicables @: Estandar
Moses ———dmm]| 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | " CIARE e
LEYG25 @ [ [ [ [ ] [ ] [ ] 15 a 300
LEYG32 [ [ [ [ [ ] [ ] [ ] 20 a 300

+ Contacte con SMC para la fabricaciéon de carreras intermedias.

89

Para los detectores magnéticos, consulte las paginas 96 y 97.




Actuador eléctrico / Tipo con vastago guia Serie LE YG

.

Posicion de montaje del motor: En linea

Posicion de montaje del motor: Montaje superior

mTipo de driver @ Conector I/0
Driver compatible | Tension de alimentacion [V] — Sin conector
—_ Sin driver — H Con conector
M2 LECYM2-VO 200 a 230
U2 LECYU2-vO 200 a 230

= Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye
el cable.
Seleccione el tipo de cable y su longitud.

Use detectores magnéticos para la serie LEYG de tipo con vastago guia.
- Inserte el detector magnético desde la parte delantera con el vastago (placa) sobresaliendo.
- Para las piezas ocultas detras de la fijacion de la guia (lado en el que sobresale el vastago), el

- Consulte con SMC si va a utilizar el detector magnético en el lado en el que sobresale el vastago.

detector no se puede fijar.

Drivers compatibles

Tipo H MECHATROLINK-1I

Tipo .l.! MECHATROLINK - IT

Tipo de driver ‘
"
Serie LECYM LECYU
Red aplicable MECHATROLINK- I MECHATROLINK-1I

Encoder de control

Absoluto
Encoder de 20 bits

Dispositivo de comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS-422

Tension de alimentacion [V]

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia

Pagina 103

SvC %0

N

Seleccion
del modelo

LEFS
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Serie LEYG

Tipo de actuacion

Husillo a bolas + Correa [1:1)/Husillo a bolas

Husillo a bolas + Correa [1:1.25] [ Husillo a bolas

Tipo de guia

Cojinete de deslizamiento(LEYGLCIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGLIL)

Especificaciones
M . a
Modelo LET.%%%Z(QA“FB?; Tl,l:‘zz;'or) LEYG32! (Montaje superior) LEYG32YD (En linea)
30, 50, 100, 150, 30, 50, 100, 150, 30, 50, 100, 150,
Carrera [mm] "2 ) 200, 250, 300 200, 250, 300 200, 250, 300
Carga de trabajo Horizontal Vota2) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
5 | [kal Vertical 7 15 29 7 17 35 10 22 44
§ | Fuerza de empuje [N]"29 | o 1ay | 157 2 055 | 242 2485 | 792 157 | 154 2 308 | 204 a 588 | 98 a 197 | 192 a 385 | 368 a 736
.3 (Valor de ajuste: 45 a 90%)
& | Velocidad méax. [mm/s] 900 450 225 1200 600 300 1000 500 250
3 | Velocidad de empuje [mm/s] Neta 4) 35 0 menos 30 0 menos 30 0 menos
@ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5000 5000
S | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02
'G | Paso [mm] (incluyendo una relacion de poleas) 12 [ 6 | 3 20 | 10 [ 5 [ 16 | 8 | 4
O | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota5) 50/20 50/20
£
a
]

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR] | 90 o inferior (sin condensacion)

90 o inferior (sin condensacion)

Tension nominal [V]

Condiciones para Nota6) Horizontal No necesaria No necesaria
"Resistencia regenerativa” [kg] | Vertical 50 mas 2 omas
@ | Potencia del motor/Tamafo 100 W/CJ40 200 W/CJ60
'% Tipo de motor Servomotor AC (200 VAC) Servomotor AC (200 VAC)
2 | Encoder Encoder absoluto de 20 bits (Resolucién: 1048576 p/rev)
& | Consumo Horizontal 45 65 65
g | de energia [W]Na7) | Vertical 145 175 175
2 | Consumo de energiaenreposo | Horizontal 2 2 2
3 | durante el funcionamiento [W]e28) | Vertical 8 8 8
&3 | Consumo max. de energia momentanea [W]"oS) 445 724 724
é_g Tipo Nota 10) Bloqueo no magnetizante Bloqueo no magnetizante
E:*% Fuerza de retencion [N] 131 ‘ 255 ‘ 485 157 ‘ 308 ‘ 588 197 ‘ 385 ‘ 736
€| Consumo de energia a 20°C [W] Neta 11) 55 6 6

24 VDC e,

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Nota 2) El valor méximo de la carga de trabajo horizontal. Se requiere una quia externa para soportar la carga. La carga de
trabajo real varia en funcion del estado de la guia externa. Confirmelo con el dispositivo real.

Nota 3) Rango de ajuste de la fuerza (valores de ajuste del driver) para operacién de empuje en el modo de control de par,
etc. Fijelo tras consultar la Gréfica de conversion de fuerza" de la pégina 86.

Nota 4) Velocidad de colision admisible para operacion de empuje en el modo de control de par, etc.

Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tomillo
quia. (La prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inical).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé
tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el
estado inicial).

Nota 6) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Resistencia regenerativa" cuando se usa a la velocidad
méxima (Factor de trabajo: 100%). Pida la resistencia regenerativa por separado. Para los detalles, consulte
“Condiciones para resistencia regenerativa (Guia)” en la pagina 85.

Nota 7) El consumo de energfa (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador estd funcionando.

Nota 8) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento en el
que el actuador estd detenido en la posicion de ajuste.

Nota 9) El consumo maximo de energfa momenténeo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador
estd funcionando.

Nota 10) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor “Con blogueo”.

Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el blogueo.

Peso
Peso del producto: Tipo de montaje superior Ikg]
Serie LEYG25M LEYG32M
Carrera [mm] 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] 1.7 1.9 2.2 2.6 3.0 3.3 3.6 3.1 3.4 4.0 4.7 5.3 5.7 6.2
Serie LEYG25L LEYG32L
Carrera [mm] 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] 1.7 1.9 2.2 2.6 2.9 3.2 3.4 3.1 3.4 3.8 45 5.0 55 5.9
Peso del producto: Tipo de motor en linea [kg]
Serie LEYG25MD LEYG32MD
Carrera [mm] 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] 1.7 1.9 22 2.6 3.0 3.3 3.6 3.2 3.4 4.0 4.7 5.3 5.8 6.2
Serie LEYG25LD LEYG32LD
Carrera [mm] 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] 1.7 2.0 2.2 2.6 2.9 3.2 3.4 3.2 3.4 3.8 4.6 5.0 5.5 5.9
Peso adicional Ikg]
Tamafo 25 32
Bloqueo 0.3 0.6
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Actuador eléctrico / Tipo con vastago guia Serie LE YG

Construccion

Posicién de montaje del motor: Tipo de montaje superior

4 Posicion de montaje del motor: Tipo en linea

Seleccion
del modelo

— = ofjo oo L m
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Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota >
1 Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 19 | Polea del motor Aleacién de aluminio H
2 Eje de husillo a bolas| Acero aleado 20 | Correa —
3 Tuerca del husillo a bolas — 21 | Pasador cilindrico Acero inoxidable
4 Embolo Aleacion de aluminio 22 | Junta NBR
5 Vastago Acero inoxidable Cromado duro 23 | Anillo de retencion Acero para muelle Fosfatado —
6 Culata delantera Aleacion de aluminio 24 | Adaptador del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
7 Soporte de cojinete |Aleacion de aluminio 25 | Motor —
8 Tope de giro POM 26 | Bloque del motor Aleacion de aluminio Anodizado o
9 Conector hembra Acero al carbono de fAcil mecanizacion Niquelado 27 | Buje Aleacion de aluminio >
10 | Eje conectado Acero al carbono de féci mecanizecion Niquelado 28 | Arana Uretano 11}
11 | Casquillo Bronce autolubricante 29 | Fijacion de la guia Aleacion de aluminio Anodizado -l
12 | Cojinete — 30 | Vastago guia Acero al carbono
13 | Caja de retorno Aluminio fundido | Cromado trivalente 31 | Placa Aleacién de aluminio Anodizado
14 | Placa de retorno Aluminio fundido | Cromado trivalente 32 | Perno de montaje de la placa Acero al carbono Niquelado
15 | Iman — 33 | Perno de la guia Acero al carbono Niquelado o }
16 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable |Carrera de 101 mm o mas 34 | Cojinete de deslizamiento — >=
17 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o mas 35 | Anillo de retencion Acero para muelle Fosfatado 8
18 | Polea del eje de tornillo |Aleacion de aluminio 36 | Rodamiento lineal a bolas — d
=
Bloque de soporte Piezas de repuesto / Correa >
Tamaho Ref. de pedido x Se incluyen dos pernos de montaje del Tamaho Ref. de pedido 8
25 LEYG-S025 cuerpo con el bloque de soporte. 25 LE-D-2-2 |
32 LEYG-S032 32 LE-D-2-4 —

