Actuador eléctrico Nuevo
C€

Motor paso a paso (Servo/24 vDC) X Servomotor (24 VDC)

Modelo de vastago Serie LEY Tamafio: 16, 25, 32

Carrera larga:
Max. 500 mm (Levs2)

Variaciones de montaje )

« Montaje directo: 3 direcciones, Montaje con fijacion: 3 tipos

« Posibilidad de montar detectores magnéticos.

« Control de velocidad/Posicionamiento: Max. 64 puntos %

« Permite seleccionar el control de posicionamiento o empuie.
Posibilidad de mantener el actuador mientras se empuja el vastago hasta una pieza de trabajo, etc.

Modelo de vastago /

Modelo de vastago 3 Modelo de motor en linea

Modelo de vastago guia Tamaiio: 16, 25, 32

Carga lateral en el extremo: D veces superior
* En comparacion con las carreras 25 y 100 del modelo de vastago

Compatible con cojinete de @evo
deslizamiento y rodamiento lineal a bolas.
Compatible con carga de momento y tope
(cojinete de deslizamiento).

« Control de velocidad/Posicionamiento: Max. 64 puntos
« Permite seleccionar el posicionamiento o el empuie.

Posibilidad de mantener el actuador mientras se
empuja el vastago hasta una pieza de trabajo, etc. Modelo de vastago guia /

Modelo de motor en linea
Servomotor AC (100/200 W)

» Motor de gran potencia (100/200 W)

» Mejorada capacidad de traslado a alta velocidad =~

« Compatible con elevada aceleracion (5000 mm/s?) @evo

» Modelo de entrada de impulsos

» Con encoder absoluto interno
(modelos LECSB)

Modelo de vastago /
Modelo de motor en linea

Motor paso a paso (Servo/24 vDC) & Servomotor (24 VDC) [eloliii{-IEL g ServomotorACH Nelelyii(o1x:Te[e]4

» Modelo de entrada de datos de paso @evo » Modelo sin programacion @evo » Controlador de servomotor AC

Serie LECP6/LECAG serie LECP1 serie LECSA/LECSB
« 64 posiciones « 14 posiciones « Modelo de entrada de impulsos
« Consola de programacion, « Ajuste del panel de control « Encoder absoluto (LECSB)

entrada del kit de ajuste del « Funcion de posicionamiento
controlador . integrada (LECSA)

Serie LEY 2 SNIC
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Serie LEY

Serie LE'Y Tamafio: 16, 25, 32
Permite controlar la posicion intermedia y el empuije.

Alta precision con husillos a bolas. (Repetitividad de posicionamiento: £0.02 mm) W

[ |
Mecanismo de bloqueo de funcionamiento no
magnetizante (opcional) —J—J_

Se puede seleccionar la posicion de montaje del motor.

Modelo de montaje superior como producto estandar.

Modelo en paralelo  Modelo en paralelo Modelo de
en el lado derecho en el lado izquierdo motor en linea

Previene la caida (mantenimiento) de las piezas
de trabajo en caso de corte del suministro electrico

%t! : l ! . /r

Cubierta del motor

disponible (opcional)

Ofrece 2 tipos de mesas para motor

@evo * Cable estandar
* Cable robético (cable flexible)

~ | Modelo de motor
en paralelo

Tornillo de ajuste del accionamiento manual

Para funcionamiento manual del vastago del émbolo.
Posibilidad de ajustar el funcionamiento
con la alimentacion desconectada

Motor paso a paso

Servomotor

Se pueden seleccionar 2 tipos de motores.

Rascador

* Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Ideal para el traslado de cargas
elevadas a baja velocidad y empuje

. . » Servomotor (24 VDC)

e Estable a alta velocidad y Velocidad

Péginas 15, 16 funcionamiento silencioso

o ; ot Para comprobar el limite y la sefhal intermedia
Fijaciones en el extremo del vastago GELE G CRUUEIEGE  icohie ol modelo D-M9D y D-MOEW (indicacion en 2 colores)

Horquilla Horquilla  Los detectores magnéticos se deben pedir por separado. Veanse las paginas 17y 18 para mas detalles.
macho hembra

Rascador

Carga de trabajo

Evita la entrada de

Detector de estado sdlido, con indicador de 2 colores
El ajuste de la posicion de montaje se puede

ON
- realizar de forma apropiada sin cometer errores.  Rango de trabajo OFF

o P L
unLep L iRolg:_Verde Rojo;
seiluminaenelrango = :
6ptimo de trabajo. Rango 6ptimo de trabajo

@evo Modelo de motor en linea  Altura reducida hasta un 49%

Para LEY16D 2
+Cuando se selecciona "Opcion 1 AR Para LEY16
de motor/Con cubierta del motor".
2__r _______ . T Dimensién A [mm]
L : < 5 < Tamano LR =N Motor en paralelo
F '?i 16 35.5 67.5
< KK . 25 46.5 92
Gy 32 61 118

@-> Servomotor AC (100/200 W)
[GENAENEVE Serie LE'Y /mamaiio: 25, 32

* Motor de gran potencia (100/200 W)

* Mejorada capacidad de traslado a alta velocidad

» Compatible con elevada aceleracion (5000 mm/s?)

* Modelo de entrada de impulsos

* Con encoder absoluto interno
(modelos LECSB)

A Servomotor AC
Motor paso a paso

N

/

Carga de trabajo

Modelo de vastago /

Modelo de motor en linea Velocidad

Modelo de &
vastago
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oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

@evo Serie LE'YG famafio: 16, 25, 32
Integracion compacta de las guias.
Proporciona resistencia a cargas laterales

y una elevada precision antigiro

Compatible con cojinete de deslizamiento y rodamiento lineal a bolas

* Cojinete de deslizamiento
Adecuado para aplicaciones con cargas laterales como un
tope sobre el que se aplica una descarga

* Rodamiento lineal a bolas
Funcionamiento uniforme adecuado para
sistemas de elevacion y empuje

Mayor rigidez
Carga lateral en el extremo:
5 veces superior

* En comparacion con las carreras
25y 100 del modelo de vastago

Uso de dos vastagos guia para
mejorar la precision antigiro

Diametro (mm) 16 25 32
Cojinete de deslizamiento| +0.06° +0.05°
Rodamiento lineal a bolas| +0.07° +0.06°

En la extension del cilindro (valor inicial), el valor de la

precision antigiro, sin cargas ni flexion de los vastagos

guia, no deberia superar el valor indicado en la tabla.
Modelo de motor en linea

Variaciones de montaje

Montaje directo ............................................... Montaje con fijacio’n.... /)

Culata posterior Culata anterior Soporte

_ Fijacion oscilante
i hembra

Parte inferior del cuerpo

* Roscado en la parte inferior del cuerpo:
Cuando se selecciona "U"

Ejemplos de aplicacion

' ?\ Fntrega
S ;

Elevador

Operacion  Montaje por
de empuje presion

Tope

SMC Caracteristicas 2
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Ofrece 2 tipos de controladores
Modelo de entrada de datos de paso serie LECP6/LECA

Sencillo ajuste para un uso inmediato

6

B

Motor paso a paso Servomotor
. = (Servo/24 VDC) (24 VDC)
© Modo de ajuste sencillo LECP6 | LEcas A
Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo". '
T e
<Cuando se usa un PC> T Ih G b

@EI ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la programacion
manual del movimiento y el movimiento a
velocidad constante se pueden configurar y ‘/ =
utilizar en una Gnica pantalla.

Software de configuracion del controlador === > I i --

Comprobacion inicial

_|__( Ajuste de los datos
de paso

Mover para la
velocidad constante

Ajuste del control
manual y de la
velocidad constante

<Cuando se usa una consola de programacion (TB)> (ISR LR TS R L e R LSRR LR LR Ejemplo de comprobacion del monitor

" La sencilla pantalla sin desplazamiento facilita aln \ 12 pantalla
més el ajuste y el funcionamiento.
" Elija un icono de la primera pantalla y seleccione una funcion.

=4 PI TAk
MONITO T

@

" Ajuste los datos de paso y compruebe el monitor de 75-h | © =
| ] d t " p"' y——-—-p 18 2° panta"a AL7ARM jgg SE{ZFTI
@ segunda pantala. { 7 Dates  Ejedl 0 4D Monitor Eje 1
N°pasos.~ 0 N° pasos 1

3

Posicion 123.45 mm,

Velocidad 100 mm
N

Posicion 12.34 mm
Velocidad 10 mm/s

‘; Se puede comprobar
Puede registrarse pulsando el boton "SET" el estado de
_ después de introducir los valores. funcionamiento.
Pantalla de la consola de programaclon | Datos Eje 1 Datos Eje 1
. [e]
© Los datos se pueden ajustar con la | N"pasos | U . N°pasos LI

posicién y la velocidad (e| resto de E’ POSiCi.'On 50.00 mm E “l““““’ i, Posicion 80.00 mm i
las condiciones ya estan configuradas). | Velocidad 200 mm/s ; !

______________________________________________________________________

i

Sin programaCio’n Motor paso a paso &

Capaz de ajustar el funcionamiento de un actuador eléctrico sin usar un PC ni una consola de programacion  (servor24 vbe)

LECP1
@ Ajuste del nimero de posicion @ Ajuste de una posicion de parada € Registro

&0

Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta una Registro de la posicion de
Rﬂqra la posicion de parada posicion de parada usando los botones parada usando el boton
aximo 14 puntos AVANCE y RETROCESO AJUSTE . .
Velocidad / aceleracion
| . 16 niveles de ajuste
Visualizacion ®
del numero
de posicion = Conmutador de Boton AJUSTE
seleccion de posicion Botones AVANCE Conmutadores de
y RETROCESO ajuste de velocidad
Conmutadores de
ajuste de aceleracion

Caracteristicas 3 2 SNC



OModo normal de ajuste detallado
Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

© Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

© Posibilidad de ajustar los parametros.

© Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales. @ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual P/velqcidad constante,
retomno al origen, operacion y prueba y comprobacion de la salida obligatoria.
<Cuando se usa un PC>
. v B Ueisad | Dommieed
Software de configuracion del controlador
© En las diferentes ventanas se (S
indica el ajuste de los datos de ﬁ
paso, ajuste de parametros, %
monitorizacion, programacion, etc.  ©
Ventana de configuracion el e e
de los datos de paso B mi | mm i
Ventana de configuracion | - . o Ei! i o o
de los parametros it -
s E
-
|

Menu Eje 1
Ajuste de datos de paso : i
© En una consola de programacion se pueden | Parametros Menu Eje 1
AT o
guardar maltiples datos de paso, para | Prueba N° pasos o A eni Eo
posten_ormentg transferirios al oontroladc_>r. Pantalla del mend principal | Tipo de operacion | N° pasos ]
© Funcionamiento de prueba continuo o
T P - — Posicion 123.45 mm
Con un maximo ae 5 aatos de paso. Zgr}?gz g«teocsogggggasﬂon Monitorizacion de salida _Eje 1
Pantalla de la consola de programacion [ S BUSY[ ] A
................................................... [ p SVRE[@]
© Cada una de las funciones (ajuste de los SETON[ ] v

Ventana de monitorizacion

Ventana de aprendizaje

datos de paso, prueba, monitorizacion, efc.)

. PP Pantalla de monitorizacion
se puede seleccionar en el menu principal.

~

El actuador y el controlador se suministran como un conjunto (puede pedirios de forma separada).

Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

Controlador
Actuador

. J
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Serie LECP6/LECAG6/LECP1

. _Funcion ]

‘ Modelo de entrada de datos de paso LECPGILECAG‘ Modelo sin programacion LECP1

Elemento

* Introduzca el valor numerico del software de configuracion del controlador (PC)| * Seleccionar usando los botones de

Ajuste de los datos de paso

y los parametros

* Introduzca el valor numérico de la consola de programacion accionamiento del controlador

* Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)

* Introduzca el valor numérico de la consola de programacién | *Programacion directa

Ajuste de los datos de paso
de posicionamiento

» Programacion directa » Programacion manual (JOG)

» Programacion manual (JOG)

N2 de datos de paso

64 puntos

14 puntos

Comando de funcionamiento (sefal E/S)

N° pasos de entrada [IN*] = Entrada [DRIVE]

N° pasos de entrada [IN*] Unicamente

Senal de finalizacion

Salida [INP]

Salida [OUT"]

Elementos de configuracion )

TB: Consola de programacion PC: Software de configuracion del controlador

Elemento

Contenido

Modelo de entrada

Modo Modo
normal

de datos de paso | sencillo

LECP6/LECA6

TB | PC | TB, PC

Modelo sin

programacion LECP1

MOD movimiento| Seleccion de ‘posicion absoluta” y “posicion relativa’ | Ajustar en ABS/INC. | x (] [ Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de desplazamiento | Ajustarenunidadesde imms | @ | @ o Seleccionar entre 16 niveles
S [Posicién]: Posicién de destino ol o ° Programacion directa
osicion . .| Ajustar en unidades de 0,01 mm. -
[Empuije]: Posicion inicial de empuje J Programacion manual (JOG)
Aceleracién/Deceleracion | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento | Ajustaren unidadesde Tmm/s. | @ | @ @ Seleccionar entre 16 niveles
IAi”Ztet de | Fuerza de empuije | Tasade fuerza de empuje durante operacion de empuje | Ajustar en unidades de 1% | @ | @ ® Seleccionar entre 3 niveles (débi, medio y fuerte)
os datos
de paso Disparador LV Fuerza de empuje objetivo durante operacion de empuje | Ajustar en unidades de 1% | x o [ ] No se requiere ajuste (mismo valor que la uerza de empuje)
(extracto) | yelocidad de empuje | Velocidad durante operacion de empuje | Ajustar en unidadesde 1mmis | x | @ [ Valor fijo
Fuerza de posicionamiento | Fuerza durante operacion de posicionamiento | Ajustar a 100%. X o [ J Valor fijo
Area de salida Condiciones para que la sefial de salida de area se active | Ajustar en unidades de 0,01 mm | x o o -
[Posicion]: Anchura hasta la posicion de destino | Ajustar en 0.5 mm o mas
Posicion de entrada ) . x | @ o Valor fijo
[Empuje]: Cudnto se desplaza durante el empuje | (Unidades: 0,01 mm)
Carrera (+) Limite de posicion del lado + | Ajustarenunidades de 0,01 mm | x X o Valor fijo
Ajuste de Carrera (-) Limite de posicion del lado - | Ajustarenunidades de 0,01 mm |  x X [ Valor fijo
los pardmetros | Direccién ORIG. | Permite ajustarla direccion de refornoa la posicion original.| Compatible X X o Compatible
(extracto) Velocidad ORIG. | Velocidad durante el retorno a la posicion de origen| Ajustar en unidades de 1 mm/s | x x o Valor fijo
Aceler. ORIG. Aceleracion durante el retorno a la posicion de origen | Ajustar en unidades de 1 mm/s? | x x o Valor fijo
Permite probar el funcionamiento continuo Mantener pulsado el boton MANUAL (D))
"JOG" (control manual) | a la velocidad de ajuste mientras se e o [ ) para envio uniforme (la velocidad es
mantiene pulsado el interruptor. un valor especificado)
Permite comprobar el movimiento a la Pulsar el boton MANUAL (MQ)) una vez
MOVE distancia y velocidad ajustadas desde X o (] para la funcion de clasificacion (a velocidad
la posicion actual. y el tamafo son valores especificados)
Prueba - -
Retorno al ORIG. Compatible [ J Compatible
Permite comprobar el funcionamiento . )
Accionamiento de prueba| de |os datos de paso Compatible ® o (Funciotnami)ento Compatible
continug
Salida obligatoria Permite comprobar la de act./desac. del terminal de salida | Compatible x X [ ) _
. Permite monitorizar la posicion, velocidad, .
MoRIIACCIONAM; fuerza actuales y los datos de paso especificados. Compatible ¢ o * -
Monitor
X .. | Permite comprobar el estado actual de activacion/ .
Monit. entracia/salicia desactivacion del terminal de entrada y de salida. Compatible x % * -
ALM ALARMA activa | Permiteconfimar a alarma que se esté generando actualmente, Compatible ® | © (] Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar a alarma generada en el pasado, Compatible x X () —
. Los datos de paso y los parametros se . _
Archivado | Guardar/Cargar pueden guardar, reenviar y eliminar. Compatible X X [ J
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés oinglés. | Compatible N [ -

Caracteristicas 5
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Serie LEY

Diseno del sistema

Suministrado por el cliente

PLC

\ =
Alimentacion de 4\%
24 VDC para las sefiales E/S | II

----------------- ®Cable E/S
Modelo de controlador Referencia

LECP6/LECA6

LEC-CN5-0

LECP1 (sin programacion) | LEC-CK4-[]

@®Controlador

Suministrado por el cliente

( h Alimentacion del
controlador
24 VvDC
>
Modelo de entrada de datos de paso  Modelo sin programacion
LECP6/LECA6 LECP1
L | Pégina 51| )

@Kit de ajuste del controlador (opcional)

Kit de ajuste del controlador
(Cable de comunicacidn, unidad de conversion y cable USB incluidos.)
Ref.: LEC-W2

Unidad de @
conversion

--------- @Cable USB

@Conexion de alimentacion LI 414
Conexion

Modelo de controlador
LECP6/LECA6
(Modelo de entrada de datos de paso)

Enchufe de alimentacion (accesorio)

|LECP1 (Modelo sin programacién)| Cable de alimentacion (1.5m) (accesorio)|

---@Cable del actuador L&l MESE IR

Modelo de controlador  Cable estandar Cable robdtico

LECP6 (Mod. de entrada de datos de paso)| LE-CP-[J-S LE-CP-[J
LECA6 (Mod. de entrada de datos de paso) — LE-CA-OJ
LECP1 (Modelo sin programacién) | LE-CP-[1-S LE-CP-O

Cable del motor (fijo) @~

@®Actuador eléctrico

(mini A, tipo B)

PC
@®Consola de programacion (opcional) </0\>7

try
“ %% concablede3m

=
Modelo de vastago

Serie LEY

— )
Modelo de vastago guia

serie LEYG

Caracteristicas 6



©® Controlador de motor de tipo entrada de impulsos
©® Capacidad del motor compatible: 100 W, 200 W, 400 W

® Encoder compatible : Modelo incremental

Modelo absoluto

: 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

® Tension de alimentacion

LECSA
Ajuste del servo usando el ajuste automatico de ganancia

Funcion de filtro resonante automatica ]

« Controlad la diferencia de movimiento
entre el valor ajustado y el movimiento
real

1 Tiempo , |
. de
i fijacion

Velocidad
Velocidad

v

Funcion de control de amortiguacion automatica

« Controla automaticamente las vibraciones
de baja frecuencia de la maquina
(hasta 100 Hz)

Con funcioén de ajuste de visualizacion

Botdn de ajuste instantaneo P i Display
Ajuste instantaneo del servo\o ) I; g Monitor de visualizaci(’) —
: parametro, alarma

Display

P0000000000000g

Monitor de visualizacion, Ajustes /‘

parametro, alarma , Bacoocooadaasadil]
Control de los ajustes de los

Ajustes parametros, visualizacion del l}' 5
monitor, etc. usando los pulsadores =1

Control de los ajustes de los
parametros, visualizacion del
monitor, etc. usando los pulsadores

(con la cub|er1a frontal abierta)

LECSB

Lista de modos de control compatibles (O: ajuste recomendado, A: puede utilizarse, x: no se puede utilizar, —: no se puede ajustar)

Modo de control Nz

Modelo de

Control de Control de controlld ey Posicionamiento
controlador S . ontrol de par " > > o

posicion velocidad =2 Método de tabla de puntos| Método de programacion

LECSA o A A O o
(Incremental) 3 puntos (max.: 7 puntos) Nota 4) |4 programas (méx.: 8 programas) Nota 4) Nota5)

LECSB _ —

(Absoluto) O A A
Método de comandos| [Tren de impulsos] [Sehal ON/OFF]

Método de Operacion de Ajuste de la operacion | Ajuste de la operacion |Especificar el n° de tabla de puntos | Especificar el n® de programa
funcionamiento posicionamiento de velocidad de par Operacion de posicionamiento|Operacion de posicionamiento

Nota 1) No se puede usar el modo de conmutacion de control.

Nota 2) Asegurese de que hay un limite en el sensor externo, etc. para evitar la colision con el final de carrera o con la pieza de trabajo.

Nota 3) Solo se puede utilizar para el actuador (serie LEY) compatible con la operacion de empuije.