sMC %
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Serie LEYG

Dimensiones: Montaje superior

o XA prof. H9 XA

4 x M OA prof. rosca OB

] _ X 2 xNA
N o prof.rosca NC ;
e
Seccion XX bs - } - - !I
o Lo o H
XAHo | | | XA (05) Seccién XX 05 | c
wB FB
Posicién de deteccion de r4 WA
fase Z del encoder Nota 2) WC + Carrera
VA Detalle de seccionY
VB
g 2+1
¥ ) [ N Rango de funcionfimignoti)a Vs i
4xNA delvéstago (Cartera + 4 mm) |—— ‘_ 1 ltseccion xx ‘ 4 x M OA pasante
b O
prof. rosca NB Seccion Y ¢ (FC) oXA prof. HO XA
5 e | T - 5
é 6 N = - % = q E-;ID ;0- <0 [<117,)
‘ L 1]
M 0.5 /C Y X
EA FA FB 5 T
EB + Carrera EH
A + Carrera
Nota 1) Rango en el que se puede mover el vastago.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre
el vastago interfiera con las piezas de trabajo y <
los accesorios colocados alrededor del vastago. % -
Nota 2) La posicién de primera deteccion de fase Z desde
el extremo de la carrera del lado del motor. < = o
LEYGOIL (Rodamiento lineal a bolas)  [mm] LEYGOM (Cojinete de deslizamiento) [mm]
Tamafio| Rango de carrera [mm] | L DB H - B - } Tamafio|Rango de carrera [mm] L DB
15a 110 91 @ 05 4 x oG pasante 15a 55 67.5
25 115 a 190 115 10 ) Z WA 25 60 a 185 1005 | 12
195 a 300 133 L + Carrera 190 a 300 138
20a 110 97.5 20a55 74
32 115 a 190 116.5 | 13 32 60 a 185 107 16
195 a 300 134 190 a 300 144
LEYGCIM, LEYG[IL Comun [mm]
- Rango de
Tamafio| carrera [mm] A B C |DA|EA |[EB |EH |EV |FA |[FB|FC | G [GA| H J K M | NA | NB | NC
15835 11415| 116 2
40 a 100 675
25 105 a 120 ' 20 46 85| 103 | 52.3 | 11 |145|125| 54 | 40.3| 98.8|30.8 | 29 34 |M5x08 8 6.5
125a200 |166.5| 141 | 845
205 a 300 102
20 a 35 55
402100 160.5| 130 o
32 105 a 120 25 | 60 | 101 | 123 | 63.8| 12 |18.5|16.5| 54 |50.3 |125.8(38.3 | 30 | 40 [Méx10| 10 | 8.5
1252200 ([190.5| 160 | 85
205 a 300 102
- Rango de
Tamafio carrera [mm] OA (OB | P Q S T U V [WA|WB|WC| X | XA |XB| Y V4
15a35 35 | 26
40 a 100 50 | 335 70
25 105a120 (M6x10| 12 | 80 | 18 | 30 95 | 6.8 | 40 ) 54 4 5 |26.5]| 85
125 a 200 70 | 435 | 95
205 a 300 85 | 51
20 a 35 40 | 28.5 75
40 a 100 50 | 335
32 105a 120 |M6x10| 12 | 95 | 28 | 40 | 117 | 7.3 | 60 ) 64 ) 6 |34 8.5
125 a 200 70 | 43.5| 105
205 a 300 85 | 51
Tamaf Sin bloqueo Con bloqueo
VA | VB |VC | VA | VB | VC
25 | 115.,5| 82.5 11 160.5 | 127.5| 11
32 | 120 80 14 | 160 120 14
% ZS\C



Actuador eléctrico / Tipo con vastago guia Serie LE YG

Dimensiones: Motor en linea

oXA prof. H9 XA

4x BA prof. rosca OB

=

_ . 2xNA
Seccion XX Y o - I prof. rosca NC 3
- - u_ !
@ ey < = ~
SVPE F | ﬁ o >
XA Ho XA P N~
| [ - H
(0.5) Seccion XX 05 | c
wB [ FB
Z || WA
Posicién de deteccion de WC + Carrera
Nota 2) . 2
fase Z del encoder 02 Detalle de secciénY
2+1
o Rango de funcionamiento del vastago Neta 1) (Carkera + 4 mm) 4 x OA pasante
> L (FC) Seccién XX
Y Secciéon Y| l ‘ N T SR
fo= = ™ ! o CH .
g @ﬂ ﬁ@ B = IE.,I: o oo
— o= oXA
ov 0.5 _/C YD X prof. H9 XA
(EB) FA FB T
Nota 1) Rango en el que se puede mover el véstago. B + Carrera VB EH
Aseglrese de que ninguna pieza montada sobre A + Carrera
el vastago interfiera con las piezas de trabajo y
los accesorios colocados alrededor del vastago. 3 s
Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde ) (o}
el extremo de la carrera del lado del motor. 5 <or. # . . _ !
LEYGOIL (Rodamiento lineal a bolas) [mm] ® J LEYGOM (Cojinete de deslizamiento) [mm]
Tamano| Rango de carrera [mm] | L DB [ j = } Tamario| Rango de carrera [mm]| L DB
15a 110 91 o 05 "\ 4 x oG pasante 15a55 67.5
25 1152190 115 | 10 | 7T wa I 25 60 4 185 1005 | 12
195 a 300 133 L Carrora 190 2'300 138
20a 110 97.5 20 a 55 74
32 115 a 190 116.5| 13 32 60 a 185 107 16
195 a 300 134 190 a 300 144
LEYGCIM, LEYGLCIL Comun [mm]
- Rango de
Tamario carrera [mm] B C (DA |EB|EH | EV|FA|FB|FC| G |GA| H J K | NA | NC
15a35 136.5 50
40 a 100 67.5
25 105a 120 ' 20 85| 103 |52.3 | 11 | 145|125 | 54 |40.3|53.3|30.8| 29 [M5x08| 6.5
1252200 |161.5| 84.5
205 a 300 102
20 a 35 55
40 a 100 156 68
32 105 a 120 25 | 101 | 123 | 63.8 | 12 | 185 |16.5| 5.4 |50.3 | 68.3|38.3 | 30 [M6x10| 8.5
1252200 |186 | 85
205 a 300 102
- Rango de
Tamafio carrera [mm] OA (OB | P Q S T U V {[WA|WB|WC| X | XA | XB|YD| Z
4105615115;50 35 | 26 70
25 105a 120 '\:GOX 12 80 18 30 95 | 6.8 | 40 50 335 54 4 5 47 | 8.5
125 a 200 ' 70 |435| 95
205 a 300 85 | 51
fé):13050 40 | 285 75
32 105 a 120 l\/1|60x 12 | 95 | 28 | 40 | 117 | 7.3 | 60 50 | 335 64 5 6 60 | 8.5
125 a 200 ' 70 | 43.5| 105
205 a 300 85 | 51
Tamaio Rango de Sin bloqueo Con bloqueo
carrera [mm] A VB | VC A VB | VC
15a 100 255.5 300.5
25 105 2 300 2805 825 | 115 3055 1275 115
15a 100 266.5 306.5
- 1052300 | 296.5 80 14 336.5 120 14
% SNC 94
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Serie LEYG

Bloque de soporte

Guia para la aplicacion del bloque de soporte

Si la carrera supera 100 mm y la posicién de montaje es
horizontal, el cuerpo se doblara en funcion de la carga. En ese
caso, se recomienda montar el bloque de soporte. (Consulte por
separado los modelos mostrados abajo)

Modelo de bloque de soporte

LEYG-S|025

lTamaﬁo
025 | Paratamano 25
032 | Paratamafio 32

Bloque de soporte

Bloque de soporte

— 7 Perno de montaje del cuerpo
7N : :

:Hx

©
m i I R , R
w L
N> o o o ||
(¢} 0] (6] & N
D (} 3 B , 2 x OA prof. rosca OB
NG — 2 x oG pasante
GA |05 ST
WC + Carrera

/A\Precaucion

No instale el cuerpo usando Unicamente un bloque de soporte.
El bloque de soporte sélo debe utilizarse como soporte.

[mm]
Tamafio Modelo Rango de carrera EB G GA OA OB ST wcC X
15a 100 70
- 4 40. M 1. 12 2 4
25 LEYG-S025 105 2 300 85 5 0.3 6x1.0 0 %5 5
20 a 100 75
32 LEYG-S032 105 a 300 101 5.4 50.3 M6 x 1.0 12 22 105 64

x Con el bloque de soporte se incluyen dos pernos de montaje del cuerpo.

95
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Detector magnético de estado solido
Tipo de montaje directo

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V)

Salida directa a cable

@ Se ha reducido la corriente de carga de
2 hilos (2.5 a 40 mA).

@ La flexibilidad es 1.5 veces superior a la del
modelo convencional (comparacion de SMC).

@ Uso de cable flexible en la especificacion
estandar.

-
-
yes
/\Precaucion
\ Precauciones |

Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético podria
resultar dafado si se usan otros tornillos.

Circuito interno del detector magnético
D-MON/M9NV

: 0 DC (+)
Marrén

N

ouT
Negro

0 DC ()
"""""""""""""" Azul

: DC (+)
Marrén

del detector

i

Circuito principal

~O OUT (+)
Marrén

Circuito principal
del detector
N

LT

o)

Consulte el sitio web de SMC para obtener
e . s los detalles de los productos conforme a P -]
Especificaciones de los detectores magnéticos os estandares internacionales. Sg
o
PLC: Controlador I6gico programable % E

D-M9L], D-M9LIV (Con LED indicador) n 3
Modelo de detector magnético), D-MON | D-MONV | D-MO9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Entrada eléctrica | Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular| (——
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
Tipo de salida NPN \ PNP —

Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC Relé 24 VDC, PLC (I.E
Tension de alimentacion 5,12,24VDC (4.5a28V) — L
Consumo de corriente 10 mA o menos — -
Tension de carga | 28VDComenos | — 24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga 40 mA o menos 25a40mA
Caida de tension interna| 0.8 V o menos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA) 4\ 0 menos
Corriente de fuga 100 uA o menos a 24 VDC 0.8 mA o menos

LED indicador LEDs rojos se iluminan cuando est& conectado.

Normas Marca CE, RoHS E
®Cables — Cable de vinilo flexible éleorresistente de gran capacidad: @ 2.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm?2, L
2 hilos (D-M9B(V)), 3 hilos (D-M9N(V)/D-M9P(V)) -l
Nota) Consulte las especificaciones generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n® 2".

Peso b ———
__
Modelo de detector magnético D-M9N(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5 8 8 7 g
Longitud de cable 1 14 14 13 Ll
[m] 3 41 41 38 -~
5 68 68 63
H —eee
Forma de pedido
D-M9|N E
-
] | | L
Serie Longitud de cable -l
Tipo de salida/cableado = ?‘5 m
N | 3 hilos, NPN Entrada eléctrica 3 5 2
P |3 hilo§, PNP — En Iin.ea Z 5m
B 2 hilos \') Perpendicular
Dimensiones [mm]
(aV}
D-M9oLlV D-M9oL] P
" i ;_% =——_:=—p
A 6 lPosicién més sensible
M2.5x4 L
Tornillo de cabeza ranurada
LED indicador 26
[ 27 = —_— iﬂj
< z 22 :,
' ©
[m] 0 [
11— [e>)
H "l—‘ — . . 4
6 | Posicion mas sensible

M2.5x4 L LED indicador
Tomillo de cabeza ranurada 8
2 3.2
I/ ST <
< _'@—CE
[ce]
o 20

{LECYM/LECYU LEYG
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Detector magnético de estado solido con indicador de 2 colores
Tipo de montaje directo

3
D-MONW(V)/D-M9IPW(V)/D-MIBW(V)

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos esiandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

@ Se ha reducido la corriente de carga de 2 hilos D-M9LIW, D-M9LIWV (Con LED indicador)

(2.5 40 mA). Modelo de detector magnético | D-MONW |D-MONWYV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV

@ La flexibilidad es 1.5 veces superior a la del Entrada eléctrica | Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| En linea | Perpendicular
modelo convenpional (compq(aciép de §MC). Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

@ Uso de cable flexible en la especificacion estandar. - -

@ El rango 6ptimo de funcionamiento se puede Tipo de salida NPN ‘ PNP —
determinar mediante el color del LED. Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
(Rojo — Verde < Rojo) Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —

Consumo de corriente 10 mA o menos —
- Tension de carga 28 VDC o menos [ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
- Corriente de carga 40 mA o menos 25a40mA
Caida de tension interna | 0.8 V o menos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA) 4V o menos
_ Corriente de fuga 100 nA o menos a 24 VDC 0.8 mA o menos
“7 LED indicador Rango cfe Tuncionamignto s EI LED rojo se 'ilum.ina.
- Rango oéptimo de funcionamiento --------- El LED verde se ilumina.
. Normas Marca CE, RoHS
¢Cables — Cable de vinilo flexible Sleorresistente de gran capacidad: o 2.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm?, 2 hilos

AprecaUCIon (Nl:f)t’;l)ggx\rlw(ggl)té:slahs”:zégcmgrc\i/g%)é gem?rgygs(\gg los detectores de estado sdlido en "Best Pneumatics n° 2".

\ Precauciones \

Fije el detector magnético con el tornillo Peso [q]

existente instalado en el cuerpo del detector

magnéticoﬁ_ El dgtector magnétiCO_ podria Modelo de detector magnético D-M9NW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
resultar dafiado si se usan otros tornillos.
0.5 8 8 7
Circuito interno del detector magnético Longitud de cable 1 14 14 13
[m] 3 41 41 38
D-MONW/MSNWV 5 68 68 63
: ,—Kl—i—oDc ®)
+ Marrén .
s ! oouT Forma de pedido
'aé Negro
L | D-MO9NW|V|L
i L—ee——+—onc() l
Azl Serie Longitud de cable
D-M9PW/M9PWV Tipo de salida/cableado = (1)'5 m
: . N [ 3 hilos, NPN Entrada eléctrica L 3 2
: o P | 3hilos, PNP = En linea 7 =
. B 2 hilos \' Perpendicular
“oOUT . .
! Negro Dimensiones (mmi
oot D-M9CIWV D-M9IW o
A , : 34 P
D-M9BW/M9BWV 6 ’Posicién més sensible
M2.5 x 4 L
1 ——OoOUT (+) Tornillo de cabeza ranurada
= i Marrén LED indicador o6
gk : 2.7
|51 x| =
g3 <l @ 22 N
| b——00UT (- ' ©
S 0 A S Qur) o 10 o
- . ’ . . . H 7
LED indicador / Método de indicacion "ﬂm mas sensible
ON
omaeno | | | oFF M2.5 x4 L LED indicador
3 | Tornillo de cabeza ranurada
! Indicador ; 3 2 8 39
i Rojo ! Verde ' Rojo | Jaim! - g
' i \ | N ' < i
Rango 6ptimo de _é/_m =
funcionamiento © 20
al

%7 ZS\NC



Al

Serie LEY/LEYG

Actuadores electricos /
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de

seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el manejo
de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

|

Diseio / Seleccion \

Manipulacion

/A\Advertencia

1

. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.

Seleccione un actuador adecuado en funcién de la carga de
trabajo y la carga lateral admisible en el extremo el vastago. Si
no se respeta el limite de trabajo, la carga excéntrica aplicada al
vastago resultard excesiva y tendréd efectos adversos como la
creacién de juego en las piezas deslizantes del vastago, una
reduccion de la precision y una menor vida util del producto.

. No utilice el producto en aplicaciones en las que se aplique

una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas,
Podrian producirse dafos.

. Si se utiliza como tope, seleccione la serie LEYG "Cojinete

de deslizamiento" con una carrera de 30 mm 0 menos.

. Si se utiliza como tope, fije el cuerpo principal usando la

fijacion de la guia ("Montaje superior" o "Montaje inferior").
Si se usa el extremo del actuador para fijar el cuerpo principal
(montaje en el extremo), el exceso de carga actua sobre el actuador,
afectando negativamente al funcionamiento y la vida Util del producto.

|

Manipulaciéon

A\ Precaucioén

1.

Cuando utilice la operacion de empuje, asegurese
de ajustar el equipo en "Modo de control de par”’ y
mantenga la velocidad de empuje dentro del rango
de velocidad especificado para cada serie.

No permita que el vastago choque con la pieza ni con el extremo de la
carrera en el "Modo de control de posicion”, "Modo de control de velocidad"
y "Modo de posicionamiento". El tornillo guia, el cojinete y el tope interno
pueden resultar dafiados o presentar fallos de funcionamiento.

. Cuando opere en el "Modo de control de par", el valor del

limite de par interno o externo (LECY) deben fijarse en
90% o menos. (150% o menos Unicamente para LEY63)

Esto puede provocar dafos y funcionamientos erréneos.

. El valor del limite de par en avance/retroceso se fija en

800% por defecto.