Nota 4) Los ajustes deben modificarse para poder usar varios ajustes constantes en su valor maximo cuando se emplea el método de tabla de puntos y el método de programacion.
Consulte el "Manual de funcionamiento" para las necesarias modificaciones de ajustes.

Nota 5) Para realizar el control con el método de programacion, pida por separado el Configurador MR (software de configuracion) LEC-MR-SETUP221.
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Serie LEY

Diseno del sistema

Compatible con encoder incremental Serie LECSA

Suministrado por el cliente

Alimentacion

Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Regeneracion [ty
opcional

Ref.: LEC-MR-RB-O

‘Cable del motor

Cable estandar Cable robotico
LE-CSM-S(1C] LE-CSM-RCICJ

@cCable de bloqueo

Cable estandar Cable robotico
LE-CSB-S[10J LE-CSB-RCO

Actuador eléctrico

Modelo  [ZEFHERT:

de vastago
Serie LEY

Conector de alimentacion
del circuito principal
*Accesorios

Controlador

Gsve

LECSAZ-81

o

Aololololalolols

[ 3

‘Cable de encoder

Cable estandar Cable robotico
LE-CSE-S[1CJ LE-CSE-ROCI

Compatible con encoder absoluto Serie LECSB

Suministrado por el cliente

Alimentacion
Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Regeneracién
opcional
Ref.: LEC-MR-RB-[J

6Cable del motor

Cable estandar Cable robotico
LE-CSM-S[10J LE-CSM-RCOO

@cCable de bloqueo

Cable estandar Cable robotico
LE-CSB-S10J LE-CSB-RCOJ

Actuador eléctrico

Modelo de [ZLLEEL

vastago
Serie LEY

Conector de
alimentacion del
circuito principal
*Accesorios

HEN

= c
ol =
= m
alimentacion del circuito gt
de control 5
*Accesorios | /=] &

CErel—
gonector e

del motor
*Accesorios

CSB2-58

SER AL AT 2901088

‘Cable de encoder

Cable estandar Cable robotico
LE-CSE-S1J LE-CSE-ROOJ

Bateria (incluida) —1

SvVC

N

Controlador

Suministrado por el cliente

Alimentacion del
circuito de control
24 VDC

Conector de [ TIERE]
alimentacion del

circuito de control
*Accesorios

-

Configurador MR[ZFIEEN

Software de configuracion
Ref.: LEC-MR-SETUP221

Conector E/S
Ref.: LE-CSNA

ICabIe USB

Ref.: LEC-MR-J3USB

Suministrado por el cliente

PLC
Alimentacion para sefiales E/S
24VDC
Cable USB 2T
Ref.: LEC-MR-J3USB
Configurador MR
Software de configuracion

Ref.: LEC-MR-SETUP221

Salida analdgic

(=}

Conector E/S

a de monitor

Comunicacion RS-422

Ref.: LE-CSNB
4
§ Suministrado por el cliente
8 PLC
Alimentacion para sefiales
E/S 24 VDC

Caracteristicas 8



: Actuadores eléctricos S
Modelo de vastago (Wotor paso a paso sevoz: voc) (Sewomolor @¥oe))

Servomotor AC (100/200 W)

serie LEFS
Tamaho Carrera
16 100 a 400
25 100 a 600
e ome 32 100 a 800
CAT.ES100-87 40

200a 1000/:

S

Tamahno
16
25
32

Mesa giratoria

Modelo deslizante (Motor paso a paso (senorz4 voo)

Accionamientopor husillo a bolas

Accionamiento por correa
serie LEFB

Carrera

300 a 1000
300 a 2000
300 a 2000

1 25

Servomotor AC (100/200/400 W)

Tamafho
25
32
40

Accionamiento por husillo a bolas
serie LEFS
Carrera
1002600

100 a 800

200 a 1000

=

Modelo basico : Modelo de motor en I|nea Modelo de vastago guia | Modelo de motor en I|nea i Modelo basico | Modelo de motor en linea
Serie LEY i serie LEYCID i serie LEYG i IModelo de vastago guia | serie LEY ! serie LEYCID
Tamafid Carrera | Tamand Carrera | Tamafid Carrera ! Serie LEYGLCID Tamafid Carrera | Tamafid Carrera
16 302300 i 16 | 30a300 i _ 16 302200 | TamaRd Carrera 25 | 302400 | 25 | 30a400
25 | 302400 | 25 | 30a400 | 25 | 30a300 16 | 30a200 32 | 30a500 | 32 | 30a500
o= 32 | 30a500 ! 32 | 30a500 | 32 | 30a300 30 a 300 |
CAT.ES100-83 i 5 32 | 302300 i

Mesa deslizante Servomotor (24 VDo)

CAT.ES100-78

s | Modelo basico | Modelo de gran precision Modelo bésico (Tipo R) Modelo simétrico (Tipo L)’ Modelo de motoren inea (Tipo D)
serie LER ! serie LERH serie LESHCIR serie LESHCIL ! serie LESHCID
Tamafio| Angulo de giro[*] | Tamafio| Angulo de giro [% Tamafio,  Carrera Tamaio| Carrera | Tamafio  Carrera
10 [ 310, 180, 90 10 | 310, 180, 90 8 50, 75 8 50,75 | 8 50, 75
30| 300, 180, 90 30| 500, 180, 90 16 50, 100 16 50,100 16 50, 100
50 S0 25 | 50,100, 150 25 | 50,100,150 ' 25 | 50,100, 150

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Controlador

Modelo de entrada de
datos de paso

Para motor paso a paso
serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Caracteristicas 9

Tipo Z (2 dedos)
Serie LEHZ
10 4
= 16 6
Sves LEH o 20 1 0
CAT.ES100-77 25 14
32 22
40 30

25

' Modelo de entrada de
 datos de paso
 Para servomotor
i serie LECAG

Servomotor
(24 VDC)

Motor de control

Con cubierta antipolvo

serie LEHZJ
10 4
16 6
20 10

Tipo F (2 dedos) Tipo S (3 dedos)
serie LEHF serie LEHS
Tamano| aperturaieiorre Tamano| aperturaieiorre
10 | 16(32) 10 4
20 | 24 (48) 20 6
32 (64) 32
40 | 40 (80) 40

P32

Modelo sin programaclon Controlador de servomotor AC- Controlador de servomotor AC

serie LECP1

i Modelo incremental i

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

N

SMC

Modelo absoluto

serie LECSA serie LECSB
Motor de control Motor de control
Servomotor AC Servomotor AC
(100/200 VAC) (100/200 VAC)



Variaciones de la serie

Ke)
Actuador eléctrico (ULLELXEREEELEY Serie LEY g
1S
- Fuerza | Cargade q Paso del|Repettividad de q 3
Caracteristicas Carrera .~ |Velocidad : e Serie de .
S trabajo tornillo [posicionamiento Pagina RS
técnicas [mm] vertcal [g] controladores g
38 | 2 |15a500]| 10 | 3
LEY1600 |50a300| 74 | 4 | 8a250| 5 | _—
141 | 8 | 4a125| 25 | Sere S
Modelo de motor potor paso 122 | 8 |18a500| 12 | LECP6 e
en paralelo apaso |LEY250] |50a400| 238 | 16 | 9a250 | 6 | . S
(Servo/24 VDC) 452 | 30 | 5a125 | 3 | SeCrle §
P LECP1 5
e 189 | 11 |24a500| 16 | 3
19 3 LEY32(] |50a500| 370 | 22 |12a250| 8 | Pagina 1| | 2
= = ) 707 | 43 | 6a125| 4 | o
P &
& Modelo de motor 30 | 2 |15a500|_10 | 0.02 3
i +0. [+
en linea LEY16JA | 50a300| 58 | 4 | 82250 | 5 | (oo g
Servomotor 111 | 8 | 4a125 | 25 | Serie 2
(24 VDC) 35 | 3 |18a500| 12 | LECA6 %
LEY2500A | 50a400| 72 | 6 | 9a250 | 6 | =] 5
Modelo de motor 130 | 12 | 5a125| 3 | N >
en paralelo 131 | 8 | 900 | 12 | ' 5 b
LEY2501S | 30a400| 255 | 16 | 450 | 6 | LE%?A 2
= Servomotor AC 485 | 30 | 225 | 3 | . S
] Pagina58| | @
(100/200 W) 157(197) | 9 (12) | 1200(1000) | 20 (16) | Serie Z
Modelo de motor LEY32[1S | 30a500 | 308(385) | 19 (24) | 600(500) | 10(8) | LECSB
Q en linea 588 (736) | 37 (46) | 300(250) | 5(4) |

* () indica el valor cuando se selecciona la posicién de montaje del motor "recta’.

Actuador eléctrico BLLLECEEAEEECITIEN serie LEYG

Paso del

Carga de

Caracteristicas Carrera .~ | Velocidad A Serie de o
e trabajo tornillo Pagina
técnicas [mm] —— controladores
| 15 |15a500]| |
LEYG16J | 30a200| 74 | 35 | 8a250| 5 |
141 | 75 | 4a125 | 25 | e
122 | 7 |18a500| 12 | Ecps
M apeco . |LEYG250 | 0ac00 | 288 | 15 |eazs0 6 |
erie
Modelo de motor (Servo/24 VDC) 452 | 29 | 52125 | 3 | \Eepy —
en paralelo 189 | 9 |24a500| 16 |
LEYG32] | 30a300| 370 | 20 |12a250| 8 | P4gina 19
707 | 41 | 6a125| 4 | 2
30 | 15 |15a500| 10 | S
LEYG16[JA | 30a200 | 58 | 35 | 8a250| 5 | g
Servomotor 111 | 75 | 4a125 | 25 | Serie g
(24 vDC) 35 | 2 |18a500| 12 | LECAG 3
Modelo de motor LEYG25[JA | 30a 300 72 | 5 | 9a250| 6 |
en linea 130 | 11 | 5a125| 3 | L
Controlador LEC
Tensién de Entrada/salida paralela N de puntos
Tipo Motor compatible [ . antacién del patronde [ Pagina
Motor paso a paso
LECP6
Consola de ent:fzz:ec:: :ztos S 24 VDC | 11 entradas 13 salidas 64 =
- +10% | (Aislamiento del | (Aislamiento del =
LECP6 LECA6 programacion depaso || FCAG S?ZZO\T[%T fotoacoplador) | fotoacoplador) Pagina 38 =
. 6 entradas 6 salidas §
Modslo sm LECP1 Motor paso apaso | 24 V?C (Aislamiento del | (Aislamiento del 14 2
RISgramacion (Servo/24 VDC)|  +10% fotoacoplador) fotoacoplador) g
Modelo de entrada 100 a 0 a +65535 §
deimpulsos | LECSA 120 VAC | 6 entradas 4 salidas | (Unidad de comandos —
(Para encoder incremental) Servomotor AC | (50/60 Hz) de impulsos) Pécina 72
Modelo de entrada (100/200 VAC) | 200 a 0a +10000 g
am deimpulsos |LECSB 230 VAC | 10 entradas 6 salidas (Unidad de comandos
LECSA LECSB (Para encoder absoluto) (50/60 Hz) deimpulsos)

'\

SMC
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Actuador eléctrico/con vastago Motor paso a paso (Servo/24 VDC) X Servomotor (24 VDC)

Serie LEY
Seleccion del modelo

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccidn del control de posicionamiento

Confirme la carga de trabajo - velocidad. ’@ Confirme el tiempo del ciclo

(Traslado vertical)

Ejemplo de seleccion

Condiciones [
de func. * Masa de la pieza de trabajo: 4 [kg] * Velocidad: 100 [mm/s] @

* Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?]

* Carrera: 200 [mm] r

* Condiciones de montaje de la pieza: Traslado vertical
ascendente y descendente

L

J

m Confirmacién de la carga de trabajo-velocidad <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>
Seleccione el modelo a partir del peso de la pieza de trabajo y de la velocidad conforme a la

Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical.

El modelo LEY16B se selecciona temporalmente basandose en la grafica mostrada a la derecha.

# Cuando se utiliza para el traslado horizontal, es necesario montar un guia en el exterior del actuador.
Para seleccionar el modelo final, consulte la carga de trabajo horizontal y las precauciones
especificadas en "Caracteristicas técnicas" en la pag. 5.

Confirmacion del tiempo del ciclo
Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente método de calculo.

Tiempo de ciclo:
T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

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

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

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

® T2
El tiempo a velocidad constante puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
To o L-0.5V(T1+T3) [s]
\Y
® T4:

El tiempo de estabilizacion varia en funcién de condiciones como el
tipo de motor, la carga y la posicion de entrada de los datos de
paso. Por ello, calcule el tiempo de fijacion con referencia al

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

T1 =V/a1 =100/3000 = 0.033 [s], T3 = V/a2 = 100/3000 = 0.033 [s]

oo L— 0.5-V\~/(T1 +T3) _ 200 - 0.5-10(1.(()%.033 +0.033) _ 1.97 [s]

T4=0.2]s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener como sigue:
T=T1+T2+T3+T4=0.033 +1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

10
- ‘
58 " Paso 2.5: LEY16C
|
(]
> 6
o \
©
Q
84 Paso 5: LEY16B
2 [
©
% 2 Paso 10: LEY16A |
]
3 N T~
0
0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s]

<Gréfica de velocidad-carga de trabajo vertical>
(LEY16/Motor paso a paso)

—_ L
o
2
£ /
> a1/ a2
8| //" \
8
2 N
Tiempo
[seg]
T1 T2 T3 |T4
L : Carrera[mm] - (Condiciones de funcionamiento)
V' : Velocidad [mm/s] --- (Condiciones de funcionamiento)
al : Aceleracion [mm/s?] - (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 estd funcionando a
velocidad constante.
T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del funcionamiento
a velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la posicion

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEY16B-200.

1 ZSvC




Seleccién del modelo Serie LE Y

Procedimiento de seleccion del control de empuje

Confirme el factor de Confirme la fuerza
trabajo. de empuje.

+ El factor de trabajo es una relaciéon tomada en el momento en que puede seguir siendo empujada.

»

Confirme la carga lateral
en el extremo del vastago.

Ejemplo de seleccion

Condiciones ] ] ] ] ] L
de func. * Tipo de montaje: Horizontal (empuje) e Factor de trabajo: 20 [%] Dispositivo:
* Peso del dispositivo: 0.2 [kg] e Velocidad: 100 [mm/s]

* Fuerza de empuije: 60 [N] e Carrera: 200 [mm] A\ <4

m Confirmacion del factor de trabajo <Tabla de conversién de
fuerza de empuje-factor de trabajo>
Seleccione la [Fuerza de empuije] a partir del factor de trabajo con
referencia a la Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo.
Ejemplo de seleccion
Tal como se muestra en la siguiente tabla, el factor de trabajo es del 20 [%)],
por lo que el valor de ajuste de la fuerza de empuije sera del 70 [%].

Posicion

< Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo>
(LEY16/Motor paso a paso)

Valor de ajuste de la |[Factor de trabajo| Tiempo de empuje
fuerza de empuije [%)] (%) continuo (min)
40 o menos 100 —
50 70 12
70 20 1.3
85 15 0.8

# El [Valor de ajuste de la fuerza de empuije] es uno de los datos de paso introducidos en el controlador.
# [Tiempo de empuje continuo] es el tiempo que se puede mantener el actuador en empuje continuo.

m Confirmacion de la fuerza de empuje <Grafica de conversion de fuerza>
Seleccione el modelo a partir del valor de ajuste de la fuerza de empuje y a partir de la
fuerza de empuje conforme a la Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical.

Ejemplo de seleccion

Basandose en la grafica mostrada a la derecha.

® Valor de ajuste de la fuerza de empuije: 70 [%]

® Fuerza de empuje: 60 [N]

Por lo tanto, se selecciona temporalmente el modelo LEY16B .

Confirmacion de la carga lateral en el extremo del vastago
<Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>

Control de empuje

y /T
Tiempo
A
Factor de trabajo = A/B x 100 [%] ‘
140 Paso ‘2.5: LE‘Y16P 7
120 | Paso 5: ‘LEY16B E
1
Z' 100 - Paso 10: LEY16A :
< ANEE
N 80
g -
T 60 :
40 // /,1
2 AT
/ _—v" T
u—"—‘ :

20% 40% 60% 80% 100%
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%)]

<Grafica de conversion de fuerza> L Max- 85%

(LEY16/Motor paso a paso)

Confirme la carga lateral admisible en el extremo del vastago del actuador: LEY1601,

que ha sido seleccionada temporalmente conforme a la Gréfica de carga lateral

admisible en el extremo del véstago.

Ejemplo de seleccién

Basandose en la grafica mostrada a la derecha.

® Peso del dispositivo: 0.2 [kg] = 2 [N]

® Dado que la carrera del producto es de 200 [mm], la carga lateral se encuentra en el
rango admisible.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEY16B-200.

Carga lateral admisible en el extremo del vastago: F [N]

100

N
LEY320
— .
N\ LEY2500—
A 5
N

\. LEY16‘

100

Carrera [mm]

200 300 400 500 600

o
(o)
°
o
1S
o
o)
c
o
(3]
5]
o
(o)
(2]

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ]|

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1

Servomotor AC
LEY

[

LECSA /LECSB [

Precauciones especificas

del producto

<Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>

2

O
3

|



Serie LEY

Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEY16 LEY16
10 10
— — Paso 2.5: LEY16AC
g 8 Paso 2.5: LEY16C g 8
T \ T
2 ks}
e 6 s 6
k=X 2
[ [
I \ I .
ﬁ 4 Paso 5: LEY16B E 4 Paso 5: LEY16AB
© ©
© ©
o o
S Paso 10: LEY16A S Paso 10: LEY16AA
2 \ AN 2
0 \ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY25 LEY25
35 14
Paso 3: LEY25AC
— 30 Paso 3: LEY25C — 12
2 2
g 2 T 10
= =
s || :
o 20 o 8
3 3
[ —\—\ Paso 6: LEY25B < Paso 6: LEY25AB
5 15 \ - 6
© ©
®© ©
S 10 g 4 :
8 \ Paso 12: LEY25A & Paso 12: LEV25AA
5 \\ \\ 2
0 N — [ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Carga lateral admisible en el
LEY32 extremo del vastago (Guia)
-
50
‘ % 100
—\Paso 4: LEY32C =)
5 40 8
£ =
g \ g LEY320
g 20 2 10 —
3 Paso 8: LEY32B 2 -
£ 2 £ —_ LEY250]
g L \___|Paso 16: LEY32A 8 LEY160 T~
\ < 0 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm
0 D s [mm)
0 100 200 300 400 500 600 [Carrera] F
) = [Carrera del producto] + [Distancia desde ) .
Velocidad [mmy/s] el extremo del vastago hasta el centro de Pieza de trabajo

gravedad de la pieza de trabajo]

Centro de
gravedad




Seleccién del modelo Serie LEY

Ke)
[0}
°
s}
1S
3
Grafica de conversion de fuerza (Guia) 5
3
ko)
[}
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC) 2
)
LEY16 LEY16 8
160 ‘ I I 120 ‘ T T SN
[ . r Paso 2.5: LEY16AC S
140 i Paso 2.§. LEY16C —_ 100 Paso 5. |_EY1‘ oAB . /E g >
120 Paso 5: LEY16B L L o ! oWl
= [ \ i = 80 —Paso 10: LEY16AA ] -1
S 100 "Ppaso 10: LEY16A : 2 | /( : 2
1 1 o
% 80 — § 60 I = — o
o 60 J (g 40 L— | 0 2
F <
40 L 1 L — | o —
L N e 20 —— s
20 — T L 1 S
ot ‘ ‘ ‘ ‘ ! 0 ! =
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100 8 o
j j °0 i j 00 >
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Méx. 85% Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Méx. 95% =
S
S|-d
Temperatura Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje Temperatura Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje o
ambiente fuerza de empuie [%) [%] continuo [minutos] ambiente fuerza de empuie [%) [%)] continuo [minutos] §
25°C o menos 85 0 menos 100 — 40°C o menos 95 0 menos 100 — g
40 0 menos 100 — |9
o 50 70 12
G 70 20 1.3 ©
85 15 %
Ll
-
—
©
LEY25 LEY25 <<
500 : : 140 : : Q
I Paso 3: LEV2SC_ | ‘ ool | Pasoa:LEv25AC | _.
\ o
400 \Paso 6: LEY25B — i e
_ » / \ — 190 —paso 12: LEY25AA ; -
£ 300 L_Paso 12: LEY25A—] £ g ] o
k 1 k
g — /i / S — @)
g 20— f O — : L_IIJ
[ 'l// : 40 — 5
P 1{_ Méx. 65% L '
0 1 s s 1 n s 0 1 [
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Méx. 95% o
<
s>
Temperatura Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje Temperatura Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje ol
ambiente fuerza de empuije [%] [%] continuo [minutos] ambiente fuerza de empuie [%) [%] continuo [minutos] g |
40°C o menos 65 0 menos 100 — 40°C o menos 95 0 menos 100 — 2
[}
[9p]
LEY32 <Fuerza de empuje y umbrales> sin carga ——
800 : : Velocidad &uelrzadde empu(j]e Velocidad (I:luelrzadde empu(Jje m
r . Modelo | de empuje | (Valordeentrada || Modelo | deempuije | (Valorde entrada
700 T Paso‘ 4: LEY32C J [mm/s] de ajustes) [mm/s] de ajustes) 8
600 | Paso 8: LEY32B S . 1a4 | 30%a85% 1a4 | 40%a95% w
Z 500 —Paso 16: LEY32A ’ LEY160) | 5a20 | 35%a85% |[LEYI6OA| 5a20 | 60%a95% <
@ 400 [ /‘: 21a50 | 60% a85% 21a50 | 80% a95% 8
3 [ ! 1a4 20% a 65% 1a4d 40% a 95% T}
- 300 T T |
200 L 0 /’( 0 LEY2500 | 5a20 | 35%a65% ||LEY250A| 5a20 | 60% a95%
100 — I N : 21a35 | 50%a65% 21a35 | 80%a95% =
o IR ‘ ‘ ‘ ‘ ' 1a4 | 20%a85% =
30 40 50 60 70 80 90 LEY320 | 5a20 | 35%a85% g
H H 0, O, (=) @
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Max. 85% 21a30 | 60% a85% § P
Nota) Para la carga vertical (hacia arriba), la fuerza de empuje (méxima) debe 2 é
ajustarse tal como se muestra a continuacion y el dispositivo debe 3 g_
Temperatura | Valorde ajustedela | Factor de trabajo | Tiempo de empuje utilizarse con una carga de trabajo inferior a la mostrada a continuacién. S =
ambiente fuerza de empuije [%] [%] continuo [minutos] o S
25°C 0 menos 85 0 menos 100 — Modelo LEY160] | LEY25(] | LEY32( | LEY16[JA|LEY25[1A|
40°C 65 0 menos 100 f— Paso A/BIC/A|IB|C|/A|IB|C|A|B|C|A|B|C
85 50 15 Cargade trabajo[kg]| 1 |1.5] 3 |2.5| 5 |10|45| 9 |18 1 |[15| 3 [1.2|25]| 5
Fuerza de empuje 85% 65% 85% 95% 95%




Actuador eléctrico con vastago

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LEY

LEY16, 25, 32

Forma de pedido

Servomotor (24 VDC)

C€

16 0 1
00600 6000 00

6P|
®ee

0 Tamaino G Paso [mm] @ Opcién de motor*!
16 Simbolo| LEY16 LEY25 LEY32 — Sin opciones
25 A 10 12 16 C Con cubierta del motor
32 B 5 6 8 B Con bloqueo*2
Cc 2.5 3 4 =1 Si se selecciona [Con bloqueo], no se podra
seleccionar [Con cubierta de motor].
. s . =2 Para la carrera 30 o inferior del tamafio 16 con
9 Posicion de montaje _del mo,tor @ Carrera [mm] [Posicién de montaje del motor: Modelo de
— Modelo de montaje superior 30 30 montaje superior o modelos en paralelo en el
R Modelo en paralelo en el lado derecho ~ ~ lado derecho/izquierdo], si se selecciona [Con
L | Modelo en paralelo en el lado izquierdo 500 500 bloqueo] el motor se proyecta al final del cuerpo.
D Modelo en linea + Véase la tabla d licabl Seleccionar tras confirmar la interfaz con dichas
* Véase la tabla de carreras aplicables. piezas de trabajo.

Q Tipo de motor

dad EMC ha sido probada instalando un kit de filtro de ruidos
(LEC-NFA). Véase el kit de filtro de ruidos en la pag. 47.
Consulte el Manual de Funcionamiento de LECA para la
instalacion.

a Rosca en extremo del vastago

Simoal N F—— Controlador — | Rosca hembra en extremo del vastago
Imbolo Ipo LEY16 | LEY25 | LEY32 | compatible M Rosca macho en extremo del vastago
(se incluye 1 tuerca del extremo del véstago).
Motor paso a paso ° LECP6
(Servo/24 VDC) 1 g LECP1
Servomotor Neta 1)
— LECA6
A (24 VDC) ® ®
A\ Precaucién
Nota 1) Productos conformes a CE
(1 La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los
actuadores eléctricos de la serie LEY con los controladores de la + Tabla de carreras aplicables
serie LEC. La conformidad electromagnética depende de la Carrera [mm] (Gama de cateras 0ue se oueden fabicar
configuracién del panel de control del cliente y de la relacién con e 30 | 50 |100|150|200/250/300/350/400(450(500 [rj]m] ;
otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, la conformidad
con la directiva EMC no puede certificarse para aquellos LEY16 e o e o o 0o o | — 10 a 300
componentes SMC que hayan sido incorporados al equipo del LEY25 o ®© & @ 6 6 ¢ &6 & — 15 a 400
cliente pajo condlcmes de trabajo reales. En consecuencia, es LEY32 o 0o/0o oo/ o0 @00 20 a 500
necesario que el cliente compruebe la conformidad con la
~ directiva EMC de la maquinaria y del equipo como un conjunto. x Contacte con SMC para la fabricacion de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas.
(2) Para la especificacién con servomotor (24 VDC), la conformi-

Consulte las pags. 17 y 18 para los detectores magnéticos.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

El actuador y el controlador se venden como un paquete. (Controlador ® Paginas 39 y 51)

[ LEY16B-100

0

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

o i

Paralelo

Posicion de montaje del motor:

; r Posicién de montaje del motor:
En linea

@ Montaje*!

@ Tipo de cable del actuador*!

m Modelo de controlador*!

Simbalo Tino Posicion de montae del motovi — Sin cable = Sin controlador
N Paralelo|En linea s Cable estandar? 6N LECP6/LECA6 NPN
— | Tladhos oscados en ambos extremos estandar)?| @ o R Cable robotico (cable flexible) 6P |(Modelo de entrada de datos de paso)| PNP
U |Roscado enla parte inferior del cuerpo| @ o #1 En las piezas fijas debe usarse el cable 1N LECP1+2 NPN
L Soporte ) — estandar. Para usar las piezas moviles, 1P |(Modelo sin programacion) | PNP
F - ) ) ° seleccione el cable robotico.
Brida delantera 2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor #1 Para los detalles de los controladores y los
G Brida trasera*2 @+ — paso a paso". motores compatibles, consulte a continuacion los
D IFiacic lante hembra® @ @ . controladores compatibles.
lacion oscilanté hembra - Longitud del cable del actuador [m 2 Sblo disponible para el motor de tipo "Motor paso
1 La fijacion de montaje se envia de fabrica, — Sin cable apaso".
pero sin instalar. 1 1.5 Longitud del cable E/S [m]
#2 Cuando los estilos de montaje son [Brida 3 3 — Sin cable
delantera], [Brida trasera] o [Taladros roscados -
en ambos extremos] con voladizo horizontal, 5 5 1 1.5
uselo dentro de la siguiente carrera. 8 8* 3 3*
* LEY25: 200 0 menos A 10* 5 5
* LEY32: 100 0 menos : . Qi : i "
+3 En caso de [Fijacion oscilante hembra], use B 15 * Si se selecciona "Sin controladc?r‘ en ?I modelo de
C P C 20* controlador, el cable E/S no esta incluido. Consulte
el actuador dentro del siguiente limite de

carrera.
* LEY16: 100 0 menos
* LEY25: 200 0 menos
+ LEY32: 200 o0 menos
+4 La brida trasera "G" no esta disponible para
LEY32.

Controladores compatibles

* Bajo demanda (solo cable robotico)

Véanse las especificaciones Nota 5) de la pag. 7.

la pagina 47 (LECP6/LECAG®) o la pagina 57 (LECP1)
si se requiere el cable E/S.

@ Montaje del controlador

— Montaje con tornillo

D Montaje en rail DIN*1-2

x1 S0lo disponible para los controladores de
tipo "6N"y "6P".
«2 El rail DIN no esta incluido. Pidalo por separado.

Modelo de Modelo de Modelo sin
entrada de entrada programacion
datos de de datos
paso de paso
Tipo
i
Serie LECP6 LECP1

Caracteristicas

Entrada de valores
Controlador estandar

Capaz de ajustar el funcionamiento sin
usar un PC ni una consola de programacion

Motor compatble " (Senor24 VbO) “eavn0) " (Senor24 VbO)
N2 maximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos
Tensién de alimentacion 24 VDC

Pagina de referencia Pagina 39 ‘ Pagina 39 Pagina 51
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{Seleccibn del modelol

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

LECA6/ LECPG‘ {

LECP1

Servomotor AC
LEY

[
W LECSA /LECSB [

Precauciones especificas

del producto

{



Serie LEY

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEY16 LEY25 LEY32
30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250
Carrera [mm] Nota 1)
200, 250, 300 250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500
.§ Carge_l de oizontal (3000 [mm/s2]) 4 11 20 12 30 30 20 40 40
g trabajo (2000 [mm/s2]) 6 17 30 18 50 50 30 60 60
& | [kgIN°'22) vertical | (3000 [mm/s?]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43
E Fuerza de empuje [N] Nota 3) 4) 5) 14 a 38 27a74 | 51a141 | 63a122 | 126 2238|232 a452 | 80a 189 | 156 a 370 | 296 a 707
@ | Velocidad [mm/s]Nota 5) 15a500 | 8a250 4a125 | 18a500 | 9a250 5a125 | 24a500 | 12a250 | 6a125
% Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000
~§ Velocidad de empuje [mm/s]Nota 6) 50 0 menos [ 35 0 menos [ 30 0 menos
§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
% | Paso del tornillo [mm] 10 5 2.5 [ 12 [ 6 [ 3 [ 16 [ 8 4
E, Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Noia 7) 50/20
§ Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (Motor en paralelo)
& | Tipo de guiado Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
@ | Dimensiones del motor 28 042 [ 156.4
-§ Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
@ | Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
-% Consumo de energia [W] Nota 8) 23 40 50
E Consumo de energia en reposo durante el funcionamiento [W] M2 ) 16 15 48
§ Consumo de energia méx. momentanea [W] Nota 10) 43 48 104
8 [ Peso del controlador [kgl 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)
.§§ Tipo Nota 10) Modelo de funcionamiento no magnetizante
25| Fuerza de retencién [N] 20 39 78 78 | 157 | 294 108 | 216 421
gg‘_ Consumo de energia [W] Nota 11) 3.6 5 5
52| Tensién nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Las carreras intermedias se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: El valor maximo de la carga de trabajo para la operacion de posicionamiento. Para la operacion de empuje, la carga de trabajo maxima es igual a
la "Carga de trabajo vertical". Para soportar la carga es necesaria una guia externa. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales
dependeran del estado de la guia externa.

Vertical: La velocidad depende de la carga de trabajo. Compruebe la "Seleccién del modelo" en la pagina 1.
Las cifras mostradas entre ( ) son los valores maximos de aceleracién/deceleracion.
Ajuste estos valores a 3000 [mm/s?] como maximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuje es del +20% (fondo de escala).

Nota 4) El rango de ajuste de la "Fuerza de empuje" varia de 35% a 85% para el modelo LEY16, de 35% a 65% para el modelo LEY25 y de 35% a 85% para el
modelo LEY32. La "Fuerza de empuje" y el "Factor de trabajo" pueden variar en funcién del valor de ajuste. Compruebe la "Selecciéon del modelo" en la
pagina 2.

Nota 5) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable supera los 5 m,
disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (A 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 6) Es la velocidad de empuje admisible. Cuando realice un trabajo de empuije y traslado, utilice la menor carga vertical posible.

Nota 7) 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 llevo a cabo con el actuador en el estado inicial).

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

Nota 9) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la

posicion de ajuste. Excepto durante la operacion de empuje.

Nota 10) El consumo maximo de energia momentanea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esté funcionando. Dicho valor puede

utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 11) Unicamente con bloqueo.

Nota 12) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

O
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

o
[0]
e
o
1S
k)
” - rd - °
Nota 1) Las carreras intermedias se fabrican bajo demanda. Caracteristicas técnicas S
Nota 2) Horizontal: El valor méximo de la carga de trabajo k)
para la operacién de posicionamiento. Para la b
operacion de empuje, la carga de trabajo maxima es ©
igual a la "Carga de trabajo vertical'. Para soportar la Servomotor (24 VDC) D
carga es necesaria una guia externa. La carga de
trabajo y la velocidad de traslado reales dependeran Modelo LEY16A LEY25A —
del esta'dg de la guia ex}grna. 3 , Carrera [mm] Nota ) 30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 8
g;gilr?aali. ompruebe la "Seleccion del modelo" en la _ 200, 250, 300 250, 300, 350, 400 >
Las cifras mostradas entre () son los S Cargade [y (3000 [mmis?)) 3 6 12 7 15 30 &
valores méximos de S |trabajo : 3
aceleracion/deceleracion. 4 | [kg] Nta2) |Verical| (3000 [mm/s?]) 2 4 8 3 6 12 GE) >
Ajuste estos valores a 3000 [mm/s? como méximo. S | Fuerza de empuje [N "** 9 | 16230 | 30a58 | 57a111 | 18a35 | 37a72 | 662130 | (2 fgr
Nota 3) La precisién de la fuerza de empuje es del +20% o o |
(fondo de escala). g Velocidad [mm/s] 15a500 | 8a250 | 4a125 | 18a500 | 9a250 | 5a125 @
Nota 4) El rango de ajuste de la "Fuerza de empuije" varia de m YR,
50% 3.05°% nara el modelo LEV1GA. dt 0%  95% 3 | Aceleracidn/deceleracion . [mm/s] 3000 P
para el modelo LEY25A. La "Fuerza de empuje" y el S | Velocidad de empuje [mm/s] 23 50 0 menos [ 35 0 menos 2
"Factor de trabajo" pueden variar en funcién del valor @ o IO I
de ajuste. Compruebe la "Seleccién del modelo" en la @ Repetitvidad de posicionamiento [mm] +0.02 g
pagina 2. i k]
Nota 5) Es la velocidad de empuje admisible. Cuando realice 2 Pa.|sol del t?rnllllo [mm] 10 5 25 [ 12 [ 6 [ 3 §
un trabajo de empuje y traslado, utilice la menor & | Resist,  impactosvibraciones [m/s?] "92¢) 50/20 =
carga vertical posible. 9 [Ti 2 : (&)
Nota 6) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto o Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (Motor en paralelo) g o
tanto en direc(cién paralela como perpendicular al & | Tipo de guiado Cojinete deslizante (vastago de émbolo) S | >=
tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el o N
actuador en el estado inicial). © | Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40 <1
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) g
rango de frecuencias entre 45y 2000 Hz. La prueba . . £
se realizé tanto en direccion paralela como a Dimensiones del motor 028 042 S
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a S | Potencia Motor [W] 30 36 OE)
cabo con el actuador en el estado inicial). =y — %)
Nota 7) El consumo de energia (incluyendo el controlador) . | Tipo de motor Servo motor (24 VDC) (N W
fﬁ;ggﬁ:ﬁgg al momento en el que el actuador esta E Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z o
Nota 8) El consumo de einergl'a €en reposo durante)el 8 | Tensién nominal [V] 24 VDC +10% ES
funcionamiento (incluyendo el controlador = P
corresponde al momento en el que el actuador esta {2 | Consumo de energia [W] Nota 7 40 86 '-_'IJ
detenido en la posicion de ajuste, excepto durante la | Consumo de energia en reEoso durante 4 (Horizontal)/6 (Vertical) 4 (Horizontal)/12 (Vertical) —
operacion de empuie. © | el funcionamiento [W] =
Nota 9) El consumo maximo de energia momentanea = - ; <
(incluyendo el controlador) corresponde al momento 8 Consumo d nerga mé momeninea V]9 59 - - - 96 - O
en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN) wl
pluede utilizarse para la seleccién del suministro 28 Tipo Nota 10) Modelo de funcionamiento no magnetizante -
eléctrico. wg
Nota 10) Unicamente con blogueo. . £ | Fuerza de retencién [N] 20 39 78 78 157 294
Nota 11) Zﬁ:;glf'g Sgtrl;aedlobrlggﬂelﬂ(.)queo, afiada el consumo de §§ Consumo de energia [W] "o 11) 36 5 E
8 z| Tensién nominal [V] 24 VDC +10% o
L
.|
Peso
Peso / Motor en paralelo IR
Serie LEY16 LEY25 LEY32 o

Carrera [mm] 30| 50 |100|150|200|250|300| 30 | 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 {400| 30 | 50 | 100|150 |200 | 250 | 300 | 350|400 [450|500| |<
Producto | Motor paso apaso|0.58 | 0.62 | 0.73 | 0.87 | 0.98 | 1.09 | 1.20 | 1.18 | 1.25|1.42 [ 1.68 | 1.86 | 2.03 | 2.21 | 2.38 | 2.56 | 2.09 | 2.20 | 2.49 | 2.77 | 3.17 | 3.46 | 3.74 | 4.03 | 4.32 | 4.60 | 4.89 § >=
Peso [kg] | Servomotor |0.580.62|0.73|0.870.98 |1.09|1.20 [1.14|1.21|1.38 |1.64 |1.82]|1.99|2.17|234(252| — | — | — | — | — | —|—|—|—|— | — g ﬂ

o
5
Peso / Motor en linea n
Serie LEY16D LEY25D LEY32D
Carrera [mm] 30 | 50 [100| 150|200 (250|300 | 30 | 50 |100 | 150|200 | 250 | 300|350 |400| 30 | 50 | 100| 150|200 |250| 300 | 350 | 400 [450|500|
Producto | Motor paso apaso| 0.58 | 0.62 | 0.73 | 0.87 | 0.98 | 1.09 | 1.20 | 1.17 | 1.24 | 1.41|1.67 | 1.85 | 2.02 | 2.20 | 2.37 | 2.55| 2.08 | 2.19|2.48 | 2.76 | 3.16 | 3.45 | 3.73 | 4.02 | 4.31 | 4.59 | 4.88 om
Peso [kg] | Servomotor |0.580.62(0.73|0.87|0.98(1.09|1.20 [1.13|1.20 (1.37 |1.63|1.81|1.98|2.16]|233|251| — | — | — | —|— | —|—|—|—|— | — 8
-
- - —
Peso adicional Ikl 5:)
Tamafo 16 25 32 8
Bloqueo 0.12 | 0.26 | 0.53 -1
Cubierta del motor 0.02 | 0.03 | 0.04
Rosca macho en Rosca macho 0.01 | 0.03 | 0.03 é
extremo del vastago | Tuerca 0.01 | 0.02 | 0.02 S
Soporte (2 conjuntos, incluye tornillos de montaje) | 0.06 | 0.08 | 0.14 &
(%]

. - : - 2 o
Brl_da delantera.(lncluye torr.ullos de monta_le) 013 | 017 | 020 £ 8
Brida trasera (incluye tornillos de montaje) % 8
Fijacion oscilante hembra (incluye eje, anillos 8 =
de retencion y tornillos de montaje) 0.08 | 0.16 | 0.22 a8

O
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Serie LEY

Diseio
16
Modelo de montaje superior del motor/LEY 25
32
@
5 =T \ = .
o Ny =
> — ,
@~ = =il O
. | 1l
[ 1\ 1 | _
2 ‘\ l SN RE
? \ A | A
L I 1 1 A
9 ® WO 6 @ ggg
Modelo de motor en linea/LEY 25D
32
! |
Cuando se selecciona la rosca
macho en extremo del vastago et Loy
o =Lk
1 ™
L
— L
1 O__
Lista de componentes - -
N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Correa —
2 | Husillo a bolas (eje)| Acero aleado 23 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio
3 | Tuerca del husillo a bolas |Resina/Acero aleado 24 | Soporte de cojinete | Acero inoxidable
4 | Embolo Aleacion de aluminio 25 | Pasador cilindrico | Acero inoxidable
5 | Vastago Acero inoxidable | Cromado duro anodizado 26 | Junta del vastago NBR
6 | Culata anterior Aleacion de aluminio 27 | Anillo de retencion |Acero para muelle
7 | Carcasa Aleacion de aluminio 28 | Motor —
8 | Tope de giro POM 29 | Cubierta del motor | Resina sintética [Solo"Con cubierta del motor"
9 | Conector hembra  |Aceroal cabono de féci mecanizacion Niquelado 30 | Salida directa a cable | Resina sintética |S6lo"Con cubierta del motor"
10 | Eje conectado Acero al carbono de faci mecanizacion Niguelado 31 | Bloque del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Casquillo Bronce autolubricante 32 | Adaptador del motor | Aleacion de aluminio |Anodizado/LEY16, 25 dnicamente
12 | Tope elastico Uretano 33 | Buje Aleacion de aluminio
13 | Rodamiento — 34 | Arana NBR
14 | Caja de retorno Fundicion de aluminio | Cromado trivalente 35 | Conect. hembra (Rosca macho) [Acero alcarbono de féci mecanizacion Niguelado
15 | Placa de retorno Fundicion de aluminio | Cromado trivalente 36 | Tuerca Acero aleado
16 | Rodamiento —
17 | Iméan — Repuestos (S6lo motor en paralelo)/Correa
18 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable |Carrera de 101 mm o mas N° Tamano Ref. de pedido
19 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm 0 mas 16 LE-D-2-1
20 | Polea para eje del tornillo | Aleacion de aluminio 22 25 LE-D-2-2
21 | Polea para motor | Aleacion de aluminio 32 LE-D-2-3
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Dimensiones: Motor en paralelo

Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

[Origen] Neta3)

H profundidad

efectiva de rosca C

4 x 01 profundidad

Nota 4) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago (OK) varia dependiendo de los productos.