Si el producto se usa con un valor inferior al 300%, la
aceleracion durante el accionamiento puede reducirse. Ajuste
el valor tras confirmar el dispositivo real a utilizar.

. La velocidad maxima de este actuador depende de

la carrera del producto.
Compruebe la seccién de selecciéon de modelo del catéalogo.

. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga,

impacto o resistencia ademas de la carga transferida.
La fuerza adicional provocar el desplazamiento de la posicién de origen.

. Evite rayar o hacer muescas en las piezas

deslizantes del vastago al sujetar o acoplar objetos.
Las tolerancias del vastago del émbolo y del vastago guia son
muy exactas, por lo que la menor deformacién puede causare
funcionamientos erréneos.

. Cuando use una guia externa, conéctela de forma que

no se aplique ningtin impacto ni carga sobre ella.
Use un conector con libre movimiento (como una junta flotante).

. No utilice el producto fijando el vastago y

desplazando el cuerpo del actuador.

Se aplicaria una carga excesiva sobre el vastago, provocando

danos en el actuador y una reducida vida util.
! S

SVC

10.

A Precaucion

9. Si se utiliza un actuador mientras esta fijado a un
extremo y el otro extremo esta libre (extremos
roscados (estandar), tipo con brida), la vibracién
generada al final de carrera puede provocar la
aplicaciéon de un momento de flexién sobre el
actuador, dafidandolo. En tal caso, instale una fijacion
de montaje para eliminar la vibracion del cuerpo del
actuador o reduzca la velocidad a un valor tal que el
cuerpo del actuador deje de vibrar al final de carrera.
Instale también una fijacion de montaje cuando mueva el
cuerpo del actuador o cuando monte horizontalmente un
actuador de carrera larga con un extremo fijo.

Evite el uso del actuador eléctrico de forma que se
pueda aplicar un par de giro sobre el vastago.

Esto puede provocar deformacién de la guia antigiro,
respuestas andmalas del detector magnético, holgura en la
guia interna o un aumento de la resistencia al deslizamiento.
Consulte la siguiente tabla para conocer los valores
aproximados del rango admisible de par de giro.

Par de giro admisible] LEY25[] LEY32
[N:m] 0 menos 1.1 1.4

LEY63
2.8

Cuando atornille una fijacién o una tuerca al extremo del vastago,
sujete las partes planas del extremo del vastago con una llave (el
vastago debe estar totalmente retraido). No aplique un par de
apriete sobre el mecanismo antigiro del vastago.

O

Conector hembra

11. Cuando use un detector magnético con vastago guia

de la serie LEYG, se aplicaran los siguientes limites.
Seleccione el producto teniéndolo en cuenta.

* Inserte el detector magnético desde la parte delantera con
el vastago (placa) sobresaliendo.

* No se pueden usar detectores magnéticos con entrada
eléctrica perpendicular.

* Para las piezas ocultas detras de la fijacion de la guia (lado en
el que sobresale el vastago), el detector no se puede fijar.

+ Consulte con SMC si va a utilizar el detector magnético en el
lado en el que sobresale el vastago.

Proteccion

Primera caracten’sticai iSegunda caracteristica

e Primera caracteristica:
Grado de proteccion contra la penetracion de cuerpos extrafios solidos

Sin proteccién

Protegido contra cuerpos extrafos solidos de 50 mmg o superior

Protegido contra cuerpos extrafos solidos de 12 mmg o superior

Protegido contra cuerpos extrafos solidos de 2.5 mmo o superior

Protegido contra cuerpos extrafios solidos de 1.0 mmg o superior

Protegido contra polvo

O RWN=O

A prueba de polvo
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Serie LEY/LEYG

Actuadores electricos /
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de
seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el
manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

Pieza fija/Rosca

macho en extremo del vastago

4 Longitud de  Distancia enre caras
Tuerca del extremo Modelo | Perno Pafmax-de rosce%J efectiva. (del conector hembral
del vastago ;l apriete (Nm] | ™ [mm] {eminel [
LEY25 |M14x1.5 50 20.5 17
‘jj =| [LEY32|Mi4x15] 50 | 205 | 22
| |LEY63|M18x 15| 97 26 36
Conector hembra
H Modelo Tuerca del extremo del véstago  |Profdel orilo dela
/I/"Tﬁ—.: l';v_ﬂ‘ :1 Distoa e caes ]| Longjtud [mm] | facén fnel ]
U [LEY25 | 22 8 14
= F [LEv32| = 8 1
Prof. del tomillo — | LEY63 27 11 18

de la fijacion final

Proteccion \ 3 ] Montaje \
e Segunda caracteristica: | A Pr i o n
Grado de proteccion frente al agua ! ecaucio
0 | Sin proteccion _ ‘ Cuerpo fijoTipo roscado en a parte inferior del cuerpo (cuando se selecciona 'Roscado en la parte inferior del cuerpo’)
. ) ; Tipo a prueb: | - -
1 Protegido frente al goteo en sentido vertical de goteo 1 ﬂ ! _ Modelo | Perno Par max. de Prqf. Max.
Protegido frente al got tido vertical do la cubierta | Tipo a prueb: : 2 aprete N | torilo mm]
rotegido frente al goteo en sentido vertical cuando la cubierta i
2 protectora se encuentra inclinada en un angulo de hasta 15° | de goteo 2 ﬂ ; = LEY25 | M5 x 0.8 3.0 6.5
3 Protegido frente a la lluvia cuando la cubierta protectora se | Tipo a pruebal ' LEY32 | M6x 1.0 52 88
encuentra inclinada en un &ngulo de hasta 60° de lluvia ! LEY63 |M8x1.25 125 10
4 Protegido frente a las salpicaduras de agua Tipo.a prusba de 1 . . . .
salpicaduras + Cuerpo fijo/Tipo roscado en el lado anterior/posterior
e Tipo a prueba de |
5 Proteccion frente a los chorros de agua chorros de agua ! L — Lo o - P de | Prof max
Protegido frente a los chorros de agua de gran|Tipoaprueba de coros | ado ach «| Modelo | Femo apriete [Nm] | tornillo [mm]
6 I poap | anterior posterior
potencia e agua potentes : d LEY25|M5x0.8] 3.0 8
7 Protegido frente a los efectos de la inmersion | Tipo a prueba ; H LEY32 | M6x1.0 5.2 10
temporal en agua de inmersion 1 LEY63 M8 x1.25] 125 16
8 Protegido frente a los efectos de la inmersién | Tipo ! @ %
continua en agua sumergible | [ O
Ejemplo) IP65: A prueba de polvo y chorros de agua :
“Tipo a prueba de chorros de agua” significa que no entrard agua en el interior : || = Excepto el tipo LEYLID.
del equipo (algo que podria dificultar un funcionamiento adecuado del mismo) al |
aplicar agua durante 3 minutos del modo prescrito. Tome las adecuadas | .
medidas de proteccion del dispositivo, dado que éste no puede utilizarse en un : <Serie LEYG>
entorno expuesto a salpicaduras constantes de agua. : Pieza fijaITipo roscado en la placa
’ Montaje ‘ : Modelo | Perno | ‘dmade | Prolmax
| aprigte [N-m] | tornillo [mm]
Iy ! LEYG25"| M6x1.0 | 52 11
A\ Precaucion | LEYG32"| M6x10| 52 | 12
1. Cuando monte piezas o dispositivos de montaje en el extremo del : c fiio/Montai .
vastago, sujete las partes planas del extremo del vastago conuna | =U€rpo Tijo/lontaje superior
llave de forma que el vastago no gire (sdlo en el tipo de vastago). i e
El perno debe apretarse dentro del rango de par especificado 1 7\ Modelo | Perno | FMect | Longitud
p p g p p . : + M apriete [Nm] | Lo [mm]
Esto puede provocar respuestas anomalas del detector magnético, holgura U* > G %\ 1 LEYG25Y| M5x 0.8 3.0 405
en la guia interna o un aumento de la resistencia al deslizamiento. \ LEYG32"| M5x08 | 3.0 50.5
2. Cuando monte el producto y/o pieza, apriete los tornillos | |
de montaje dentro del rango de par especificado. 1 - L .
: J : g. P P i Cuerpo fijo/Montaje inferior
Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede | Parméx.de | Prof max
; i ; i ' Modelo Perno - F—
provocar el desplazamiento de la posicién de montaje o, en condiciones apriete [Nm] | tornillo [mm]
extremas, el actuador podria soltarse de su posicion de montaje. LEYG25Y | M6x 1.0 5.2 12
. ! Y] M6x1. 2 12
<Serie LEY> L | EENGSaw M6x10| 5
Pieza fija/Rosca hembra en extremo del vastago } e .
1 Cuerpo fijo/Tipo roscado en el lado anterior
Parmax.de | Prof. max. [Distancaenrecaras | :
Modelo | Pemo | auite umj | orilo i deltceorpneiﬁg)l[[pnmm : Modelo | Perno |74% a’\?nete tPr(‘JIfI' Lo
H LEY25|M8x1.25] 125 | 13 17 | | . mét (ftm) | torilofmm}
Conecor LEY32|M8x125] 125 | 13 2 | ::E}(G%; M5x08 | 8.0 8
hembra LEY63 | M16 x 2 106 21 36 1 G321 | M6x 1.0 5.2 10
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Serie LEY/LEYG

Actuadores electricos /
Precauciones especificas del producto 3

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de
seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el

manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

|

Montaje

A Precaucion

3. Mantenga una planeidad de la superficie de montaje dentro de los

siguientes rangos cunado monte el cuerpo del actuador y la pieza.

Una planeidad insuficiente de la pieza o de la base montada sobre el cuerpo

del producto puede producir una mayor resistencia al deslizamiento.

Modelo Posicién de montaje Planeidad
LEY[] | Cuerpo/Cuerpo inferior 0.1mm
0 menos
Montaje inferior
0.05 mm
0 menos
[ ]
LEYGL]
-1
Montaje de la pieza/placa p— 0.05 mm
0 menos

|

Mantenimiento

A Advertencia

1. Asegurese de que la alimentacion esta desconectada y de que la pieza
esta retirada antes de iniciar los trabajos de mantenimiento o la

sustitucion del producto.

e Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobaci6n visual | Comprobacion de la correa
Inspeccion antes del uso diario @) —
Inspeccion cada 6 meses/250 km/5 millones de ciclos® O O

+ Seleccione aquello que ocurra primero.

o Elementos en los que realizar una comprobacion visual

1. Tornillos de fijacién flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracion, ruido

o Elementos en los que realizar una comprobacion de la correa
Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la correa
cuando se produzca algo de lo siguiente. Asegurese ademas de
que su entorno y condiciones de funcionamiento satisfacen los

requisitos especificados para el producto.
a. El material de la correa esta desgastado

La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma y la fibra se
vuelve blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven

confusas.
b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado

Los bordes de la correa se redondean y la parte

deshilachada sobresale.
c. Correa parcialmente cortada

La correa esta parcialmente cortada. Las particulas extrahas

enganchadas entre los dientes provocan imperfecciones.
d. Linea vertical sobre los dientes de la correa

Imperfeccién provocada cuando la correa se desplaza sobre

el reborde.

e.La goma de la parte posterior de la correa esta

reblandecida o pegajosa.
f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.

ZSNC
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Compatible con .l.! MECHATROLINK

Driver de servomotor AC
serie LECYM/LECYU

TipoH MECHATROLINK- II

Tipo absoluto

Serie LECYM

Tipo.l.! MECHATROLINK-II

Tipo absoluto

Serie LECYU
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Compatible con H MECHATROLINK

Driver de servomotor AC
Tipo absoluto

Serie LECYM/LECYU

(TipoH MECHATROLINK- IT ) ( TipoH MECHATROLINK-IT )

Forma de pedido

BEITEN LECYM2-

Tipo de driverl :
M Tipo MECHATROLINK- I LECYM LECYU
(Para encoder absoluto) Tipo de motor compatible
U Tipo MECHATROLINK-II Simbolo Tipo Capacidad Encoder
(Para encoder absoluto) V5 | Servomotor AC (V6 *2) 100 W
V7 Servomotor AC (V7 #2) 200 W Absoluto
Tension de alimentacion e V8 | Servomotor AC (V8 *2) 400 W
|2 | 200 a 230 VAC, 50/60 Hz | «1 Si se requiere el conector de sefiales I/O (CN1), pida la referencia
“LE-CYNA” por separado.
%2 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador).
Dimensiones
Tipo I'il MECHATROLINK-TI
LECYM2-VO Nombre del conector| Descripcion
140 (Para LECYMO-V5, V7) CN1 Conector de sefales I/O
170 (Para LECYMO-V8) o CN2 Conector del encoder
=x=s ] CN3 Nota) | Conector de operador digital
J") © ; 15 CN6A Conector de comunicacion MECHATROLINK- II
1 = CN6B | Conector de comunicacion MECHATROLINK- I
CN7 Conector de PC
@ CN8 Conector de seguridad
o o T O Nota) El operador digital es JUSP-OP0O5A-1-E, fa-
= bricado por YASKAWA Electric Corporation.
B il o Cuando se use el operador digital, el cliente
7 [“] ) debe suministrarlo.
i =1 -
: A A @ | Potencia | Posicion | Dimensiones de montaje | Orificio de
- N del motor |[del orificio] A | B | C | D | montaje
5 V5(1oow)| @@ | 5 |— |5 |5
< V7(200W)| 2 | 5 | — | 5| 5| o5
o oH © V8(4oow)| @® | 5| 5|55
4][ O T | L * La posicion del orificio de montaje varia en
——= funcién de la capacidad del motor.
4 o)
Tipo .l.! MECHATROLINK-1I
LECYU2-V 140 (Para LECYUDI-V5, V7) Nombre del conector| Descripcion
170 (Para LECYU-V8) o B A CN1 Conector de sefales 1/0
| | CN2 Conector del encoder
Jél Q] I H I o ’ ﬁ)‘\CD CN3 Nota) | Conector de operador digital
4 e | CN6 A/B CN6A Conector de comunicacion MECHATROLINK-II
AA CNé6B Conector de comunicacion MECHATROLINK-II
A “o i CN7 Conector de PC
_ )| " gn CN3 CN8 Conector de seguridad
= I wjlon H CN7 Nota) El operador digital es JUSP-OP05A-1-E, fa-
= AT o uroa bricado por YASKAWA Electric Corporation.
. I:”:l ) Eifj2E i Cuando se use el operador digital, el cliente
i E‘- ! gg =l 1 _CN1 debe suministrarlo.
. :: °E H Potencia | Posicion | Dimensiones de montaje | Orificio de
| o of Unl= del motor |del orificio] A | B | C | D | montaje
?@ < s [onl .- CN8 V5(100W)| @@ | 5 [—[5]5
5 il = V7@e00W)| ®@ |5 [—| 5|5 | @5
= © v oo
d ol I © = i CN2 V8oow)| @® | 5| 5|5 |5
——=88 - ¥ ™ 3 = La posicién del orificio de montaje varia en
ﬁ,ﬁ¢ (a] 40 funcién de la capacidad del motor.
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Driver de servomotor AC Serie LE C Y n(j’

Especificaciones
Tipo .l.! MECHATROLINK- IT
Modelo LECYM2-V5 LECYM2-V7 LECYM2-V8
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 20 bits
(Resolucion: 1048576 p/rev)

Alimentacion del

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

circuito principal

Fluctuacion de tension admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Alimentacion de

Tension de alimentacion [V]

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Seleccion
del modelo

control Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 170 a 253 VAC (LI’.,
Capacidad del suministro eléctrico (a salida nominal) [A] 0.91 [ 1.6 [ 2.8 I-_IIJ
Circuito de entrada NPN (tipo COM+)/PNP (tipo COM-)
[Asignacion inicial]
- Conmutador de deceleracion de retorno al origen (/DEC)
. - Salida mantenida externa (/EXT 1 a 3) ——
Entrada en Numero de 7 - Funcionamiento en avance prohibido (P-OT), funcionamiento en retroceso prohibido (N-OT)
paralelo asignaciones trad ) ) )
(7 entradas) opcionales entradas | [Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Limite de par externo en avance (/P-CL), limite de par externo en retroceso (/N-CL) m
L
Se pueden realizar asignaciones de sefiales y se pueden modificar la l6gica positiva y negativa. I._IIJ
Nimero de asignaciones fijas 1 salida - Alarma de servoaccionamiento (ALM)
[Asignacion inicial]
- Bloqueo (/BK)
[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Finalizacién de posicionamiento (/COIN)
Salid el ) - Deteccion de limite de velocidad (/VLT)
4a y I?den paralelo | Numero de . - Deteccion de coincidencia de velocidad (/V-CMP) (7))
(4 salidas) asignaciones 3salidas | . peteccion de giro ((TGON) =
opcionales . Advertencia (/WARN) wl
- Servoaccionamiento listo para usar (/S-RDY) -l
- Cerca (/NEAR)
- Deteccién del limite de par (/CLT)
Se pueden realizar asignaciones de sefiales y se pueden modificar la l6gica positiva y negativa. —
Protocolo de comunicacién MECHATROLINK- I
Direccidn de estaciones 41H a 5FH
i Velocidad de comunicacion 10 Mbps %
Comunicacion Ciclo de comunicacién 250 us, 0.5 ms a 4 ms (multiplos de 0.5 ms) 11]
MECHATROLINK K, = : -
Numero de bytes de transmision 17 bytes, 32 bytes
Numero max. de estaciones 30
Longitud de cable Longitud total del cable: 50 m o menos, Longitud de cable entre las estaciones: 0.5 m o mas
Método d Método de control Posicién, velocidad o control de par con comunicacion MECHATROLINK- I
étodo de
comandos Comando MECHATROLINK- II
Entrada de comando (Movimiento, ajuste de datos, monitorizacién o ajuste)
Ajuste de ganancia Sin ajuste/Ajuste automatico avanzado/Ajuste de un parametro E
Ajuste de comunicacion Comunicacion USB, comunicacion RS-422 -
Limite de par Limite de par interno, limite de par externo y limite de par mediante comando analégico
Funcion Salida del encoder Fase A, B, C: Salida de driver en linea
Parada de emergencia Funcién de seguridad CN8
Sobrerrecorrido Parada dinamica de freno, deceleracién hasta parada o funcionamiento libre hasta parada a P-OT o N-OT
Alarma Sefal de alarma, comando MECHATROLINK-II
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion) o
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) >
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —20 a 85 (sin congelacion) IiIJ
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Resistencia al aislamiento [MQ] 10 MQ (500 VDC)
Peso [g] 900 \ 1000 |
s |
>
(&)
L
=l
—
=
>
(&)
Ll
-l
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Serie LECY