—— Cable del motor
Motor paso Servomotor ]
a paso ®
\ \ ) o ; \ /
Jisgssss o © el
sgpasf]| N \/ 3
[0
y kel
20 Cable del motor (2 x 95) 3
.“é‘)
X [e]
4 x O1 profundidad W N -
efectiva de rosca R J
i Nota 2) ] H
Rango de funcionamiento Orlgenia A S
2] del vastago Nota 1) 2 [Final de carrera] S a &
%
Wi = (] > f__
A | w %2\ V2 / é
) - £ &
&} %I:é O
Y K Noad)
L B + Carrera M
A + Carrera EH

efectiva de rosca R

Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegirese de que ninguna pieza de trabajo

montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
Nota 3) El numero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.

[mm]
_[Rango de carrera Motor paso a paso| Servomotor
.
amaho| 0 | A | B |C|DEH/EV| H |J|K| L |M| O |R|S| T UV m——mr=——Y
1 .
16 |2a100 101 L 905 1,1 6134|343 | Msx0s | 18|14 | 105|255 |Max07| 7|35| 67.5|0.5|28 |61.8|80.3|625|81 |225
1012300 | 121 110.5
15a100 | 130.5 | 116
25 13|20 | 44| 45.5 |MBx1,25 |24 | 17 | 14.5(34 |M5x0.8| 8|46| 92 |1 |42 |63.4|85.4 (596 (816|265
101 2 400 | 155.5 | 141
202100 | 1485 |1
3p [ 202100 14851130 | 51 55|51 | 565 |Mex125|31 |22 | 185 |40 |Mex1.0|10|60|118 |1 |56.4|684|054| — | — |34
1012500 | 178.5 | 160
16 16
Modelo en paralelo en el lado izquierdo del motor /LEY25L Modelo en paralelo en el lado derecho del motor /LEY 25 R
32 32
ocoWYo ©
: O
@ e Mmoo i oo ©
T2 :? DT T2
[mm]
Tamano, S1 | T2 | U

16 |355| 67| 0.5

25 |47 91 | 1

32 |61 117 | 1

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.

ZS\VC
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LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1

Servomotor AC
LEY

T
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Serie LEY

Dimensiones: Motor en linea

—— Cable del motor

Motor paso Servomotor o
a paso 3
®
ol 2
85gs8s ] © g
T o
T ()
©
20 ;g H profundidad
= efectiva de rosca C
o
Cable del motor = 4x 01
Rango de funcionamiento Origen Nota2) (2 x @5) - -
del vastago "o ) 5 J—[Final do camera] Profundidad efectiva R
|\ =
. — % i L
_ Q& 13 [ | N | I - E
T——-- b H !_ 3 + +
1 *
Yy |2 St
Nota 4]
ov Carrera L B + Carrera w OKoe
M
Final de carrera A + Carrera EH
[Origen] Nota3) Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Aseglirese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago. S
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
Nota 3) El numero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago (LK) varia dependiendo de los productos.
[mm]
_ Rango de |Molor paso Servomotor
Tamaho| carrera apaso B (o5 D |[EH| EV H J K L M O1 R S T U
[mm] A
10a100 | 166.3 | 167 92
16 10 | 16 | 34 | 343 M5x0.8 18 | 14 | 105|255 | M4x0.7 7 | 35 |355]| 0.5
101 a300 | 186.3 | 187 112
15a100 | 195.4 | 191.6 | 115.5
25 13 | 20 | 44 | 455 | M8x1.25 | 24 | 17 |145|34 M5x0.8 8 | 45 |46.5| 1.5
101 a400 | 220.4 | 216.6 | 140.5
20a100 | 216.9 — 128
32 13 | 25 | 51 56.5 | M8x1.25 | 31 22 |18.5]40 M6 x 1 10 | 60 |61 1
101 a 500 | 246.9 — 158
) Rango de Motor paso| seryomotor
Tamaho| carrera \Y apaso Y
[mm] w
10a 100
16 28 61.8 625 | 24
101 a 300
15a 100
25 42 63.4 59.6 | 26
101 a 400
20 a 100
32 56.4 | 68.4 — 32
101 a 500

11
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

Ke)
[}
B8
S
o
- - ©
Dimensiones RS
(&3
o
Motor en paralelo 16 A 16 A §
Con cubierta del motor /LEY 25 (1[1B-1C Con bloqueo /LEY 25 (11 B-[1B —
32 C 32 C |
—— Cable del motor —— Cable del motor (é
Motor paso Servomotor Motor paso a paso  Servomotor C;ableSdel motor N
a paso 15 15 (2x 05) K >
rﬁ% =i ] Cable de bloqueo % w
2238338 o ~
sspssf| N Cable de “Eﬁ” o o (035) o -1
y bloqueo sgs|[| N 88 « 2
20 o -
o
2 S
N Cable del ||l s=s2ll o ) ° ol
2 IS 9
N—] 9 % motor E!!Fﬂﬂj % § (
VA ' I
20 © =
g 3 [g]
Cable del motor (2 x 05) S X 2 a
3 = > (D
X2 M =Y w 5 <[>
C Y, | [Vl
) 3 T - -] 11
[mm] [ ~ [mm] g -l
— L Motor paso a paso | Servomotor [:] IS
Tamano| T2 | Xz Tamafo ( e
\ - [ WX |w/Xx - =
16 | 75 |83 I 16 |105.8 | 124.3 | 1065 | 125 el
25 | 7.5 |88.5 0 25 | 103.9 | 125.9 | 100.1 | 122.1 { o
32 | 7.5 |98.5 = 32 [ 11141384 | — - > Es
Material de la cubierta del motor: | wl
Resina sintética -
<
Motor en linea 16 A 16 A )
Ll
Con cubierta del motor /LEY25 DCIB -[1C Con bloqueo /LEY25 DUIB -[1B =
32 C 32 C
— Cable del motor Cable de bloqueo -
Motor pasoa paso Servomotor (@3.5)  ~.ble del motor o
. ' 15 15 [ (2x05) 8
= a == - .|
\ i Cable E} Rl TERT g
= | [ de © A
s ; . ; bloqueo ' © 3
—s ©
o
= ‘x Cable -fsssssli & 3
L X2 del g (<-()
A motor ’ 2 <
20 g gl
S |olw
v |E|
I 5
9 0
[mm] \,
Tamafo Rango de carrera A T2 | X2 L |CV ' 2 vB L
16 Carrera 100 max. 169 75 less | 35 | a3 A o
Carrera 101 0 mas, carrera 200 max. | 189 ’ ’ [mm] 8
Carrera 100 max. 198.5 ~ Motorpasoapaso\Servomotor Motorpasoapaso\Servomotor hrr
Tamang Rango de carrera —
= Carrera 101 0 mas, carrera 300 max. | 223.5 23| G| B0 | 689 A VB —
Carrera 100 max. 220 Carrera 100 max. 210.3 211 <<
32 ; p 7.5 |735| 60 | 685 16 . . - 105.8 | 106.5 8
Carrera 101 0 mas, carrera 300 max. | 250 arrera 101 omas, carrera 200 max,|  230.3 231 b
Carrera 100 max. 2359 | 232.1 e
25 - - 103.9 100.1
Carrera 101 omés, carera300max| 260.9 257.1
B 16 A 32 Carrera 100 max. 259.9 — 111.4 é
Rosca macho en extremo del vastago / LEY25 0 B -00C0IM Carea 01 omis, carea ] 289.9 _ : - 5
32 =
(5]
g o
E * Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo vastago [mm -2 é
| % y la fijacion de montaje en la pag. 15. § g
; Nota) Consulte las precauciones [Uso] en las pags. 35y 36 - S5
Distancia entre cuando monte fijaciones terminales como horquillas o Tamaio| B1 | C1 | Hi | L1 | Lo MM (S
caesB - Hy piezas de trabajo. 16 | 13 |12 | 5 |245/14 | M8x1.25
.G 25 | 22 |205| 8 |38 |[23.5| M14x1.5
LZL 32 22 |20.5| 8 [42.0|235| M14x1.5
! # Lamedida L+ corresponde al momento en que la unidad se encuentra en la posicion de origen, es decir, a2 mm del extremo.
Y
Z SNC 12



Serie LEY

Dimensiones
16 A s
Roscado en la parte inferior del cuerpo/Motor en paralelo/LEY 2500B -J00U Roscado en la parte inferior del cuerpo mmj
32 C . |Rango de carrera
6 x MO profundidad efectiva de rosca MR LIS [mm] Eojledaf ot e ialer Ll
oXA H9 prof. XA 10a39 17 |23.5 40
16 | 40a100 |10.5| 15 |35.5| 32 |31 23
8 & © 5|, 101 a 300 62 |46 60
T ] 15239 24 |32 50
= B 402100 42 |41
4 25 | 101a124 [14.5| 20 |46 29
MD - 125 a 200 59 |49.5 75
Seccion XX 201 a 400 76 |58
MC 20 239 22 |36 5
L | MA ML + Carrera (MB) 402100
1 36 |43
32 | 101a124 (18.5| 25 |55 30
16 A 125 a 200 53 |51.5 80
Roscado en la parte inferior del cuerpo/Motor en linea/LEY25 DCOB -00CU 201 a 500 70 |60
MO XA XA 32 C
6 X o H9 prof. _|Rango de carrera
Profundidad eleciva MR Tamaiol ' | MO | MR | XA | XB
— = - 10239
- - ; H ”‘ W 16 | 40a100 |Méx07| 55| 3 | 4
= [ [ [ ; [ J 101 a 300
: I — 15 a 39
MD Seccién XX e LI
‘C 25 | 101a124 [M5x08| 6.5 | 4 5
M Figura detallada de la seccion XX 125 a 200
L | MA ML + Carrera 201 a 400
( =) 20a39
@ 2 402100
XA Ho XA 32 | 101a124 [M6x1| 8.5 5 6
' 125 a 200
16 A 201 a 500
Escuadra /LEY 25 OB -0O00L
32 C
Piezas incluidas
+ Soporte
« Perno de montaje del cuerpo
Soporte [mm]
- Tamaro Ra”g["n‘iif]‘”era A | LS |LSi|LL|LD|LG
LT A i L
LL = 10a100 | 106.1 76.5
16 16.1| 54| 6.6 | 2.8
— u Y. 101 a300 | 126.1 96.5
1\
1 1 136.
L] | ) & 25 52100 36.6 99 19.8| 84| 6.6 | 3.5
| LG 1012400 | 161.6 | 124
I = ¢ > 202100 | 155.7 | 114
“:’E -~ 32 a 19.2(113| 66 | 4
: [. | 1 a @ @ 5 101 a500 | 185.7 | 144
L1 X | S« (e poocooaod boooooaogded
T
x|y Y F X LX 4xoLD Tamano| OO LH | LT | LX | LY | LZ | X | ¥
LS + Carrera LZ
10a 100
A+ Corrora 16 1012 s0g] 24 |23 | 48 |403| 62 | 02|58
Tornillo hexagonal | 25 [ 128100 | o0 16| 57 |515] 71 |11.2] 58
101 a 400
Montaje hacia el exterior ] 20ai
32 | 202100 | 36 [ 32| 76 |615| 90 |11.2] 7
101 a 500
-—E Material: Acero al carbono (Cromado)
* La medida A corresponde al momento en que la unidad se
encuentra en la posicion de origen, es decir, a 2 mm del extremo.
" Nota) Cuando el motor se monta en el lado izquierdo o en el
- X Y derecho, la culata posterior debe montarse hacia el exterior.
LS + Carrera | LS+

13
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

Brida delantera /LEY16J B -CJCICIF

FT

A
C
.0
) ot z
F‘X 2x oFD
FZ
A

Brida delantera /LEYgg Od (B: -O00F

|

g
| L = E
\ I
FT FX 4 x oFD
FZ I

Brida trasera /LEY161B -C1O0G

FX

FZ

A
c
{
T i (
2xoFD FT]
A

Brida trasera /LEY2500B -0J00G

C
\I—'_—//

A
Fijacion oscilante hembra /LEY161[] g -000OD
—/_

& oCB

:
CXio3

cz3!

CT

Tornillo hexagonal

A
=

\

il

[COL

oCD orificio H10
eje d9

U

%;

CL + Carrera

CU

cw

RR

A + Carrera

A

Fijacion oscilante hembra /LEY 35 [1LI1B -LILILID
C

CcT

il

Tornillo hexagonal

N | ] -
[ g
U T U :}
cX:ds . CCU
. W RR
CzZ35s3 CL + Carrera
A + Carrera

O
<

ﬂ_ oCD orificio H10
eje d9

* La brida trasera no esta

disponible para LEY32.
=z 0
% Piezas incluidas
v « Brida
FX 4 x oFD FT + Pemno de montaje del cuerpo
FZ
Brida delantera / trasera [mm]
Tamaio| FD | FT [ FV |FX | FZ | LL | M
16 |66 | 8 |39 | 48 | 60 | 25| —
25 |55| 8 | 48 | 56 | 65 | 6.5| 34
32 55| 8 54 | 62 | 72 |10.5| 40

Material: Acero al carbono (niquelado)

Piezas incluidas

+ Fijacion oscilante hembra
« Pemo de montaje del cuerpo
+ Eje de fijacién oscilante
+ Anillo de retencion

* Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo
véastago y la fijacién de montaje en la pag. 15.

Fijacion oscilante hembra

[mm]
- | Rango de carrera
Tamafio o] A CL [CB|CD|CT
16 10a100 | 128 119 20 8 5
25 10a100 | 160.5 | 150.5 10 5
101a200 | 185.5 | 175.5
10a100 | 180.5 | 170.5
32 — 10 6
101 a200 | 210.5 | 200.5
Tamaio| L% oy lcw|cx | cz| L |RR
[mm]
16 10a100 12 | 18 8 | 16 [10.5 9
10a 100
25 14 | 20 | 18 | 36 [14.5| 10
101 a 200
10a100
32 14 | 22 | 18 | 36 |18.5| 10
101 a 200

Material: Hierro fundido (pintado)
* Las medidas A y CL corresponden al momento en que la unidad
se encuentra en la posicién original, es decir, a 2 mm del extremo.

14

[ Seleccion del modelo W

LEY

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

LECA6/ LECPG‘ {

LECP1

LEY

Servomotor AC

[

LECSA /LECSB [

Precauciones especificas

del producto

|



Fijaciones accesorias / Fijaciones de soporte

Serie LEY
Fijaciones de montaje accesorias

Horquilla macho

Horquilla hembra

* Si se usa un eje de articulacion, seleccione la opcion de cuerpo
[Rosca macho en el extremo del vastago].

I-G02 I-G04
MM ONDH10 MM 9 NDH10
A
5> o
- =T 5
o £ i )
f\_‘| M Ar |l U
L NX Li
A A

Material: Acero al carbono

Tratamiento de superficie: Niquelado

Material: Hierro fundido

Tratamiento de superficie: Niquelado

Material
Tratamiento de superficie: Niquelado

Y-G02
oND orificio H10

eje d9
MM

/e

I: Acero al carbono

Y-G04
oND orificio H10
eje d9
L MM
— | [
) /(7
LN w \J
NX Al | Ut
NZ L1 |
A

Material: Hierro fundido

Tratamiento de superficie: Niquelado

[mm] = El eje de articulacion y el anillo de retencion estan incluidos. [mm]
Ref. | Tamario Ref. | Tamario Ref. de eje
o A | At | E1 | Lt MM R1 | U1 [NDu1o| NX e A |A1|E1(Li| MM | R1| U1 [NDuiof NX|NZ| L anlcable
I-G02| 16 34 | 85|016| 25 |M8x125|10.3|11.5| 8*%| 833 Y-G02| 16 |34 | 85|016|25|M8x1,25|10.3|[11.5| 8% 813 16 |21 |IY-G02
1-G04 |25, 32| 42 |14 222 | 30 |Mi4x15(12 |14 [10%°%° {1832 Y-G04(25, 32| 42 |16 |022| 30 |Mi4x15[12 |14 |10*°%*|18133| 36 |41.6|1Y-G04
| Eje de articulacion (comun al eje de fijacion oscilante)| | Tuerca del extremo del vastago |
d
2
i 88 Y o
m L2 m \_/I
[ AL N Jnl L
Material: Acero al carbono Material: Acero al carbono (niquelado)
[mm] [mm]
Tamafo Anillo de Tamafio
Ref. aplicable Dd9 | Li L2 | d | m t e Ref. aplicable d H B C
IY-GO2 | 16 83%2 |21 [16.2] 7.6 [1.5 |0.9 |Aniloderet.detipoC8 NT-02 16 M8 x 1,25 5 13 15.0
1Y-GO04 | 25,32 | 10357 |41.6(|36.2| 9.6 | 1.55 | 1.15 |Aniloderet.detipo C 10 NT-04 25, 32 M14 x 1.5 8 22 25.4
Fijacion de montaje / Ref.
Tamano : Fijacién oscilante
aplicable Sefzeli il hembra
16 LEY-LO16 LEY-FO16 LEY-D016
25 LEY-L025 LEY-F025 LEY-D025
32 LEY-L032 LEY-F032 LEY-D032

= Para las fijaciones por escuadras, pida 2 unidades por cada cilindro.

x Las siguientes piezas se incluyen con cada tipo de fijacion.
Escuadra: Perno de montaje del cuerpo
Brida: Perno de montaje del cuerpo
Fijacion oscilante hembra: Ejes de fijacion oscilante, anillo retén tipo C para
eje, perno de montaje del cuerpo

15
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Fijaciones de montaje accesorias Serie LE Y

o
3
o
IS
3
c
9
8
D
-u - - - D
Fl]a(ﬂones de union SImpIe * La union no esta incluida con las fiiaciones de montaje de tipo A y B. Por tanto, debe pedirla de forma separada.  \__%>___
g
Referencia de unién y fijacion de montaje (tipo A/B)| Fijacién de montaje de tipo A B
<
2x oD U T1 N\
I LEY-U025 -
-+ Bf |
Tamafio aplicable g
25, 32 = T =5 ©
m HL"::/_»_}% sl= % T Niaahl s 9
Ay) | = ©
= O L= o
S
o \ k=
ljacion ae T . =
5 [YA]- 03 w2
montaje F a
l ~ . E — > (5
Tamaiio aplicable B S| >
Material: Acero al cromo molibdeno (niquelado) § II_I|J
L . [mm] |2
Fijacion de montaje F— S
— — amano b
YA F!JIac!?n de monta!e t!po A Fijacion de montaje tipo B Ref. il B|D| E|F | M T1 T2 8
YB | Fijacion de montaje tipo B YA-03 | 25,32 | 18 | 68 | 16 | 6 | 42 65 10 —
Excentricidad 0
admisible [mm] <Forma de pedido> Tamaho Peso (&)
Tamafo aplicable] 25 | 32 ® La union no esta incluida con las fijaciones de Ref. aplicable u e [a] L—IlJ
- montaje de tipo A y B. Por tanto, debe pedirla de ~
Toleran.c[a de 1 forma separada. YA-03 | 25, 32 6 18 | 56 55 g
excentricidad - Ejemplo) Ref. de pedido — — - - (&)
Juego 0.5 @ UNION:++eseeseersemsemssemseneasienenianiens LEY-U025 ‘ F“ac|on de montale de tlpo B ‘ 3
® Fijacion de montaje tipo A« YA-03 =
Referencia de unién y fijacion de montaje (tipo A/B) @S T =
Detector Union Ref. de fijaciones de montaje aplicables (*”_: — . I = i B %)
de conexion Fijacion de montaje tipo A |Fijacion de montaje tipo B Sy == = "i T S H
25,32 |LEY-U025 YA-03 YB-03 s ;[— X Union
) Union \ T e
2 x gD pasante B
H 2 x 2O prof. de avellanado 9 e O
3 /Con adhesivo de bloqueo E <
Q —
_ A Material: Acero inoxidable g E
S| A T [mm] | €
S 1 5=
Tamaho 2
K ‘ uT L Ref. aplicable B D E J M 20 $
UA C Material: Acero inoxidable YB-03 | 25,32 | 12 7 25 9 34 11.5 prof. 7.5
[mm] e
Detector Peso Tamaho Peso m
Ref. soconexion| UA| C | di | d2 H K| L |UT lql Ref. il T1 T2 V | W RS lql 8
LEY-U025 (25,32 17 |11 |16 | 8 |M8x125| 14 | 7 6 | 22 YB-03 | 25, 32 6.5 10 18 | 50 9 80 5
. . <T
Articulaciones flotantes (consutte el catalogo Best Pneumatics n° 2 para obtener los detalles.) 8
T
—
@ Para rosca macho/JA @ Para rosca macho/JS @ Pararosca hembra/lJB  ——
(acero inoxidable) 8
e Acero inoxidable 304 (aspecto) S
- - o
e Cubierta antipolvo 2
Goma fluorada/Goma de silicona § o
o
g =
a3

Tamaho ~
. Tamano de rosca
N aplicable
- ] 16 M8 x 1,25
Ey

25,32 | M14x15

Brida

SVC

N

Detector _
.. | Tamaho de rosca
de conexion
16 M5 x 0.8
25, 32 M8 x 1,25

16



Detector magnético de estado sdlido
Modelo de montaje directo

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V) C €

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 espec.
estandar.