Especificaciones
Tipo .l.! MECHATROLINK-IT
Modelo LECYU2-V5 LECYU2-V7 LECYU2-V8
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 20 bits
(Resolucion: 1048576 p/rev)

Alimentacion del

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

circuito principal

Fluctuacion de tension admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Alimentacion de

Tension de alimentacion [V]

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

control

Fluctuacion de tension admisible [V]

Monofésica 170 a 253 VAC

Capacidad del suministro eléctrico (a salida nominal) [A]

0.91 [ 1.6 [ 2.8

Circuito de entrada

NPN (tipo COM+)/PNP (tipo COM-)

[Asignacion inicial]
- Conmutador de deceleracion de retorno al origen (/DEC)
. - Salida mantenida externa (/EXT 1 a 3)

Entrada en Numero de 7 - Funcionamiento en avance prohibido (P-OT), funcionamiento en retroceso prohibido (N-OT)

paralelo asignaciones d . ) i

(7 entradas) opcionales entradas | [Se pueden asignar ajustando los pardmetros]
- Limite de par externo en avance (/P-CL), limite de par externo en retroceso (/N-CL)
Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y negativa.

Nimero de asignaciones fijas 1 salida - Alarma de servoaccionamiento (ALM)
[Asignacion inicial]
- Bloqueo (/BK)
[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Finalizacion de posicionamiento (/COIN)
. ; - Deteccién de limite de velocidad (/VLT)
Salida en paralelo Numero de . - Deteccion de coincidencia de velocidad (/V-CMP)
(4 salidas) asignaciones 3salidas | . peteccion de giro ((TGON)
opcionales . Advertencia (/WARN)

- Servoaccionamiento listo para usar (/S-RDY)
- Cerca (/NEAR)
- Deteccion del limite de par (/CLT)
Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y negativa.

Protocolo de comunicacion

MECHATROLINK-II

Direccion de estaciones

03H a EFH

Velocidad de comunicacion

100 Mbps

Comunicacion
MECHATROLINK

Ciclo de comunicacion

125 us, 250 ps, 500 ps, 750 us, 1 ms a 4 ms (mdltiplos de 0.5 ms)

Numero de bytes de transmision

16 bytes, 32 bytes, 48 bytes,

Numero max. de estaciones

62

Longitud de cable

Longitud de cable entre las estaciones: 0.5 m 0 mas, 75 m o menos

Método de control

Posicién, velocidad o control de par con comunicacion MECHATROLINK- I

Método de Comando MECHATROLINK-II
comandos Entrada de comando (Movimiento, ajuste de datos, monitorizacién o ajuste)

Ajuste de ganancia Sin ajuste/Ajuste automatico avanzado/Ajuste de un parametro

Ajuste de comunicacion Comunicaciéon USB, comunicacion RS-422

Limite de par Limite de par interno, limite de par externo y limite de par mediante comando analégico
Funcion Salida del encoder Fase A, B, C: Salida de driver en linea

Parada de emergencia

Funcién de seguridad CN8

Sobrerrecorrido

Parada dinamica de freno, deceleracién hasta parada o funcionamiento libre hasta parada a P-OT o N-OT

Alarma

Sefal de alarma, comando MECHATROLINK-II

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

—20 a 85 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Peso [g]

900 \ 1000

105

O
2




Driver de servomotor AC Serie LE CY IIJ

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECY[]

MTrifasica 200 V

+ Para LECYO2-V5, LECY2-V7 y LECY[2-V8, los terminales B2 y B3 no estan cortocircuitados.

LECYM2-O

LECYU2-[O

2KM

3SA [ .
g 1FLT

Ny

1KM

L

(Para display de alarma del servoaccionamiento)

1Ry
’\ X
Alimentacion Alimentacion 1PL
del servo- del servo-

accionamiento ON accionamiento OFF ~ 1KM

1KM 1SA
1KM 1Ry 2DKM
2SA

1QF : Disyuntor de carcasa moldeada

1FLT: Filtro de ruidos

1KM : Contactor magnético (para alimentacion de control)

2KM : Contactor magnético (para alimentacién del circuito principal)

Evite cortocircuitar estos terminales.

Conector de alimentacion del circuito principal = Accesorio

1Ry:
1PL:
1SA:
2SA:
3SA:

1D

Nombre del terminal Funcion Detalles
L1 Alimentacion del Conecte la alimentacion del circuito principal.
L2 circuito princioal Monofésica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2
3 PANCIPAL | Tritasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexién: L1, L2, L3
L1C Alimentacion de Conecte la alimentacion de control.
L2C control Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1C, L2C
B1/® | Terminal de conexion | .. ) ) ) ) X
; ) Si se requiere la resistencia regenerativa, conéctela entre
B2 de resistencia ;
. los terminales B1® y B2.
B3 regenerativa externa
o1 Terminal negativo del i o
o2 circulto principal &1 y ©2 vienen conectados de fabrica.

Conector del motor : Accesorio

Nombre del terminal

Funcion

Detalles

U Alimentacion del servomotor (U)
Vv Alimentacién del servomotor (V)
W Alimentacion del servomotor (W)

Conéctelo al cable del motor (U, V, W).

Especificaciones del cable de alimentacion:

Elemento

Especificaciones

Tamafio aplicable| L1, L2, L3, L1C, L2C

de cable Cable simple, cable trenzado, AWG14 (2.0 mm?2)
Longitud de
cable pelado 8a9mm

O
2

Relé

LED indicador
Supresor de picos
Supresor de picos
Supresor de picos

: Diodo de efecto volante

Conector de alimentacion
del circuito principal

. e
e (OO
L (OO
e | @O
e | @[
s | @[
ez | OO
s | OO
o []
©2 []

Conector del motor

v | OO0
v OO0

w OO
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Serie LECY

Ejemplo de cableado de senal de control: LECYM

Alimentacion de control

para sefial de secuencia o4 N 424V
Nota 2)

Funcionamiento en avance prohibido T - P-OT

LECYM2

=]

(prohibido cuando esta desactivado)

=]

Funcionamiento en retroceso prohibido ~ N-OT
(prohibido cuando estd desactivado)

Conmutador de deceleracion de retomo al origen /DEC

(deceleracion cuando estd activado)

Sefial de salida mantenida externa 1 JEXT1

i

iz3d
B (b=
B £

(salida mantenida cuando estd activado)

Sefial de salida mantenida externa 2 JEXT2
,

=]

Salida del fotoacoplador
Tensién max. de funcionamiento: 30 VDC
Corriente max. de salida: 50 mA DC

3) ALM
%4' Salida de alarma

4 ), ALM- (Desactivada cuando se produce una alarma)

%
SO1+/BK+
=

Salida de bloqueo
(Activada con bloqueo liberado)

Salida para uso general

SO3—-
Ak

PAO Nota 4)
/PAO

Nota 1)

Fase A de impulsos
9 de salida del encoder

(salida mantenida cuando estd activado)

Sefial de salida mantenida externa 3 /EXT3

=]

(salicla mantenida cuando estd activado)

Entrada para uso general /SIO

/PBO

Receptor de linea aplicable:

=]

Nota 4)
PBO Fase B de impulsos fSﬁ?SA(Ij_SWS oT MC3486,
9 de salida del encoder | '2011cados por fexas
Instruments o equivalente.
PCO Nota 4)

Fase C de impulsos
de salida del encoder

razf |

z=d

Detector
— S+ /HWBB1+
24V —— !
Fusible '
} /HWBB1-—
idad Nota 3 1
Seguridad Nota 3) ‘ /HWBBZ+]
oV /HWBB2— j

Nota 1) ZZ muestra cables de par trenzado

Driver

Carcasa del
conector

o}

DM1+

|

EDM1-—

FG Conecte el apantallamiento a la carcasa del conector.

Nota 2) La fuente de alimentacion de 24 VDC no esta incluida. Use una fuente de alimentacion de 24 VDC con aislamiento doble o aislamiento reforzado.
Nota 3) Si usa la funcién de seguridad, deberd conectar un dispositivo con funcién de seguridad al cableado necesario para activar la funcién de seguridad.
En caso contrario, el servomotor no se pondra en marcha. Si no usa la funcién de seguridad, use el driver con conector de acoplamiento de
seguridad (suministrado como accesorio) insertado en CN8.
Nota 4) Use siempre receptores de linea para recibir sefales de salida.
= Las funciones asignadas a las sefiales de entrada /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 y /EXT3 y a las sefales de salida /SO1, /SO2 y /SO3 se pueden

modificar ajustando los parametros.
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Driver de servomotor AC Serie LE CY n(j’

Ejemplo de cableado de seiial de control: LECYU

Salida del fotoacoplador
Tension max. de funcionamiento: 30 VDC
LECYU2 Corriente max. de salida: 50 mA DC

CN1

Alimentacion de control
para sefial de secuencia o4 yIN 124V |6 3.3kQ

Nota 2) ’_E - B
Funcionamiento en avance prohibido T P-OT (7 %* (
(prohibido cuando estd desactivado)

3 ) ALM
<= salida de alarma

4 ), ALM- (Desactivada cuando se produce una alarma)

%
SO1+/BK+

- iy ! e Salida de bloqueo
Funcionamiento en retroceso prohibido N N-OT (8 —->

>

o ; P | St e ( 2 &HBK— (Activada con bloqueo liberado)
(prohibido cuando estd desactivado) /S02+
Conmutador de deceleracion o I ->
' ‘ /DEC (9 %ﬁ ( iZ > { /802~ .
de retomo al origen »— = S —— Salida para uso general
(deceleracion cuando esté activado) . ¢ /S03+

— 1§ >
Sefial de salida mantenida externa 1 L /EXT1 (10 %: (W S*Z - { {/ SO3-
(salida mantenida cuando estd activado) PAO Nota 1) Nota 4)

Fase A de impulsos

S B NG
Sefal de salida mantenida externa 2 /EXT2 (11 %» ( 9 de salida del encoder

(salida mantenida cuando estd activado)

Receptor de linea

._E - Nota 4) . .
1( 19 /,PBO Fase B de impulsos aplicable: SN75ALS175

Sefal de salida mantenida externa 3 JEXT3 (12

- 20 /,/PBO ; 0 MC3486, fabricados
(salida mantenida cuando estd activado) T 4 e salida del encoder por Texas Instruments
L1 VT 21 ) pco Nota 4) 0 equivalente.
Entrada para uso general /SIO. (13 —> (? Fase C de impulsos
22 /. /PCO q de salida del encoder
16 J SG
Detector
/HWBB1+ 4
24V Fisible 1 v *[
} MHWBB1- ) 3 |
| 1| 8 EDM1+
i Nota 3 ! »
Seguridad Neta %) . HwBB2+ ) 6 93 d
— | HweBe- ] 5 i ;{ S
oV {} I
Driver
Carcasa del
conector

FG Conecte el apantallamiento a la carcasa del conector.

Note 1) 2= muestra cables de par trenzado

Nota 2) La fuente de alimentacion de 24 VDC no esta incluida. Use una fuente de alimentacién de 24 VDC con aislamiento doble o aislamiento reforzado.

Note 3) Si usa la funcién de seguridad, debera conectar un dispositivo con funcién de seguridad al cableado necesario para activar la funcién de seguridad.
En caso contrario, el servomotor no se pondra en marcha. Si no usa la funcién de seguridad, use el driver con conector de acoplamiento de
seguridad (suministrado como accesorio) insertado en CN8.

Nota 4) Use siempre receptores de linea para recibir sefales de salida.

= Las funciones asignadas a las sefiales de entrada /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 y /EXT3 y a las sefales de salida /SO1, /SO2 y /SO3 se pueden

modificar ajustando los parametros.
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Serie LECY

Opciones

Cable del motor, cable del motor para opcién de bloqueo, cable del encoder (comin LECYM/LECYU)

LE-CY

Tipo de motor

Servomotor AC |

Descripcion de cable

M Cable del motor
B | Cable del motor para opcion de bloqueo
E Cable del encoder

(con carcasa de bateria)

-[s]i5]A-

Potencia del motor
5 100 W
7 200/400 W

= Para el cable del encoder, el sufijo “-0" (capacidad del motor) no es necesario.

e Direccion del conector

Lado del eje

=

Tipo de cablee
Cable estandar
Cable robdtico

S
R

Longitud de cable (L) [m] ¢

« La direccidon de entrada del cable es Unicamente por el lado del eje.

3 3
5 5
A 10
(9 20

LE-CYM-COOJA-: Cable del motor
L

o7

LE-CYB-OOA-:

Terminal de engarce M4

Cable del motor para opcién de bloqueo

50

LE-CYE-COJA: Cable del encoder

Terminal de engarce 3 x M4

L
(60) (100)
12 -
S
IE =l
& |2 ke g
25 N
<

Carcasa de la bateria

* LE-CYM-SLIA-O es JZSP-CSMOLI-LII-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

LE-CYB-SJA-O es JZSP-CSM10-0-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-S[JA es JZSP-CSP05-[J-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYM-ROA-O es JZSP-CSM2[-0J-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-ROA-[0 es JZSP-CSM3[J-[JI-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYE-ROA es JZSP-CSP25-J[I-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Ref. producto oD
LE-CYE-SCIA 6.5 Profundidad: 25 mm
LE-CYE-ROA 6.8
109
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Opciones

Driver de servomotor AC Serie LE CY IIJ

Conector 1/0

LE-CYNA

Tipo de driveI
AT LECYM2 LECYU2 |

# LE-CYNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa), fabricados por Sumitomo 3M Limited o elemento equivalente.

+ Tamafo de conductor: AWG24

Tipo de cable i VECHATROLNK

LEC-CY|M|-

Tipo de motor Longitud del cable (L)
Servomotor AC | L* 0.2m
J 0.5m
Descripcion de cable 1 im
M [ Cable MECHATROLINK-TI 3 3m
U | Cable MECHATROLINK-II * No disponible para el cable

# LEC-CYM-J es JEPMC-W6002-[]CJ-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
x LEC-CYU-O es JEPMC-W6012-00J-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO,, LTD.

Cable & MECHATROLINK- I

MECHATROLINK-1I .

16
o4

19
p o
i

048 |

mI]I)=T:

Conector de terminacion para Jif MECHATROLINK-TI

LEC—-CYRM

* LEC-CYRM es JEPMC-W6022-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

O
2
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Serie LECY

Opciones

Cable USB

LECYM2 LECYU2
Drivers

Software de configuracién (SigmaWin+™) (LECYM/LECYU comtin)

= Descargue el software SigmaWin+™ a través de nuestro sitio Web.
SigmaWin+™ es una marca registrada de YASKAWA Electric Corporation.

El ajuste, visualizacion de la forma de onda, diagndstico, lecturalescritura de pardmetros y el funcionamiento de prueba se pueden realizar en un PC.
PC compatible
Si usa el software de configuracién(SigmaWin+™), use un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes condiciones de funcionamiento.

Requisitos de hardware

Equipo Software de configuracion (SigmaWin+™)
Nota 1)2)3)4) Sist. operativo Windows® XP Nota5) Windows Vista®, Windows® 7 (32-bit/64-bit)
PC Espacio DD disponible 350 MB o mas (si el software esté instalado, se recomiendan 400 MB o mas)
Interfaz de comunicacion Use el puerto USB.
Monitor XVGA (1024 x 768 o superior, “Se usa la fuente pequefa.”)
Indicador 256 colores 0 mas (se recomiendan 65536 colores o0 mas)
Conectable al PC anterior
Teclado Conectable al PC anterior
Raton Conectable al PC anterior
Impresora Conectable al PC anterior
Cable USB LEC-JZ-CVUSB Nota6)
Otro Adobe Reader Ver. 5.0 o superior (* Excepto Ver. 6.0)

Nota 1) Windows, Windows Vista®, Windows® 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.