-
-
2
gre o
/\Precaucion
\ Precauciones |

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

Circuito interno del detector magnético
D-M9N(V)

SALIDA
Negro

Circuito
principal

DC ()
Azul

DC (+)
Marrén

E Negro
\Loi DC ()

Circuito
principal

SALIDA
"""""""""""""" Azul
D-M9B(V)
:"""""""""""""_:O SALIDA (+)
’ Marrén
°%
e Y
Os
’ % JO SALIDA (-)
"""""""""""""" Azul

Caract. de los detect. mag. m

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

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9(1, D-M9[1V (con LED indicador)

Mod. detect. mag. D-MON | D-M9NV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Entrada eléctrica Enlinea |Perpendicular| Enlinea |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
Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —

Consumo de corriente 10 mA o menos —_

Tension de carga 28 VDC max. [ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o menos 25a40mA

Caida de tension interna 0.8 Vmax. a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V o menos
Corriente de fugas 100 pA max. a 24 VDC 0.8 mA o menos

LED indicador

El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Estandar

Marca CE

@ Cables — Cable de vinilo flexible dleoresistente para cargas pesadas: 82.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm2, 2 hilos
(D-M9B(V)), 3 hilos (D-MIN(V)/D-M9IP(V))
Nota) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n® 2".
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Peso (9]
Modelo de detector magnético D-M9N(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5 8 8 7
Longitud del cable (m) 1 14 14 13
3 4 41 38
5 68 68 63

Forma de pedido

D-M9

N

Seriel I—o Longitud de cable
Tipo de salida/cableado E 01'5 m
N |3 hilos, NPN Entrada eléctrica 3 32
P |3 hilost, PNP —_ En Iinga Z 5m
B 2 hilos \' Perpendicular
Dimensiones [mm]
D-M9[] >
%—;n
i j_;‘u =Es2—
6 lPosicién maés sensible
M2.5x4 L
Tomillo de cabeza ranurada
LED indicador~
Py 2.6
<1 o 22
ai
2.7
D-MoLlV ©
=) 0 o
1U— o))
‘ . . . <
6 | Posicién mas sensible
M25x4L LED indicador

Tomillo de cabeza ranurada

O
2

8
2 ~— " 32 ¢
- <

|

"

20

2.8



Detector de estado solido, con indicador
de 2 colores, modelo 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).
@ La flexibilidad es 1.5 veces superior a la del
modelo convencional (comparacion de SMC).
@ Uso de cable flexible en la espec. estandar.
@ Elrango adecuado de trabajo se puede
determinar mediante el color del LED.
(Rojo —Verde — Rojo)

A\ Precaucion
\ Precauciones \

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

Circuito interno del detector magnético
D-M9NW(V)

: ' 0DC (+)
E E Marrén

Circuito
principal

L0DC (+)

R EE TP PP TR P a2
p——0SALIDA (+)
1 Marrén

Circuito
principal

LED indicador / Senalizacion
ON

Rango de trabajo OFF

T T
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
Indicador ! :

Rojo 1 Verde | Rojo

; Rango de trabajo adecuado

Caract. detec. magnético

g

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

Seleccion del modelo

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9CIW, D-M9CIWV (Con LED indicador)

Mod. detec. mag. | D-MONW |D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
Entrada eléctrica | Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida

|

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga 28 VDC max. \ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o menos 2.5a40mA
Caida de tension interna 0.8 Vmax. a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V 0 menos

Corriente de fugas

100 pA méx. a 24 VDC

0.8 mA o0 menos

LED indicador

Rango de trabajo -« El LED rojo se ilumina.

Rango de trabajo adecuado EI LED verde se ilumina.

Estandar

Marca CE

® Cables — Cable de vinilo flexible 6leoresistente para cargas pesadas: 2.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm2, 2 hilos
(D-M9BW(V)), 3 hilos (D-MINW(V)/D-MIPW(V))
Nota) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n 2".

Peso

[d]
Modelo de detector magnético D-MINW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5 8 8 7
Longitud del cable (m) |1 14 14 13
3 41 41 38
5 68 68 63

Forma de pedido

D-M9

N

w

\'i

L

Serie l

I—o Longitud de cable

Tipo de salida/cableado - 01'5mm
N [ 3 hilos, NPN Entrada eléctrica 3 am
P |3 hI|OS., PNP — En Ilnga Z 5m
B 2 hilos \' Perpendicular
Dimensiones [mm]
D-Mol1wW P
e —
‘ -3t ——
T
GJ Posicién méas sensible
M2.5x4 L
Tomillo de cabeza ranurada
LED indicador 26
= e sy
<t [ee] 22 ~
2.7 o ~
D-MoLIwV
©
[} [to) N
LR o
‘ 4
6 | Posicion més sensible
M2.5x4 L LED indicador
Tomillo de cabeza ranurada 8
2 3.2 2
[
~ |1
) 20
N
18

O
2

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

LECA6 / LECP6 [

LECP1

Servomotor AC
LEY

[

LECSA /LECSB [

Precauciones especificas
del producto

|



Actuador eléctrico/con vastago guia ' Motor pasoa paso (Servo/24 VDC) * Servomotor (24 VDC)

serie LEYG
Seleccion del modelo

Grafico de la carga de momento

Condiciones de seleccion

Vertical Horizontal

Posicion de montaje 1 ] [ ]

Velocidad max. [mm/s] 200 o menos 200 o menos 400
Grafico (modelo de cojinete de deslizamiento) @, @ ®,® —
Grafico (modelo de rodamiento lineal a bolas) ®,® @, ©,

Montaje vertical, cojinete de deslizamiento

(D Carrera de 50 o inferior (2) Carrera superior a 50 mm
100 100
FLEYG32MO——— FLEYG32MO
2 ~—_LEYG25M0C] 2 "LEYG25M0] ]
i 10 § 10 n
o (o)) £
5 ——LEYGI6M— § FLEYG16MOI
© -~ ©
S 1 8 1
o [e]
3 3
o o
0.1 0.1
10 100 10 100
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 21 "Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical”

Montaje vertical, rodamiento lineal a bolas

(3 Carrera de 30 o inferior (@ Carrera superior a 30 mm

100 100 &
-  —LEYG32LO R ——
~ o~ 1 ~ 5
= LEYG25L[] =
E 10 ] E 10 ——
2 = == 2 ——LEYG16LO ———
S ——LEYG16LO =~ = ~
3 1 = S-S || S———— T —— —
o [e]
3 3
o o

0.1 0.1

10 100 10 100
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 21 "Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical"
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Grafica de la carga de momento

Montaje horizontal, cojinete de deslizamiento

Seleccion del modelo Serie LE YG

® L =50mm ® L =100 mm
10 T T T T 10 T T
i i LEYG32M[CJ §£EYG32ME|

S FLEYG32ML E 5 S
= B — [LEYG25M R = LEYG32M[] |l N

— | F N B [LEYG25MC]
e LLEvG2sMOT—— | TN R m—
2 L] g LEYG25MO | \
8 4 LLEYG16MO_—— LLEYG16ML] 8 1 — FELEYG16MO]
= = FLEYG16MC] =
(0] (0]
© ©
2 2
(O] (O]
o o

0.1 0.1
10 50 51 100 10 50 51 100
Carrera [mm] Carrera [mm]
* Ajuste la velocidad a un valor igual o inferior a los valores mostrados a continuacion.
Tipo de motor LEYGCOIMCOA LEYGCIMCB LEYGCIMOC
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s
Servomotor (24 VDC) 200 mm/s 200 mm/s 125 mm/s

* Para las especificaciones siguientes, utilice el sistema al 80% del "peso de carga" mostrado en el grafico.
* LEYG25MAA/Servomotor (24 VDC), Paso 12

o
[0)
°
o)
S
©
©
(=
9
o
o
K]
[
(7]

LEY

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)]

—
Montaje horizontal, rodamiento lineal a bolas <
@ L =50 mm_Velocidad maxima = 200 mm/s max. L =100 mm Velocidad maxima = 200 mm/s o inferior. %
10 . : 10 x LU
FLEYG32L0] ; ‘ —
= LEYG32LO == = = [LEYG32LO P
X, — =, LEYG32LO] T .y S
E ~~ | |LEYG25LD] E LEVG25L0_——— — L
o 7 K © ~ -
2 1 LEYG25LD7\ o 1 T '-EYG25LF N =
o — t s} I
o ——LEYGi6LO= FLEYG16LO @ LEYG16LL] ~—
B 3 'LEYG16LD Y
S
o o L
-l
0.1 0.1
10 30 31 100 101 10 30 31 100 101 L
Carrera [mm] Carrera [mm] S
(@ L =50 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s L =100 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s
10 ; 10 Q
] <
— I — 5
2 LEYG32L] 2 LEYG32L] 8 E
E  [LEYG2SLD e [leveasir) 5|~
T
2 LEYG16LT 2 <12>
o 1 o 1 (2]
© @ LEYG16LC
(0] (0]
© o L
2 2
o
o o 8
0.1 0.1 [T}
10 30 31 100 101 10 30 31 100 101 i
Carrera [mm] Carrera [mm] <t
&8
Utilizacion como cilindro de tope L
LEYG[CIM (cojinete de deslizamiento) ”
@«
c A\ Precaucion 100 5
£ 0 Precauciones de manejo Fig.a —— | 2 o EmnmEEEEnnarsgLEYL 3
B -~ Nota 1) Si se utiliza como cilindro de tope, seleccione = o= I L R N 8 o
! m un modelo con una carrera de 30 0 menos. O 20 LLEYG25M -/ NN oo &8
Nota 2) LEYGOL (rodamiento lineal a bolas) no se E LEYG1 éM % 8
O OO O puede utilizar como cilindro de tope. g 10k 3 =
Nota 3) Elimpacto en serie con el vastago guia ' 3 5[t o o
=TT puede no estar permitido (Fig. a). ' Fig. b © o S SO L S SO ROUOUROR DUROROORY IO
“ Nota 4) El cuerpo no debe montarse en el extremo. % o> [FENN N S S S A S | SRS S
Debe montarse en la parte superior o inferior O 1 : : :
II (Fig. b). 5 10 20 30 40 50
77777777777777777777 Velocidad de desplazamiento v [m/min]

20



Serie LEYG

Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEYG16}' LEYG16}AO
10 10
§ 8 ~ M § 8 M
= Paso 2.5: LEYG16,.C = Paso 2.5: LEYG16_AC
8 \ 8
g 6 \ g 6
o =
[ ©
Q Q
© ©
= 4 \ ] = 4 ]
g Paso 5: LEYG16| B g Paso 5: LEYG16] AB
S S "
S 2 N J-Peso 10: LEYG16YA 8 2 Paso 10: LEYG16!' AA—
0 \ \ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG25) 0] LEYG25)AC]
15
30
Paso 3: LEYG25YC =
- X
2 = Paso 3: LEYG25Y'AC
=~ O 10
£ b
§ 20 _Z
o T
s Paso 6: LEYG25)'B s
o £
5 3 s Paso 6: LEYG25)' AB
© ) M =
& QMW;LEYGZSLA 8 Paso 12: LEYG25Y' AA
(@]
0 N 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG32\'C
50
o Pase s LEYG32Y'C
2
3
£ 30
: \
=y
[
8 20 (Paso 8: LEYG32\'B
é \
©
2 10 — Paso 16: LEYG32\'A
O \\
0 ]
0 100 200 300 400 500 600

Velocidad [mm/s]
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Grafica de conversion de fuerza

Seleccién del modelo Serie LE YG

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEYG16Y' D LEYG16}'AC]
160 T T 120 T T
L Paso 215: LEYG16“£C L Paso 2.5:‘LEYG16LAC L~
140 I i !
L 100 o M T
o0 Paso 5: LEYG16}'B >/ i I et Laef G elsh Lo :
— . —
£ » ; y : £ golPaso10: LEYG16AA
= 100 —Paso 10: LEYG16_A ' = | !
£ I i g :
© 80 T o 60
8 r /‘I % L >//':
g 60 : g 20 / :
(0] r 1 [0} 1
> 1 / 1 > 1
T 40 P A///: = I — | l//—_ﬁ'
[ 20 -
20 —1— — : :
L 1 r 1
0 H : : : : H 0 ‘ : : : : H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%)] Max. 85% Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Max. 95%
LEYG25}'0] LEYG25)AC]
500 ‘ 140 I I
L . M
L Paso 3: LEYG25'|!IC /‘| 120 Pasol3. LEYG25 AC /‘,
4 ! I Paso 6: LEYG25AB | >~ i
00 / : | \/ 1
1
L L = 100 . M L
= z
= /E/Paso 6: LEYG25"B £ I Paso 12: LEYG25] AA !
2 300 T 2 80 :
1 1
Q L 1 IS L
8 200 1 1 © 60 T
: : . M © L !
g I i// /Paso 12: LEYG25T A av\_; 40 )< !
(] =1 T
=// 1 20 — H
Foo 1 {_ Max. 65% | '
0 H . . H . . 0 . . . . . H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Max. 95%
. (]
M . .
LEYG32 [ <Fuerza de empuje y umbrales> sin carga
800 ‘ ‘ Velocidad | Fuerza de empuje Velocidad | Fuerzade empuje
L i M Modelo |de empuje |(Valor de entrada Modelo | de empuje | (Valor de entrada
700 Paso 4: LEYG32,C - [mm/s] de ajustes) [mm/s] de ajustes)
t ! 1a4 30% a 85% 1a4d 40% a 95%
Paso 8: LEYG32)'B V !
_ 600 9 : LEYG16Y0| 5a20 | 35%a85% ||[LEYGI6{DA| 5a20 | 60%a95%
% 500 ;Pasow_ LEYG32"A : 21a50 | 60% a85% 21a50 | 80%a95%
3 L - 1a4 | 20% a65% 1a4 | 40%a95%
5 400 T LEYG25Y'D| 5a20 | 35%a65% ||LEYG25!DA| 5220 | 60%a95%
L | —
§ 300 >/ D 21a35 50% a 65% 21a35 80% a 95%
1 1
N t 1 1 1a4d 20% a 85%
S 200 /( ' LEYG32Y0[ 5220 | 35%a85%
& — _,l———-/,—‘;
[ ' [ ' 21a30 60% a 85%
100 | = x Nota) Para la carga vertical (hacia arriba), la fuerza de empuje (maxima) debe
0 H ) ) ) ) H ajustarse tal como se muestra a continuacion y el dispositivo debe
30 40 50 60 70 80 90 utilizarse con una carga de trabajo inferior a la mostrada a continuacion.

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Max. 85%

Modelo | LEYG16}'0|LEYG25Y 0| LEYG32Y0|LEYG16YTIA|LEYG25)'0IA

Paso A|/B|C/A/B|C/A|B|C|A|B|C|A|B|C

Carga de trabajo kg || 0.5 | 1

25(15/ 4|9 ]25 7 |16]05] 1 |25]/05]|1.5] 4

Fuerza de empuje 85% 65% 85% 95% 95%
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Serie LEYG

Momentos admisibles sobre la placa de union

T [N:m]
Carrera [mm]
Modelo
Par : T [N-m] 30 50 100 200 300
LEYG16M 0.70 0.57 1.05 0.56 —
LEYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
I _@_ — LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LEYG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44
LEYG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Tolerancia angular de la placa de unién
Tamafio Precision antigiro 0
LEYGCM LEYGLCIL
—@»% tg 16 +0.06° 0.07°
25 o ]
32 +0.05 +0.06
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Actuador eléctrico con vastago guia

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LEY

LEYG16, 25, 32

Forma de pedido

Servomotor (24 VDC)

C€

LEYG|1

°2

o=

0 1]6PI
©06 0600 00 ® ©®

0 Tamaiho @ Paso [mm] 0 Opcién de motor:!
Simbolg LEYG16 | LEYG25 | LEYG32 — Sin opciones
25 A 10 12 16 (& Con cubierta del motor
32 B 5 6 8 B Con bloqueo*
Cc 2.5 3 4 #1 Si se selecciona [Con blogueo], no se podra
9 : . seleccionar [Con cubierta de motor].
Tipo de cojinete «2 Para la carrera 30 o inferior del tamafio 16 con
M Cojinete de deslizamiento [Posicién de montaje del motor: Modelo de
L Rodamiento lineal a bolas 6 Carrera [mm] montaje superior o modelos en paralelo en el
lado derecho/izquierdo], si se selecciona [Con
30 30 bloqueo] el motor se proyecta al final del cuerpo.
9 Posicion de montaje del motor ~ ~ Sgleccionartrag confirmar la interfaz con dichas
- - 300 300 piezas de trabajo.
— Modelo de montaje superior '
D Modelo en linea « Véase la tabla de carreras aplicables. @ Opcién de guia
— Sin guia

Q Tipo de motor

Nota 1) Productos conformes a CE

(DLa conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEYG con los controladores de la serie LEC. La
conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel
de control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, la conformidad con la directiva EMC no puede
certificarse para aquellos componentes SMC que hayan sido incorpora-
dos al equipo del cliente bajo condiciones de trabajo reales. En
consecuencia, es necesario que el cliente compruebe la conformidad
con la directiva EMC de la maquinaria y del equipo como un conjunto.

(@Para la especificacion con servomotor (24 VDC), la conformidad
EMC ha sido probada instalando un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA).
Véase el kit de filtro de ruidos en la pag. 47. Consulte el Manual de
Funcionamiento de LECA para la instalacion.

Simbolo Tipo Tamano Controlador
LEYG16 | LEYG25 | LEYG32 | compatible
Motor paso a paso LECP6
- (Servo/24 VDC) ® * o LECP1
Servomotor Neta 1) .
A (24 VDC) L ) LECA6
A\ Precaucién

F |Con funcién de conservacion de grasa

+ Solo disponible para los cojinetes de deslizamiento de tamafio
25y 32. (Consulte el apartado "Disefio" en la pagina 29)

@ Tipo de cable del actuador*!

— Sin cable
S Cable estandar*2
R Cable robotico (cable flexible)

#1 En las piezas fijas debe usarse el cable
estandar. Para usar las piezas méviles,
seleccione el cable robdtico.

#2 S6lo disponible para el motor de tipo "Motor

paso a paso".
* Tabla de carreras aplicables
C
L™ 30 | 50 100|150 | 200 | 250 | 300 | Spke e e
LEYG16 e 6 o6 o6 o — 10 a 200
LEYG25 e &6 6 o o o o 15 a 300
LEYG32 @ &6 6 & o o o 20 a 300

« Contacte con SMC para la fabricacion de otras carreras intermedias diferentes
a las especificadas.

-

El actuador y el controlador se venden como un paquete. (Controlador ® Paginas 39 y 51)
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~_____cceeemmmmTTTTTT
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEYG16MB—100
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador. m
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @ @
J

x Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
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Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

€

‘Ii.\:'. Y
« Posicion de montaje del Posicion de montaje del
motor: Paralelo motor: En linea
@ Longitud del cable del actuador [m] @ Longitud del cable E/S [m]
— Sin cable - Sin cable
1 1.5 1 1.5"
3 3 3 3"
5 5 5 5
8 8" = Si se selecciona "Sin controlador" en el modelo
A 10* de controlador, el cable E/S no esta incluido.
B 15* Consulte la pagina 47 (LECP6/LECAS) o la
Cc 20° pagina 57 (LECP1) si se requiere un cable E/S.
* Bajo demanda (s6lo cable robotico) @ Montaje del controlador
Véanse las especificaciones Nota 5) de la pag. 27. — Montaje con tornillo
D Montaje en rail DIN*!:2
m Modelo de controlador™ +1 Solo disponible para los controladores de
— Sin cable tipo "6N"y "6P".
6N LECP6/LECA6 NPN #2 El rail DIN no esta incluido. Pidalo por
6P | (Modelo de entrada de datos de paso) | PNP separado.
1N LECP1+2 NPN
1P | (Modelo sin programacion) | PNP
#1 Para los detalles de los controladores y los
motores compatibles, consulte a
continuacion los controladores compatibles.
%2 So6lo disponible para el motor de tipo "Motor
paso a paso".
Controladores compatibles
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo sin
dedatosde de datos de programacion
paso T3 paso
Tipo
'
Serie LECP6 LECP1
- Entrada de valores Capaz de ajustar el funcionamiento sin usar un
Caracteristicas . . I
Controlador estandar PC ni una consola de programacion
Motor compatible Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso
(Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)
N° méximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia Péagina 39 ‘ Pagina 39 Pagina 51

SVC

O
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Serie LEYG

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEYG16! LEYG25! LEYG32Y
Carrera [mm] Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
Aceleracion/Deceleracion
= . a 3000 [mm/s?] 4 11 20 12 30 30 20 40 40
é Pie’::‘a ?|Horizorta Aceleracion/Deceleracion
% aplicable a 2000 [mm/s?] 6 7 30 18 50 50 30 60 60
| [kgl . Aceleracidn y deceleracion
§ Vertical 23000 Y[mmlsz] 1.5 3.5 7.5 7 15 29 9 20 41
8 | Fuerza de empuje [N] Neta3)4)5) | 14 a 38 27a74 | 51a141 | 63a122 | 1262238 | 232a452 | 80a 189 | 156 a 370 | 296 a 707
E Velocidad [mm/s] Nota 5) 15a500 | 8a250 4a125 | 18a500 | 9a250 5a125 | 24a500 | 12a250 | 5a125
?3 Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2] 3000
§ | Velocidad de empuje [mm/s] Nota 6) 50 0 menos \ 35 0 menos \ 30 0 menos
:‘Z Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
8 | Paso del tornillo [mm] 10 5 25 | 12 [ e | 3 [ 16 | 8 | 4
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota 7) 50/20
S Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (Motor en paralelo)
Tipo de guiado Cojinete de deslizamiento (LEYGCIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGCIL)
Rango de temp. de trabajo [°C] 5a 40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
@ Dimensiones del motor 028 042 [156.4
2 | Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
fg Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
@ | Tension nominal [V] 24 VDC +10%
§ Consumo de energia [W] Nota 8) 23 40 50
z Consumo de gnergfa en reposo 16 15 48
i | durante el funcionamiento [W] Nota )
£ et o o
© | Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)
§§ Tipo Nota 11) Modelo de funcionamiento no magnetizante
£2| Fuerza de retencion [N] 20 39 [ 78 78 157 294 108 | 216 421
%E Consumo de energia [W] Neta 12) 3.6 5 5
8%| Tensién nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Las carreras intermedias se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Horizontal: El valor maximo de la carga de trabajo para la operacion de posicionamiento. Para la operacién de empuije, la carga de trabajo maxima es igual a la "Carga

Nota 3)
Nota 4)

Nota 5)

Nota 6)
Nota 7)

Nota 8)
Nota 9)

de trabajo vertical". Para soportar la carga es necesaria una guia externa. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales dependeran del estado de la guia externa.
Vertical: La velocidad depende de la carga de trabajo. Comprobacion “Seleccion del modelo” de la pagina 1.

Ajuste los valores de aceleracién/deceleracién a 3000 [mm/s?] como maximo.

La precision de la fuerza de empuje es del +20% (fondo de escala).

El rango de ajuste de la "Fuerza de empuje" varia de 35% a 85% para el modelo LEYG 16, de 35% a 65% para el modelo LEYG25 y de 35% a 85% para el
modelo LEYG32. La "Fuerza de empuje" y el "Factor de trabajo" pueden variar en funcién del valor de ajuste. Comprobacién “Seleccién del modelo” de la pagina 2.
La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable supera los 5 m,
disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (A 15 m: reducido en hasta un 20%).

La velocidad de empuje es la velocidad admisible para la operaciéon de empuije.

Resistencia a impactos. Se 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).

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

El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la
posicion de ajuste, excepto durante la operacion de empuje.

Nota 10) El consumo maximo de energia momentanea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede

utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 11) Unicamente con bloqueo.
Nota 12) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

27

O
2



Nota 1) Las carreras mostradas entre ( ) y las carreras
intermedias se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: El valor maximo de la carga de trabajo
para la operacion de posicionamiento. Para la
operacion de empuije, la carga de trabajo maxima es
igual a la "Carga de trabajo vertical".

Para soportar la carga es necesaria la guia externa.
La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales
dependeran del estado de la guia externa.

Vertical: Compruebe la "Seleccion del modelo" en la
pagina 1.

Ajuste los valores de aceleracion/deceleracion a
3000 [mm/s2] como maximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuije es del £20%
(fondo de escala).

Nota 4) El rango de ajuste de la "Fuerza de empuje" varia de
50% a 95% para el modelo LEYG16A, de 50% a
95% para el modelo LEYG25A.

La "Fuerza de empuje" y el "Factor de trabajo"
pueden variar en funcion del valor de ajuste.

Compruebe la "Seleccion del modelo" en la pagina 2.

Nota 5) La velocidad de empuje es la velocidad admisible
para la operacion de empuije.

Nota 6) Resistencia a impactos. Se supera la prueba de
impacto tanto en direccion paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a

Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

Caracteristicas técnicas

Servomotor (24 VDC)

Tipo de actuacion

Husillo a bolas + Correa (Motor en paralelo)

Tipo de guiado

Modelo LEYG16YA LEYG25)A
30, 50, 100, 150
Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 T ’
Carrera [mm] o= 200, 250, 300
S | Aceleracion/Deceleracion
g Carg? de Horizontal 23000 [mm/s’] 3 6 12 7 15 30
3 | trabajo P—
O | ] Nota2) |y 4:-.1 Aceleracion/Deceleracion
s [kal ™% ertical 00 mmsg | 15 3.5 7.5 2 5 11
.: Fuerza de empuje [N] Nta3 46 a30 | 30a58 |[57a111| 18a35 | 37a72 |66a 130
_2'_3 Velocidad [mm/s] 15a500| 8a250 | 4a125 |18a500| 9a250 | 5a125
~§ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000
" | Velocidad de empuje [mm/s] Nota 5) 50 0 menos [ 35 0 menos
_g Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
3 | Paso del tornillo [mm] 10 5 | 25 | 12 [ 6 | 3
% Resist. a impactos/vibraciones [m/s] Neta 6) 50/20
©
©
o

Cojinete de deslizamiento (LEYGCIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGOL)

Rango de temp. de trabajo [°C]

5a40

Rango de humedad de trabajo [%)]

90 H.R. o inferior (sin condensacion)

W Seleccion del modelo

LEY

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

cabo con el actuador en el estado inicial). - .
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un & | Dimensiones del motor 28 042
rango de frecuencias entre 45y 2000 Hz. La prueba L Potencia Motor [W] 30 36 [Te)
se realizo tanto en direccion paralela como -E - o
perpendicular al tonillo guia. (La prueba se llevé a @ Tipo de motor Servomotor (24 VDC) 8
Nota 7 £200 con el actuador en el estado inicial). @ Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z —
ota 7) El consumo de energia (incluyendo el controlador) (7] -
corresponde al momento en el que el actuador esta S | Tension nominal [V] 24 VDC £10% ©
funcionando. = B <t

Nota 8) El consumo de energia en reposo durante el % Consumo de energia [W] Nota 7) 40 86 O
funcionamiento (incluyendo el controlador) D | Consumo de energiaen reposo durante el funci. W] V28| 4 (Horizontal)/6 (Vertical) 4 (Horizontal)/12 (Vertical) 'ﬂ
corresponde al momento en el que el actuador esta g " A Not29)
detenido en la posicion de ajuste, excepto durante la o Consumo de energia max, momentanea [W] 59 96
operacién de empuije. O | Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)

Nota 9) El consumo méximo de energia momentanea 23 X X X b
(incluyendo el controlador) corresponde al momento £ 8l Tipo Nota 10) Modelo de funcionamiento no magnetizante o
en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor 23| Fuerza de retencién [N] 20 ‘ 39 ‘ 78 78 ‘ 157 ‘ 204 (&)
puede utilizarse para la seleccién del suministro g% - [11]
eléctrico. ‘5| Consumo de energia [W] Nota 11) 3.6 5 1

Nota 10) Unicamente con bloqueo. §§ PP A o,

Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo S¢| Tension nominal [V] 24 VDC £10%

de energia para el bloqueo.
Peso
(@]
Peso / Motor en paralelo <
Modelo LEYG16M LEYG25M LEYG32M ke
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 g .|
Peso del Motor paso a paso|0.83 |0.97 |1.20|1.49|1.66 |1.67 |1.86|2.18|2.60|2.94 |3.28 |3.54|2.91|3.17|3.72|4.28|4.95|5.44 | 5.88 %
producto [kg]| Servomotor |0.83|0.97|1.20|1.49|1.66|1.63|1.82|2.14|2.56|2.90(3.24|350| — | — | — | — — — — 2
Modelo LEYG16L LEYG25L LEYG32L |
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del Motor paso a paso|0.84 |0.97|1.14|1.43|1.58 |1.68|1.89(2.13|2.56|2.82|3.14|3.38|2.91|3.18|3.57 |4.12|4.66 |5.17 | 5.56 g
producto [kg]| Servomotor |0.84|0.97|1.14|1.43|1.58|1.64|1.85/2.09|2.52(2.78|3.10(334| — | — | — | — | — | — | — Q
-
Peso / Motor en linea b3
Modelo LEYG16M LEYG25M LEYG32M 8
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 -1
Peso del Motor paso a paso|0.83 (0.97 |1.20|1.49|1.66 |1.66|1.85|2.17|2.59|2.93|3.27 |3.53|2.90|3.16 |3.71 |4.27|4.94|5.43 | 5.87
producto [kg]| Servomotor [0.83|0.97|1.20|1.49(1.66|1.62|1.81|2.13|2.55|2.89|3.23|3.49| — — — — — — — _é
Modelo LEYG16L LEYG25L LEYG32L g
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 b
(<5
Peso del Motor paso a paso|0.84 |0.97 |1.14|1.43|1.58|1.67|1.88|2.12|2.55|2.81|3.13|3.37|2.90|3.17 |3.56 |4.11|4.65|5.16 | 5.55 kS ’§
producto [kg]l| Servomotor |0.84|0.97|1.14|1.43|1.58|1.63|1.84|2.08|2.51|2.77|3.09(3.33| — — — — — - - § é
L3
L a oS
Peso adicional kgl —
Tamano 16 25 32
Bloqueo 0.12 | 0.26 | 0.53
Cubierta del motor| 0.02 | 0.03 | 0.04

N
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Serie LEYG

Diseno

9

A eV

_.]r o)

=
/] |
———

o s

o

Para motor en linea

sl [T ]
——

|

Cuando seleccione la "funcién de
conservacion de grasa"

LEYGZ MDD -00F: Carrera 50 0 menor

T

Nota) El material de fieltro esta insertado

para conservar la grasa en la parte
deslizante del cojinete de

deslizamiento.

Esto prolonga la vida de la parte

deslizante, aunque no la garantiza de
forma permanente.

LEYGOM LEYG égM: Carrera 50 o menor
)
! [} ] - - J
: : 1 ] B o)
[© ol
ﬂ |7\ LEYGégM: Carrera superior a 50
> > | B o
R ]
L [ ]
LEYG16L: Carrera 30 o menos
LEYGOL LE_Y|G§§L: 100 mm o menos
@ @ Er—" . - %
IV A—a sl ool
= ) LEYG16L: Mas de 30, 100 o menos de carrera
o D 0 .

F——

s

Jg——
'

ol

LEYGéE L: Carrera superior a 10

Piezas de repuesto / Correa

© @ N° | Tamafio |Ref. de pedido
- uﬂ 16 LE-D-2-1
— y_) 22 25 LE-D-2-2
32 LE-D-2-3
Lista de componentes
N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Descripcion Nota
1 | Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 24 | Soporte de cojinete| Acero inoxidable
2 | Husillo a bolas (eje), Acero aleado 25 | Pasador cilindrico Acero inoxidable
3 | Tuerca del husillo a bolas | Resina/Acero aleado 26 | Junta del vastago NBR
4 | Embolo Aleacion de aluminio 27 | Anillo de retenciéon | Acero para muelle Fosfatado
5 |Vastago Acero inoxidable | Anodizado cromado duro 28 | Motor -
6 | Culata anterior Aleacion de aluminio 29 | Cubierta del motor Resina sintética
7 | Carcasa Aleacién de aluminio 30 | Salida directa a cable | Resina sintética
8 | Tope de giro POM 31 | Fijacion de la guia | Aleacion de aluminio Anodizado
9 | Conector hembra | Aceroal carbono de fécil mecanizacion Niguelado 32 | Vastago guia Acero al carbono
10 | Eje conectado Acero al carbono de fécil mecanizacion Niguelado 33 | Placa Aleacién de aluminio Anodizado
11 | Casquillo Bronce autolubricante 34 | Perno montaje placa| Acero al carbono Niquelado
12 | Tope elastico Uretano 35 | Perno de la guia Acero al carbono Niguelado
13 | Rodamiento — 36 | Cojinete de deslizamiento -
14 | Caja de retorno Fundicién de aluminio| Cromado trivalente 37 | Fieltro Fieltro
15 | Placa de retorno  |Fundicién de aluminio| Cromado trivalente 38 | Soporte Resina
16 | Rodamiento - 39 | Anillo de retencién | Acero para muelle Fosfatado
17 |Iman — 40 | Rodamiento a bolas —
18 | Soporte del anillo guia| Acero inoxidable | Carrera de 101 mm o més 41 | Espaciador Aleacién de aluminio Cromado
19 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm 0 mas 42 | Bloque del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
20 | Polea para eje del tornillo | Aleacion de aluminio 43 | Adaptador del motor | Aleacion de aluminio | Anodizado/LEY16, 25 Unicamente
21 | Polea para motor | Aleacion de aluminio 44 | Buje Aleacién de aluminio
22 | Correa — 45 | Arafa NBR
23 | Tope de cojinete | Aleacion de aluminio
29
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Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

Dimensiones: Motor en paralelo

oXA H9 prof. XA

4 x OA profundidad efectiva de rosca OB

1 2x NA profundidad

o %

Nota 1) El rango en el que el vastago se

puede mover cuando vuelve al
origen. Aseglrese de que ninguna
pieza de trabajo montada sobre el
vastago interfiera con las piezas

\
W Seleccion del modelo

LEY

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

74— | -
| ; efectiva de rosca NC
Seccién XX O—2o= ) de trabajo y los accesorios
x *—g - - X colocados alrededor del vastago.
! ! o— ‘l Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
- — Nota 3) El nUmero que aparece entre
4 @\ ] 20 paréntesis indica que la direccion
= - } 20 de retorno al origen ha cambiado.
0.5) Seccion XX
WB
4 WA 4 x OA pasante
WC + Carrera
4xNAprofundidad  Final de carrera VA
efectiva deroscaNB -\ [Origen] Nota 3) VB
Rango de funcionamiento ,// oXA H9 prof. XA
2] del vastago Nt | i
e Origen Nota 2)
Oawiwa’ [Final de carrera] f
(FC)
* N [T
| — || Yool
© © © = H—t —t ° o H Ol o
< _§ | J_ """ - J... Eﬁ h .
0] 6 -
| UJ
M 0.5 C
EA FA_| |FB B + Carrera
EB Carrera A + Carrera
LEYGOIL (Rodamientos lineales a bolas) _ LEYGOIM (Cojinete de deslizamiento)
Y — .
Carrera estandar: 50, 100, 200 - ] Carrera estandar: 30, 50, 100
[mm] = O [mm]
Tamaio| Rango de carrera | L | DB < ( I e Tamano| Rango de carrera | L | DB
Carrera 90 max. 75 x %I A_{ e Carrera 64 méx. 51.5
16 Canera 9 o més, carera 200 max | 105 8 L 16 | Carera650mas, carerad0max. | 74.5 | 10
CaraE %1 e 91 Q Carrera 91 0 mas, carrera 200 max.| 105
25 |Carera 1150 mas, canera 10max.[ 115 | 10 = A = Carrera59max. | 67.5
Carrera 191 0 mas, carrera 300 max, | 133 mal [ 4 x oG 25 |Carera Goomgs, carera 185 mijlx‘ 1005] 12
Carrera 114 max. 975 =) (0.5) pasante Carrera 186 0 més, carrera 300 ma. | 138
32 [Canerafi50mas, camera 10 max.| 116.5 | 13 @ 4 WA 32 [t f;?rrer’a i ma:lBO . 1;‘71 16
Carrera 191 0 mas, carera 300 max.| 134 ATErR 9 0 Mas, CATERA 100 ma.
L + Carrera Cartera 181 0 mas, camera 300 max.| 144
LEYGOIM, LEYGCIL Comun [mm]
Tamano| Rango de carrera | A B C (DA |EA |EB |EH | EV | FA|FB|FC| G |GA| H J K M | NA [ NB | NC
Carrera 39 max. 109 90,5 37
16 | Canerad0 omés, carera 100 max. ) 52 16 35 69 83 | 41.3 8 |105| 85| 43 |32 745| 25 23 | 25.5 |M4x0.7 7 5.5
Carrera 101 omas, carrera 200max.| 129 | 110.5 | 82
Carre(a 39 max. 1415|116 50
Carrera 40 0 més, carrera 100 max. 675
25 | Carrera 101 0 més, cartera 124 max. ) 20 46 85 | 103 | 525 | 11 | 145|125 | 54 | 405 | 99 | 31 29 |34 |M5x08| 8 | 6.5
Carrera 125 0mas, carrera 200 max. | 166.5 | 141 84.5
Carrera 201 0 més, carrera 300 max. 102
Carrera 39 max. 55
Carrera 40 0 més, carrera 100 max. 1605 | 130 68
32 | Carera 101 0 mas, carrera 124 méx. 25 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 50.5|1255|38.5| 30 |40 |M6x10| 10 | 8.5
Carrera 125 0mas, carrera 200 méx. | 190.5 | 160 85
Carrera 201 0 més, carrera 300 max. 102
" Motor paso a paso| Servomotor
Tamaho| Rango de carrera | OA | OB | P Q S T U \'} VA | VB | VA | VB WA WB WC| X | XA | XB| Y 4
Carrera 39 max. 25 |19 55
16 | Canerad0omés, carera 100max. [M5x08| 10 65 15 25 79 |7 28 80.3 | 61.8 | 81 625 | 40 | 26.5 44 3 4 225 | 6.5
Carrera 101 0 més, carrera 200 max. 70 | 415 75
Carrera 39 max. 35 |26 70
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max. 50 | 335
25 |Carera 101 o mas, carera 124 max.| M6x 1.0 12 80 18 30 95 | 7 42 85.4 | 63.4 | 81.6 | 59.6 ) 54 4 5 26.5 | 85
Carrera 125 0 més, carrera 200 max. 70 | 435 95
(Carrera 201 0 més, carrera 300 max. 85 | 51
Carrera 39 max. 40 | 28.5
p - 75
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max. 50 | 335
32 |Carrera 101 omés, carera 124 max | M6 x 1.0 | 12 95 28 40 | 117 | 75 | 56.4 | 95.4 | 68.4 | — — ) 64 5 6 |34 8.5
Carrera 125 0 més, carrera 200 max. 70 [ 435 | 105
Carrera 201 0 mas, carrera 300 méx. 85 | 51
30
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LECA6 / LECP6