Nota 2) Este software puede no funcionar adecuadamente en algunos PC.

Nota 3) No compatible con Windows® XP de 64 bits y Windows Vista® de 64 bits.

Nota 4) En Windows® XP, Gselo con permisos de administrador (al instalarlo y usarlo).

Nota 5) En un PC que use el programa para corregir el problema de HotfixQ328310, es probable que falle en la instalacién. En tal caso, use el programa
para corregir el problema de HotfixQ329623.

Nota 6) Haga el pedido del cable USB por separado.

Bateria (LECYM/LECYU comtin)
LEC-JZ-CVBAT EfA

* JZSP-BAO1 fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Bateria para recambio.
Los datos de posicién absoluta se mantienen instalando la
bateria en la carcasa de la bateria del cable del encoder.

Cable USB (2.5 m) Cable para dispositivo de funcién de seguridad (3 m)
= JZSP-CVS06-02-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD. * JZSP-CVHO03-03-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
Cable para conectar el PC y el driver cuando se usa el software Cable para conectar el driver y el dispositivo, cuando se usa la
de configuracion (SigmaWin+™). funcién de seguridad.
Usar unicamente este cable. Usar unicamente este cable.
2500
10 to 20 (33) 3000
(20)
o
D ‘5 q D E
B2 (= e 2 - E i T ERaEi— ¢
— 1]
(100) 55
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Al

Serie LECYM/LECYU

Driver de servomotor AC /
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de

seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el
manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

|

Disefio / Seleccion \

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1. Use la tension especificada.

Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede producirse
un fallo de funcionamiento o dafios en el driver. Si la tension aplicada es
inferior a la especificada, es posible que la carga no pueda moverse
debido a una caida de tension interna. Compruebe la tension de trabajo
antes de empezar. Confirme ademas que la tensién de trabajo no sea
inferior a la tension especificada durante el funcionamiento.

2. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.

En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de
funcionamiento o dafos al driver/actuador. Confirme las
especificaciones antes de iniciar el funcionamiento.

3. Instale un circuito de parada de emergencia.

Instale un sistema de parada de emergencia en el exterior de la
proteccién, en un lugar de facil acceso para el operador para que
éste pueda detener el funcionamiento del sistema de forma
inmediata e interrumpir el suministro de energia.

4. Para evitar riesgos y dafnos debidos a averias o fallos de

funcionamiento en el producto, que se pueden producir
con cierta probabilidad, debera construir un sistema de
refuerzo colocando una estructura multicapa o un
disefo de un sistema a prueba de fallos, etc.

5. Si existe riesgo de incendio o lesiones personales debidas a

una generacion andmala de calor, chispas, humo generador
por el producto, etc., corte la corriente de la unidad principal
y del sistema inmediatamente.

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1. No toque nunca el interior del driver ni de sus

dispositivos periféricos.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas o fallo.

2. No manipule el producto ni lleve a cabo ajuste alguno

con las manos mojadas.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas.

3. No use un producto que esté danado o al que le falte

algun componente.
Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

4. Use unicamente la combinacion especificada de

actuador y driver.
De lo contrario, puede dafar el driver o el otro equipo.

5. Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni golpear

la pieza mientras el actuador se esta moviendo.
De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

6. No conecte la alimentacion ni encienda el producto hasta

que confirme que la pieza se puede mover de forma segura
dentro del area que puede ser alcanzada por la pieza.
El movimiento de la pieza puede producir un accidente.

7. No toque el producto cuando esta activado ni durante

un cierto tiempo después de desconectar la corriente,
dado que se calienta de forma importante.

De lo contrario, éste podria provocar quemaduras debido a las
altas temperaturas.

8. Compruebe la tension con un comprobador durante

mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de instalacion, cableado y mantenimiento.
Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

ZSNC

A Advertencia

9. La electricidad estatica puede causar fallos de

10.

11.

15.

16.

17.

funcionamiento o dafos en el driver. No toque el driver
cuando la corriente esté activada.

Tome las medidas de seguridad necesarias para eliminar la
electricidad estatica en caso de que sea necesario tocar el driver
para realizar el mantenimiento.

No use el producto en un area en la que pueda estar
expuesto al polvo, polvo metalico, virutas de
mecanizado o salpicaduras de agua, aceite o
productos quimicos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en presencia de un campo magnético.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No use el producto en un entorno con gases, liquidos u
otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o corrosion.

. Evite la radiacion de calor de potentes fuentes de calor
como la luz directa del sol o un horno caliente.
De lo contrario, puede provocar fallos en el driver o en sus
dispositivos periféricos.
. No use el producto en un ambiente con cambios de
temperatura ciclicos.
De lo contrario, puede provocar fallos en el driver o en sus
dispositivos periféricos.
No use el producto en lugares donde se generen picos de tension.
Los dispositivos (elevadores de solenoide, hornos de induccién de
alta frecuencia, motores, etc.) que generan una gran cantidad de
picos de tension alrededor del producto pueden deteriorar o dafar
los circuitos internos del mismo. Evite la presencia de fuentes que
generen picos de tension y las lineas de tension.
No instale el producto en un lugar expuesto a vibraciones o
impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

En el caso de que una carga generadora de picos de tension,
como un relé o una electrovalvula, sea excitada directamente,
utilice un producto que incorpore un sistema de absorcion de
picos de tension.

|

Montaje

A\ Advertencia

1. Instale el driver y sus dispositivos periféricos sobre un

material no inflamable.
La instalacién directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

2. No instale el producto en un lugar expuesto a

vibraciones o impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

3. El driver debe montarse en una pared vertical en

direccion vertical.
Ademas, no cubra las conexiones de succidn/escape
del driver.

4. Instale el driver y sus dispositivos periféricos sobre

una superficie plana.

Si la superficie de montaje no es plana, puede aplicarse una
fuerza excesiva sobre la carcasa u otras piezas, provocando un
fallo de funcionamiento.
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Al

Serie LECYM/LECYU

Driver de servomotor AC /
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Para las instrucciones de

seguridad y precauciones sobre actuadores eléctricos, consulte las "Precauciones en el
manejo de productos SMC" y el manual de funcionamiento de nuestra Web http://www.smc.eu.

|

Alimentacién |

|

Mantenimiento

A\ Precaucién

1. Utilice una alimentacion poco ruidosa entre las lineas

y entre la corriente y la tierra.
Cuando el ruido sea alto, use un transformador de aislamiento.

. Tome las medidas adecuadas para evitar picos de
tension producidos por descargas atmosféricas.
Conecte a tierra el supresor de picos contra rayos de
forma independiente a la linea a tierra del driver y de
sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

A\ Advertencia

1. El driver resultara danado si se anade una

alimentacion comercial (100V/200V) a la potencia del
servomotor del driver (U, V, W). Asegurese de
comprobar el cableado en busca de errores cuando se
conecte el suministro de alimentacién.

. Conecte correctamente los extremos de los cables U,
V, W desde el cable del motor a las fases (U, V, W) de la
potencia del servomotor. Si los cables no coinciden,
sera imposible controlar el servomotor.

|

Puesta a tierra |

/A Advertencia

1. Para el actuador de puesta a tierra, conecte el cable de

cobre del actuador al terminal de tierra de proteccion
(PE) del driver y conecte el cable de cobre del driver a
tierra a través del terminal de tierra de proteccion (PE)
del panel de control.

No los conecte directamente al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Driver
| S
5o | ]
Terminal PE J Actuador

g

2. En el improbable caso de que la toma a tierra provoque

113

un funcionamiento defectuoso, ésta deberia
desconectarse.

O

1.

SVC

A\ Advertencia

Lleve a cabo comprobaciones periddicas de mantenimiento.
Asegurese de que los cables y tornillos no estén sueltos.

Los cables o tornillos sueltos pueden generar un fallo de
funcionamiento accidental.

. Realice las comprobaciones y pruebas de funcionamiento

adecuadas tras completar el mantenimiento.

En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el
equipo no funciona adecuadamente, etc.), detenga el
funcionamiento del sistema.

En caso contrario, puede producirse fallos de funcionamiento
inesperados, no pudiendo garantizarse la seguridad.

Realice una prueba de la parada de emergencia para confirmar la
seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el driver ni sus

dispositivos periféricos.

. No coloque ningun elemento conductor ni inflamable

en el interior del driver.
En caso contrario, pueden producirse un incendio.

.No lleve a cabo una prueba de resistencia al

aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva.

. Reserve un espacio suficiente para el mantenimiento.

Disefe el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.
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