LECP1

LEY

Servomotor AC

(

[

LECSA /LECSB

Precauciones especificas

del producto
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Serie LEYG

Dimensiones: Motor en linea

oXA H9 prof. XA

4 x OA profundidad efectiva de rosca OB

Nota 1) El rango en el que el vastago se
puede mover cuando vuelve al
origen. Asegurese de que

- m ; 2 x NA profundidad ninguna pieza de trabajo
Seccién XX - 7 T """ ctectiva de rosca NC montada sobre el vastago
o 193 G{ interfiera con las piezas de
N\ ‘ t ! trabajo y los accesorios
N o3 - - - - colocados alrededor del vastago.
i XA XA Ho ‘ ‘ ﬁ Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
: — S Y — Nota 3) El numero que aparece entre
CD\ paréntesis indica que la direccion
_ _ I .
] | de retorno al origen ha
(0.5) Seccién XX cambiado.
WB S
z WA ‘ 3
wc ©
w2
\ // |8
Rango de funcionamiento 3 4 x OA pasante
: Nota 1) )
Final de carrera del vastago Nota Origen Nota 2 —E oXA H9 prof. XA
| [Origen] Nota 3) r [Final de carrera] %’
ik [2] Carrera || 2 (FC) 4 K—J’ Seccion XX ,
' - IMIS === FaE===
7 -l [ I e — — oS %
& T - - i | > @)oo
A < [ ==L w \(})/ Fol
6 i B o e =TT 70]
| [~
Oov 0.5 C YD || 2 5 X
EA FA_ | |FB B + Carrera VB T
EB A + Carrera EH
LEYGOL (Rodamientos lineales a bolas) _ LEYGOIM (Cojinete de deslizamiento)
. —— .
Carrera estandar: 50, 100, 200 - ] Carrera estandar: 30, 50, 100
(mm] o ks (mm]
Tamano| Rango de carrera | L | DB < Tamano| Rango de carrera | L | DB
a|x| 3} 5 E - :
Carrera 90 max. 75 Q arrera 64 max. 51.5
16 Carrera 81 o més, carera 200 méx] 105 8 16 | Carera650mas, carerad0max. | 74.5 | 10
e %1 e 91 O Q\ Carrera 91 0 mas, carrera 200 max.| 105
25 |Carera 1150 mas, canera 10max.[ 115 | 10 I — : = CarreraS9max. | 67.5
Carera 191 o més, carera 300ma,| 133 m! (05 4x0G 25 | Carrera 60 0 mas, carrera 185 méx. | 100.5 | 12
Carrera 114 max. 975 Q Z WA pasante Carera 186 0 més, cartera 300 max. | 138
32 [Carerait5omas, carera190max] 116.5 | 13 Cartera 54 méx. 74
Cartera 191 0 mas, carrera 300 max| 134 L + Carrera 32 | Carrera 550 més, carrera 180 max. | 107 16
‘ Carrera 181 0 més, carrera 300 méx. | 144
LEYGOM, LEYGCIL Comun [mm]
Tamaiio| Rango de carrera 120 °as°apas°)\se“’°m°‘°’ B | C |DA|EA|EB|EH|EV | FA|FB|FC| G |GA| H | J | K |NA|NC
Carrera 39 max. 1743 175 92 37
16 |Carerad0 o mas, carrera 100 max. ) 52 16 35 69 83 | 41.3 8 |105| 85| 43 |32 425 | 25 23 |M4x07| 5.5
Carrera 101 omas, carera200max] ~ 194.3 195 112 | 82
Careadméx___| 5064 | 2026 | 1155 20
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max, 675
25 |Carrera 101 0 mas, carrera 124 méx. | 20 45 85 | 103 | 52.5 | 11 145|125 | 54 | 40.5 | 535 | 31 29 [M5x08| 6.5
Carrera 125.0mas, carrera 200max.|  231.4 227.6 | 1405 | 84.5
Carrera 201 0 més, carrera 300 max. 102
Carrera 39 max. 55
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max. 228.9 128 68
32 | Carera 101 o més, carera 124 mx. 25 60 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 |50.5|68.5|38.5 | 30 [M6x10| 8.5
Carrera 125.0mas, carrera 200max.|  258.9 — 158 | 85
(Carrera 201 0 més, carrera 300 max. 102
Tamano| Rango de carrera | OA |OB | P | @ | 8 | T | u | v [lossepslServomolor] \ya | WwB |WC| X | XA | XB | YD | Z
VB
Carrera 39 max. 25 |19 55
16 |Carerad0omas, carrera 100max. [M5x0.8| 10 65 15 | 25 79| 7 28 61.8 62.5 40 | 26.5 44 3 4 24 | 6.5
Carrera 101 o més, carrera 200 max. 70 [ 415] 75
Carrera 39 max. 35 |26 70
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max. 50 | 335
25 |Carera 101 o mas, carera 124 max. |[M6x 1.0{ 12 80 18 30 95 | 7 42 63.4 59.6 ) 54 4 5] 26 | 85
Carrera 125 0 més, carrera 200 max. 70 | 43.5 95
(Carrra 201 0 més, carrera 300 max. 85 | 51
Carrera 39 max. 40 | 285 75
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max. 50 | 33.5
32 |Carrera 101 omés, carera 124 max | M6 x 1.0| 12 95 | 28 | 40 | 117 | 75 | 56.4 | 68.4 — ) 64 5 6 32 | 85
Carrera 125 0 més, carrera 200 max. 70 [ 43,5 ] 105
Carrera 201 0 mas, carrera 300 max. 85 | 51
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Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

Dimensiones
Motor en paralelo
16 A 16 A
Con cubierta del motor /LEYG25C1C1B-C1C Con bloqueo /LEYG25C11B-C1B
32 C 32 C
—— Cable del motor Cable del motor
Motor paso Servomotor Motor paso a paso Servomotor
a paso 15 15
lllEll o :
szpasf| N Cable | | o Eﬁ ° Cable del motor (2 x 25)
de bloqueo [[[ss2][| < A Cable de blogueo (3.5
20 ]
o Cable Flll‘ll o o
9 del motor EM’EH A g
8 g 20 24 @ %
\ 8 8
[0 (o)
© kel
Cable del motor (2 x 25) e X ]
X2 e o %’ w ?
S i
) ) V) J
[mm] [ N ] A
Tamano| T2 | X2 = [mm]
0 Tamaio Mator paso a paso | Servomotor {
16 | 7.5 |83 ] W | X|w]|X )
25 | 7.5 |88.5 16 | 1058 | 124.3|106.5 | 125
32 | 7.5 | 985 0 25 (10391259 |100.1 | 122.1 (i
Material de la cubierta del motor: ’ 32 | 11141384 — | — ’
Resina sintética
Motor en linea
16 A 16 A
Con cubierta del motor /LEYG25C1DB-C1C Con bloqueo /LEYG25(1D1B-[1B
32 C 32 C
Cable del motor
& Motor pasoa paso Servomotor Cable de blogueo (03.5)
e £\ 15 15 Cable del motor (2 x @5)
. = Cable A‘Eﬁ_, o ﬁ o
L. de bloqueol|[[s2[]| A
o
; S
)‘(\2 Motor  Jli5itszll o 8 o
del motor [[zzzp2s][| kS
: | 8
20 24 g
2
E
S
\
14 ——— 0
L ]
‘. L
‘ 2 VB
A
[mm] [mm]
Tamano| Rango de carrera A T2 | X2 L H | CV 5 Motorpasoapaso\Servomotor Motorpasoapaso\ Servomotor
- Tamano| Rango de carrera
16 Carrera 100 max. 177 66 4 A VB
Carrera 101 0 mas, carrera200 max.| 197 75 51 35 150 3 16 Carrera 100 max. 218.3 219 105.8 106.5
25 Carrera 100 max. 209.5 o5 s o e | sas Carrera 101 omés, camera 200 max.| 238.3 239 ’ ’
Carrera 101 0 mas, carrera 300 max.| 234.5 ' ' ’ ’ 25 Carrera 100 max. 246.9 243.1 103.9 100.1
a2 Carrera 100 max. 232 5 s |es Cartera 101 omés, camera300max| 271.9 | 268.1 ’ ’
Carrera 101 0 més, carrera 300 max.| 262 75735 017 S 32 Carrera 100 max. 271.9 - 1114
Carrera 101 omés, carera 300 max.|  301.9 — ’

N
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W [Seleccibn del modelo

LEY

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

LECA6 / LECP6

LECP1

LEY

Servomotor AC

(

[

LECSA /LECSB

Precauciones especificas
del producto
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Serie LEYG

Bloque de soporte

@ Guia para la aplicacion del bloque de soporte

Si la carrera supera 100 mm y se aplica la carga lateral, 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

016

lTamaﬁo

016

Para tamafno 16

025

Para tamafo 25

032

Para tamafo 32

Bloque de soporte

Bloque de soporte

Pernos de montaje del cuerpo

— P4
D I —
_ o) ©
P ® BF
i : = < j <
E © [odn
© © :
R 2 x OA profundidad
- efectiva rosca OB
2 x oG pasante
. (0.5) 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]
Tamano Modelo Rango de carrera EB G GA OA OB ST wC X
Carrera 100 méx. 55
16 LEYG-S016 - - 69 4.3 32 M5 x 0.8 10 16 44
Carrera 101 0 més, carrera 200 max. 75
Carrera 100 méx. 70
25 LEYG-S025 c - - 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 54
arrera 101 0 mas, carrera 300 méx. 95
32 | LEYG-S032 Carrera 100 101 4 0 M6 x 1.0 12 22 5 64
" Carrera 101 0 mas, carrera 300 max. 5 505 x1. 105

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

33
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Al

serie LEY/LEYG

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la

producto 1

contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Disefio / Seleccion \

|

Uso

1.

A\Advertencia

Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.
La seleccion del producto debe realizarse segun la maxima
carga y el maximo 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 las piezas deslizantes del vastago, una reduccion
de la precision y una menor vida til.

. No utilice el producto en aplicaciones que supondrian la
aplicacion de fuerzas externas o impactos sobre el mismo

Podrian producirse fallos de funcionamiento.

. Si lo va a usar como un tope, seleccione [Serie LEYG]
"Cojinete de deslizamiento".

. Si lo va a usar como un tope, fije el cuerpo principal
usando la fijacion de la guia (con "Montaje superior" o
"Montaje inferior").

Si el extremo del actuador se usa para fijar el cuerpo principal
(montaje en los extremos), esto afectara al funcionamiento y
reducira la vida del producto.

|

Uso

APrecaucion

1. Senal de salida INP

1) Operacion de posicionamiento

Cuando el producto se encuentra dentro del rango de

ajuste establecido en los datos de paso [Pos. entrada), la

sehal de salida INP se activa.

Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.

2) Operacion de empuje

Si la fuerza efectiva supera los datos de paso [Disparador

LV], la sehal de salida INP se activara.

Configure la [Fuerza de empuje] y el [Disparador LV] dentro

del rango establecido.

a) Para asegurarse de que el actuador es capaz de empujar
la pieza de trabajo con la [Fuerza de empuje] configurada,
se recomienda configurar el [Disparador LV] al mismo
valor que la [Fuerza de empuije].

b) Si el [Disparador LV] y la [Fuerza de empuje] se configuran
a un valor inferior al limite inferior del rango establecido, la
senhal de salida INP podria activarse desde la posicion
inicial de la operacion de empuje.

N

6.

SVC

/A\Precaucioén

<Fuerza de empuje y umbrales de activacion> Sin cargalCon carga lateral en el extremo del véstago

1 [Seleccién del modelo

*

Para la carga vertical (hacia arriba), la fuerza de empuje (maxima) debe
ajustarse tal como se muestra a continuacion y el dispositivo debe
utilizarse con una carga de trabajo inferior a la mostrada a continuacion.

Modelo |[LEY160] | LEY25(] | LEY32[] [LEY160JA | LEY25[]A
Paso |A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B]|C
Cargatrabajolke]| 1 |1.5] 3 |2.5] 5 [10(4.5]| 9 |18 | 1 |1.5] 3 [1.2]2.5] 5
Fuerzadeempu’}ﬂ 85% 65% 85% 95% 95%

Modelo | LEYG16".0|LEYG25", (1| LEYG32", O|LEYG16", JALEYG25", CA
Paso |A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B]|C

Cargatrabajo [kg]|0.5] 1 |2.5|1.5| 4 | 9 |2.5| 7 |16]0.5] 1 [2.5|0.5|1.5| 4

Fuerza de empu?ﬁ 85% 65% 85% 95% 95%

. Cuando utilice la operacion de empuje, asegurese

de ajustar el equipo en [Operacidon de empuje].

No golpee la pieza de trabajo durante la operacion de
posicionamiento ni en el rango de la operacion de
posicionamiento, ya que podria daharse.

. La velocidad de accionamiento durante la operacion

de empuje debe ajustarse dentro del
especificado.

Se producen dahos y fallos de funcionamiento.

rango

. Uselo a la fuerza de posicionamiento de ajuste

inicial (LEY1601/2501/320: 100%, LEY16A[: 150%,
LEY25A: 200%)

Si se usa a un valor inferior al valor de ajuste inicial, el tacto
sera irregular y puede activarse una alarma.

. La velocidad real del producto puede variar en

funcion de la carga.

Cuando seleccione un producto, revise las instrucciones del
catéalogo relativas a la seleccion de modelo y a las caracteristi-
cas técnicas.

Durante el retorno a la posicion de origen, no
aplique una carga, impacto o resistencia adicional a
la carga transferida.

En caso contrario, la posicion de origen puede verse
desplazada, ya que se basa en el par motor detectado.
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Fuerza de |Fuerza de empuje Velocidad de |Fuerza de empuje E
Modelo | de trabajo (Valor de Modelo empuje (Valor de |
[mm/s] |entrada de ajuste) [mm/s] |entrada de ajuste)
1a4 30% a 85% 1a4 40% a 95%
LEYO160 | 5a20 35% a85% ||LEYO16OA| 5a20 60% a 95%
21a50 | 60% a85% 21a50 | 80% a95%
1a4 20% a 65% 1a4 40% a 95% (—
LEYO2500 | 5a20 35% a 65% ||LEYO250A| 5a20 60% a 95%
21a35 | 50% a65% 21a35 | 80%a95%
1a4 20% a 85% (0]
LEYO320 | 5a20 35% a 85% >
21a30 | 60%a85% (1]
|

LEY

(



Al

Serie LEY/LEYG

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la

producto 2

contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

A\Precaucién

7.

En la operacion de empuije, configure el producto en una posicion
en la que se encuentre a, al menos, 2 mm de la pieza de trabajo
(dicha posicion se considerara la posicion inicial de empuije).

Si el producto se configura en la misma posicion que la pieza
de trabajo, el funcionamiento puede ser inestable y se puede
producir la siguiente alarma.

13. Durante la operacion de empuje, utilice el producto
dentro del rango de factor de trabajo.
El factor de trabajo es una relacion tomada en el momento en
que puede seguir siendo empujada.

- Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

a. Se genera la alarma "Posic. fallida". LEY16L
El producto no puede alcanzar una posicion inicial de empuje Fuerza de Temperatura ambiente: 25°C 0 menos | Temperatura ambiente: 40°C
debido a la desviacion en anchura de la pieza de trabajo. emOBUJe Factor de trabajo | Tiempo de empuje |Factor de trabajo| Tiempo de empuje
b. Se genera la alarma "ALM de empuje” 7] [%] continuo [min] [%] continuo [min]
El producto retrocede con respecto a una posicion inicial de ! 40 0 menos 100 -
empuije una vez iniciado el empuije. 50 100 _ 70 12
. . . . = . | 70 20 1.3

8. Impida el contacto con cualquier objeto y evite dafiar el area 85 15 0.8

de friccién del vastago. 1 -

El vastago y el vastago guia se fabrican con una tolerancia LEY250]

precisa, por lo que hasta la mas minima deformacion puede Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C

provocar un fallo de funcionamiento. ! empuije | Factor de trabajo | Tiempo de empuje [Factor de trabajo| Tiempo de empuje
- ! % 0, . . o, . .

9. Conecte el producto de forma que no pueda sufrir impactos | %] [%] continuo [min] [%] continuo [min]
ni se pueda aplicar una carga sobre él cuando haya una guia ! 65 0 menos 100 - 100 -
externa instalada. ! LEY320)

Use un conector con libre movimiento (como una junta flotante). Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C
10. No accione el cuerpo a partir de la fijacion del vastago. ! empuje | Factor de trabajo | Tiempo de empuje |Factor de trabajo| Tiempo de empuie
Si se aplica una carga excesiva sobre el vastago, puede (%] [%] continuo [min] [%] continuo [min]
producirse un funcionamiento defectuoso y reducirse la vida Gtil. | 65 0 menos 100 - 100 —
. S | 85 50 15
11. Evite el uso del actuador eléctrico de forma que se
licar un par ir re el vastago. !
pyeda a_p car un pa dg giro so,b ee_ . astago | - Servomotor (24 VDC)
Si se aplicara un par de giro, la guia antigiro se deformara,
provocando una pérdida de precision de antigiro. | LEY16AC]
Consulte la siguiente tabla para los valores aproximados del Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C
rango admisible de par de giro. | empuje | Factor de trabajo | Tiempo de empuje [Factor de trabajo| Tiempo de empuije
1 [%] % continu [min % continuo [min
Par de giro admisible] LEY160] LEY250] LEY320 | | L ko i L il
. ' 95 0 menos 100 — 100 —
[N-m] o inferior 0.8 1.1 1.4 !
LEY25A0]
Para atornillar una fijacion o una tuerca en la parte roscada del | Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C 0 menos | Temperatura ambiente: 40°C
extremo del vastago, asegirese de que retraer totalmente el empuije | Factor de trabajo | Tiempo de empuje [Factor de trabajo| Tiempo de empuje
vastago y coloque una llave en la seccion plana del vastago | [%] [%] continuo [min] [%] continuo [min]
que sobresale. Al apretarla, tome las precauciones necesarias 95 0 menos 100 — 100 -
para evitar que se aplique un par de apriete en la guia antigiro. |
' 14. Durante el montaje del cuerpo principal, mantenga
! una longitud de cable de al menos 40 mm para
1 permitir su flexion.
! o
: <
Conector i 7
hembra |
12. Cuando aplique un par de giro en el extremo de la placa,
hagalo dentro del rango admisible. [Serie LEYG] . 15. Fije la parte cuadrada del "Conector hembra terminal"
El vastago guia y el buje se deformaran y causaran un juego del vastago con una llave, etc. para evitar que el vastago
anomalo en la guia y un aumento de la resistencia al desliza- gire. Cuando monte una pieza de trabajo o un disposi-
miento, etc. ! tivo de montaje, apriete adecuadamente los tornillos a
! un par que se encuentre dentro del rango establecido.
Puede provocar una reaccion anébmala de un detector magné-
! tico, crear un juego en la guia interna o aumentar la resisten-
cia al deslizamiento, etc.
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serie LEY/LEYG
Actuador eléctrico/

|

/A Precaucion

podria soltarse de su posicion de montaje.

<Serie LEY>

£
Conector

hembra terminal

Pieza de trabajo fijalVéstago con rosca macho (Cuando se selece

Tuerca del
extremo del

vastago Q

]

—

Conector

hembra terminal

1
\\_r; H

Precauciones especificas del producto 3
Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la
contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
Uso
16. Cuando monte la pieza y el cuerpo, utilice tornillos Cuerpo fijo/Montaje superior
con una longitud adecuada y apriételos al par . _
adecuado dentro del rango de par especificado. O | Modelo | Perno anr:f ﬁ\‘?rr'ne]te Li’}ﬂx]d:
Aplicar un par de gpriete S}Jperior {il recomendado puede . \ S : B LEYG16"™ | M4 x 07 1'.5 )
causar funm_onamlento erroneo, mientras que un par de G‘ D LEYG25",|M5x08| 3.0 205
apn.et.(la inferior pugde provocar .ell desplazamiento de la | | LEYG32",|M5x08| 3.0 50.5
posicion de montaje o, en condiciones extremas, el actuador
Cuerpo fijo/Montaje inferior
f?qu Modelo Reri Par’de apriete Prqf. max.
Pieza de trabajo fija/Vastago con rosca hembra .Af@\. _ i (e il
IS LEYG16"M5x08| 3.0 10
Par de apriete| Prof. max. %isltanciaem%ecalgas i LEYG25" |[M6x1.0| 5.2 12
Modelo | Perno " ' N | tomilo ] | ettt - | [LEYG32" M6x1.0| 5.2 12
LEY16| M5x08 | 3.0 10 14 . .
LEY25|M8x1.25| 125 13 17 Cuerpo fijo/Modelo roscado en el lado anterior
LEY32|M8x1.25| 125 13 22 — —
ar de apriete| Prof. max.
, Modelo Perno . .
iona *Rosca macho en exiremo del vistago') 7] A1) [0 ]
LEYG16" [M4x0.7| 1.5 7
Tamaho (Par de aprite| Pofundidadde |lSendeente caes LEYG25" |[M5x0.8| 3.0 8
Modelo | e rosca | max. INm fusadeialm]” pmm LEYG32" M6 x 10| 52 | 10
LEY16 M8 x1.25| 125 12 14
LEY25|M14x15| 65.0 20.5 17
LEY32 | M14x1.5] 65.0 20.5 22
Tuerca del extremo del vastago| Prof, deltomillo de
el Digenantecaes ] |L.ongitud! [ acion fnal fmm]
LEY16| 13 5 50 mas 17. Cuando monte el cuerpo principal y la pieza de trabajo,
LEY25| 22 8 8 0 mas fijelos dentro del siguiente rango de planeidad.
LEY32 22 8 8 0 mas

=

]

Prof. del tornillo

de la fijacion final * Tuercas del vastago incluidas.

Cuerpo fiofModelo roscado en Ia parte infrior del cuerpo (cuando se selecciona "Roscado en la parte nferior del cuerpo’)

Modelo | Perno Parlde apriete Prqf. max.
max. [N'm] | tornillo [mm]
LEY16 | M4 x0.7 1.5 5.5
LEY25| M5x0.8 3.0 6.5
LEY32| M6x 1.0 5.2 8.8

Cuerpo fijo/Modelo roscado en el

lado posterior7anterior

Lado
posterior

-
1

<Serie LEYG>

Lado
anteriors

Par de apriete | Prof. max.
HEEEE | FEE max. [I\?-m] tornillo [mm]
LEY16 | M4x0.7 1.5 7
LEY25| M5x0.8 3.0 8
LEY32| M6x 1.0 5.2 10

Excluyendo LEYCID

Pieza de trabajo fija/Modelo roscado en la placa

Par de apriete | Prof. max.

ARl D maximo ?N-m] tornillo [mm]
LEYG16" |M5x0.8| 3.0 8
Tdadoosiat || FyG25M [M6 x 1.0| 5.2 11
poscoes) [ EYG32™ [M6x 1.0| 5.2 12

Un escaso paralelismo entre las piezas montadas en el cuerpo, en la
base o en otras piezas puede aumentar la resistencia al deslizamiento.

Modelo Posicion de montaje Planeidad
ST
s 2 0.1 mm
LEYO | Cuerpo/Cuerpo inferior % .!I_.- o menos
Montaje superior/Montaje inferior
0.05 mm
0 menos
LEYGO
Montaje de la pieza/placa —_— 0.05 mm
0 menos
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Serie LEY/LEYG
Actuador eléctrico/
A Precauciones especificas del producto 4

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la

contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

] Mantenimiento

/A\Advertencia

1. Corte el suministro eléctrico durante el
mantenimiento y la sustitucién del producto.

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

Frecuencia Comprobacion de aspecto| Comprobacion de la correal
Inspeccion antes del uso diario O —
Inspeccion cada 6 meses/250 km/5 millones de ciclos* @) o

= Seleccione aquello que ocurra primero.

¢ Elementos en los que realizar una comprobacién visual
1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anomala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracion, ruido

* Programa aproximado de sustitucion de la correa
Se recomienda sustituir la correa cada 2 ahos o después de

que el actuador haya recorrido la siguiente distancia.

Modelo | Distancia || Modelo | Distancia || Modelo | Distancia
LEY16CJA| 2000 km ||[LEY25CJA| 2500 km || LEY32A | 4000 km
LEY1601B| 1000 km ||LEY25C1B| 1200 km || LEY32B | 2000 km
LEY161C| 500 km ||LEY25C]C| 600 km || LEY32C | 1000 km

¢ Elementos en los que realizar una comprobacién de la correa

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la

correa cuando se produzca algo de lo siguiente. Aseglrese

ademas de que su entorno y condiciones de trabajo satisfacen
los requisitos especificados para el producto.

a. El material de la correa esta desgastado
La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma vy 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
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.
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Controlador (Modelo de entrada de datos)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Servomotor (24 VDC)

Serie LECAG6

Forma de pedido

/\Precaucion LECIPI6|P

Nota 1) Productos conformes a CE -1
() La conformidad EMC ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de la
serie LEY con los controladores de la serie LEC.
La normativa EMC depende de la configuracion
del panel de control del cliente y de la relacién

Controlador

( € Gors>

Serie LECP6 serie LECA6
Referencia del actuador

Motor compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

entre otros equipos eléctricos y cableados. Por
tanto, la conformidad con la directiva EMC no p
puede certificarse para aquellos componentes
SMC que hayan sido incorporados en el equipo

actuador)

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del

Ejemplo: Introduzca [LEY16B-100] para el modelo LEY16B-100-R16N1

del cliente bajo condiciones de trabajo reales. A Servomotor

« Si selecciona el modelo equipado con controlador (-CJ6NCI/-C06P0) durante el pedido

de la serie LE, no necesita pedir este controlador.

En consecuencia, es necesario que el cliente (24 VDC) Nota 1) ‘Opcic')n

compruebe la conformidad con la directiva EMC . - -

de la maguinaria y del equipo como un conjunto. | - Ndmero de datos de paso (puntos) ® » Longitud del cable E/S [m] — Montaje con tornillo
(2) Para la serie LECA6 (controlador de servomotor) ; D Nota2) | \Montaj il DIN
e ’ — in cable ontaje en ral

la conformidad EMC ha sido probada instalando ﬂ S Nota 2) El rail DIN t4 incluid

un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit . 1 1.5 ota 2) El rai no esta incluido.

de fitro de ruidos en la pag. 47. Consulte el Tipo E/S en paralelo ¢ 3 3 Pidalo por separado.

Manual de Funcionamiento de LECA para la N | NPN 5 5

instalacion.

P | PNP

4 )
El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~______occmmemm T
<Asegurese de comprobar lo siguiente antes del uso> [me ] el
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador. m e
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). 0 @
N

* Consulte el manual de instrucciones para el uso de los productos. Por favor, descargue a través de nuestra pagina web. http://www.smcworld.com

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento LECP6 LECAG6

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)

Suministro eléctrico Nota 1)

Tension de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo de corriente: 3 A (méx, 5 A) Noa2) Tension de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo de corriente: 3 A (max. 10 A) Nota2)
[Incluyendo la alimentacin del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo] | [Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacién de control y el desbloqueo]

Entrada en paralelo

11 entradas (aislamiento fotoacoplador)

Salida en paralelo

13 salidas (aislamiento fotoacoplador)

Encoder compatible

Fase A/B, Entrada del receptor de linea, Resolucién 800 p/r [ Fase A/B/Z, Entrada del receptor de linea, Resolucién 800 p/r

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

Longitud de cable [m]

Cable E/S: 5 0 menos Cable del actuador: 20 o0 menos

Sistema refrigerador

Refrigeracion por aire natural

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [%]

90 0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento 'C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [%:RH]

90 o menos (sin condensacion)

Resistencia al
aislamiento [MQ]

Entre la carcasa (aleta de radiacion)
y el terminal SG 50 (500 VDC)

Peso [g]

150 (Montaje con tornillo)
170 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcién del modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.
Nota 3) Applicable to non-magnetizing lock
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Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Montaje

Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

a) Montaje con tornillo (LECCJ611-0J)

(Instalacion con 2 tornillos M4)

Direccion de montaje :> i

Cable de toma a tierra

Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca

(Instalacién con el rail DIN)

—

Cable de
toma a tierra

b) Montaje en rail DIN (LECO6JD-[J)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de
toma a tierra

=

daptador para montaje en rail DIN

de la seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

Rail DIN L
12.5 5.25 75
AXT100-DR- (Paso)
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. P N R R R R R N A o] B B
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 41. R v i ed
a
imensi RRES
Dimensiones L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
DimensionL| 23 | 35,5 | 48 |60.5| 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 185.5| 198 |210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
DimensionL| 273 | 285.5 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 |460.5 | 473 | 485.5 | 498 |510.5
Adaptador para montaje en rail DIN
LEC-DO (con dos tornillos de montaje)
Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el controlador de tipo montaje con tornillo.
r
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LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
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Servomotor AC
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[
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Precauciones especificas

del producto
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECJ6J1-0J)
(81.7)
66 24.5 35

para montaje
1 LED de alimentacion (verde) del cuerpo 31

(ON: Suministro eléctrico activado)

LED de alimentacion (rojo)

J (ON: Alarma activada)
©

Conector E/S en paralelo CN5

Conector E/S en serie CN4

o —
Conector de codificador CN3 © s
Conector de alimentacién del motor CN2
Conector de alimentacién CN1
L
1

4.6

para montaje

del cuerpo

b) Montaje en rail DIN (LECCI611D-[1)

Consulte la dimension L y la referencia

(81.7) (11.5) del rail DIN en la pag. 40.
66 35
1 31
— -
e
[aV]
<
©
Z|
Zl O
N o®
= © ® ° i
i 3| 3 B8 :
I £y | ;
i S :
3 g i
37 | |
I3 T| ©
L cC|
3| ©
3 3
o &
ANl ™
o~
N| ©
L

(91.7)

Nota) Si se usan 2 o mas controladores, mantenga una separacion
entre ellos de 10 mm o superior (cuando se usa LEY25, 32).
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Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Ejemplo 1 de cableado

]Conector de alimentacion: CN1

* El enchufe de alimentacién es un accesorio.

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nomb. del terminal

Funcién

Descripcién de funciones

Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS

ov Alimentacion comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacién del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.
C24V Alimentacién de control (+) | Es el suministro eléctrico (+) de control suministrado al controlador.
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada.
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el blogueo.

Terminal del

conector de aliment

acion CN1 para LECAG6 (Phoenix Contact FK-MCO0.5/7-ST-2.5)

Nomb.del terminal

Funcion

Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS

ov Alimentacién comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.
C24v Alimentacién de control (+) | Es el suministro eléctrico (+) de control suministrado al controlador.
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada.
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el bloqueo.

RG+ Salida regenerativa 1 | Son los terminales de salida regenerativa para la conexion externa. (No es necesario
RG- Salida regenerativa 2 | conectarlos en combinacion con la serie LEY con caracteristicas técnicas estéandares.)

Enchufe de alimentacién para LECP6

<

0
M24V
C24v
EMG

BK RLS

Enchufe de alimentacion para LECA6

Ejemplo 2 de cableado

| Conector E/S en paralelo: CN5

Esquema de cableado
LECO6NCOICO-I (NPN)
24 VDC
CN5 para las sefales E/S
COM+ | Al {4
COM- | A2
INO A3 o0 o—
IN1 A4 00—
IN2 A5 o0 o—
IN3 A6 o o—
IN4 A7 0 o—
IN5 A8 o o—
SETUP | A9 —o0 o—j
HOLD | A10 —o “o—
DRIVE | A11 —o0 o—j
RESET | A12 —o0 o—j
SVON | A13 —o0 o—
outo | B1 —{¥%
OUT1 B2 —{ ¢
ouT2 B3 —}—
ouT3 B4 —}—s
ouT4 | B5 —{
ouT5 B6 — 1
BUSY B7 —{}—
AREA | B8 —|}—
SETON | B9 —{}—4
INP B10 — —
SVRE | B11 —}—1
*ESTOP | B12 — —
*ALARM | B13 — —
[

Senal de entrada

* Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN5, use el cable E/S (LEC-CN5-0J).
= El cableado debera modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado
conforme al siguiente esquema.

LECO6PCOIC-OI (PNP)

24 VDC

CN5 para las sefales E/S
COM+ | Al {1
COM- | A2

INO A3 | oo d

IN1 A oo

IN2 A5 | oo d

IN3 A6 | oo

IN4 A7 | oo

IN5 A8 o>~
SETUP | A9 | 5o
HOLD | A10 | ™o
DRIVE |A11 |_5 o 4
RESET |A12 |_5 o 4
SVON | A13 |~
outo | BY —{fcaea
OUT1 B2 —{}F———
ouT2 B3 —{}———¢
ouT3 B4 —{}——¢
ouT4 | B5 —{F——9¢
ouT5 B6 —{F——¢
BUSY B7 —{}F——¢
AREA | B8 —{}——¢
SETON | B9 —{}F———
INP B10 —{}F———
SVRE | B11 —{}———
«ESTOP | B12 — F—+
*ALARM | B13 — }———

P

Senal de salida

Denominacion Contenido Denominacion Contenido

COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefal de entrada/salida OUTO0 a OUTS5 | Salidas del n® de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento

INO a IN5 Ne bits espepificado en Iog dat9§ de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del area de datos de paso

(la entrada se define en la combinacion de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno a la posicién de origen

SETUP Instruccién para el retorno a la posicién de origen INP Salidas cuando se alcanza la posicion objetivo o la fuerza objetivo
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente (Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuje.)
DRIVE Instruccién para accionamiento SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento esté activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento +*ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

N

Nota) Estas sefales se emiten cuando el suministro eléctrico del controlador est activado. (N.C.)

SVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Ajuste de los datos de paso

1. Ajuste de los datos de paso para posicionamiento

En este ajuste, el actuador se mueve hacia delante y se
detiene en la posicion de destino. El siguiente diagrama
muestra los elementos de ajuste y el funcionamiento. Los
elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta
operacion se detallan abajo.

Velocidad

Y ’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion

Posicion

Posicion de entrada
Salida INP | ON OFF ON

©: Requiere configuracion.

O: Requiere ajuste al valor deseado.

Datos de paso (posicionamiento) —: No requiere ningun ajuste.

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion inicial de empuje v,
cuando alcanza dicha posicidn, comienza a empujar a una fuerza
inferior a la de ajuste. El siguiente diagrama muestra los
elementos de ajuste y el funcionamiento. Los elementos de ajuste
y los valores de ajuste para esta operacion se detallan abajo.

Velocidad

Y ’ Aceleracion ‘

Velocidad de empuje ‘ l
-Posicién
+~—1 Posicion de entrada

’ Deceleracion ‘

Fuerza

Fuerza de empuje
Disparador LV |—|

Salida INP | ON OFF ON

©: Requiere configuracion.

Datos de paso (empuje) O: Requiere ajuste al valor deseado.

Elemento Descripcion

Elemento Descripcion

Cuando se requiera la posicién absoluta,
configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".

© | MOD movimiento

Cuando se requiera la posicion absoluta,
configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".

© | MOD movimiento

Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.

Velocidad

0|0

Posicion Posicion de destino

0|0

Posicién Posicion inicial de empuije

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.

O | Aceleracién

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.

O | Aceleracién

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.

O | Deceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.

O | Deceleracion

Ajuste a 0. (Si se configuran valores de 1 a
100, la operaciéon cambiard a operacion de
empuije.)

© | Fuerza de empuje

— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.

Se define el factor de fuerza de empuje.

El rango de ajuste varia en funcion del tipo
de actuador eléctrico. Consulte el manual
de funcionamiento del actuador eléctrico.

© | Fuerza de empuje

— | Velocidad de empuje | No requiere ningun ajuste.

Fuerza de

o Par maximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento

(no se requiere ninglin cambio especffico).

Condicién que activa la sefal de salida
AREA.

Condiciéon que activa la sefal de salida
INP. Cuando el actuador entra en el rango
de [Pos. entrada], la senal de salida INP se
activa. (No es necesario modificar el valor
inicial.) Si es necesario emitir la sefal de
llegada antes de que se complete la
operacion, aumente dicho valor.

O | Area1, Area 2

O | Posicién
de entrada
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Condicién que activa la sefial de salida
INP. La sefial de salida INP se activa
cuando la fuerza generada supera el
valor. El umbral debe ser inferior a la
fuerza de empuije.

© | Disparador LV

Velocidad de empuije.

Si la velocidad de ajuste es elevada, el actuador
eléctrico y las piezas de trabajo pueden resultar
dafadas debido al impacto de las mismas contra
el extremo, por lo que este valor de la velocidad
debe ser mas bajo. Consulte el manual de
funcionamiento del actuador eléctrico.

O | Velocidad
de empuje

Par méximo durante la operacion de posicionamiento

O | Fuerza de posicionamiento . . ) .
(no se requiere ninglin cambio especifico).

Condicién que activa la sefal de salida
AREA.

Distancia de traslado durante el empuje. Si la
distancia de traslado supera el valor de ajuste, el
producto se detiene, incluso si no se encuentra en
una operacion de empuije. Si se supera la distancia
de traslado, la sefial de salida INP no se activara.

O | Areat, Area 2

© | Posicién de entrada




Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

k=)
[0
©
o)
£
@
- . ~ ©
Temporizacion de senal 5
Q
(8]
. o)
Retorno al origen @
L@
. S 24V
Suministro eléctrico ——
— ov o
o
ON >
SVON OFF S
Terminal . g >
SETUP l oW
e
BUSY ON @
OFF Q
©
o
SVRE @
O —
—(
=}
o
- SETON s
Terminal o
INP . S[0)
i 35
+*ALARM i sl
! by g
HE g
+ESTOP R s
— ! 4 [
T (%}
: ‘I [, S
Velocidad :: ~ 0 mm/s
Retorno al origen E |
J

i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada” del pardmetro
]
1

©
o
(&)
T}
—
T
©
<T
(&)
T}
—

! basico, INP se activard; en caso contrario, permanecera desactivado.
= 7xALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito légico negativo.
|mmm s | [ttty I
i Escaneado del n? i i Escaneado del n2 }
H H H
Operacion de posicionamiento ; de dats de paso_; Operacion de empuje ;9 9alos de paso_;
P ON - ON
ENTRADA I ENTRADA S
— Ly oo ~-~71| OFF — Ll g o OFF
Terminal 15ms ! Salida del n® de | Terminal 15ms | Salida del n® de |
DRIVE g moge . datos de paso i - DRIVE qmoe  datos de paso _; )
1 ’ ¢
[y bt
SALIDA ON SALIDA ON
o} OFF 5 OFF
(@]
. . . . <
Terminal BUSY . Terminal BUSY § >
. g|u
INP i ) INP " g|=
A i 5
i A &
f \ i
Velocidad ! 0 MM/ . o L
‘s i : P Velocidad T omm/s —
Operacion de posncnonamlento:r I‘. Operacién de empuje :, “.
Fo T a
-------------------------------------------------- S S
i Siel actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos de E E Si la fuerza de empuje actual supera el "nivel de umbral" i (&)
! paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. i ! de los datos de paso, la sefial INP se activara. 1 ﬂ
______________________________________________________________________________________________________ H =
* "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF. <T
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESER" se activan o 8
"*ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.) 5
HOLD Reinicio  Reinicio de alarma | @
___________________ I
) | ON . [ ON s
Terminal HOLD ' I OFF Terminal | RESET I OFF :.%,_
(5]
w
Terminal | BUSY ON SALIDA \ ON 22
— OFF — " OFF g3
Terminal n =38
+ALARM ' i ON oy
__________ — OFF oS
| ! PRI e s —
Velocidad j Punto de 0 mm/s iSalida de alarmay | |
jarranqué 4 HOLD durante la operacion e L R R \
i ralentizado | | Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
"""""" 1

- — - combinacién de las sefiales OUT cuando se genera la alarma.
* Si el actuador se encuentra en el rango de posicionamiento durante una = 00mmmmmmmmmmmsommosom e oeoeoeoeoeoeoeoso-o-es

operacién de empuje, no se detendra ni siquiera si se introduce la sefial HOLD. = "*ALARM" y "+*ESTOP" se expresan como circuito légico negativo.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opciones: Cable del actuador

[Cable robético para el motor paso a paso (Servo/24 VDC) cable estandar]

LE-CP-

_|___| LE-CP-élLongitud de cable: 1.5 m, 3 m, 5 m ‘ad

o del controlador
- .

(N2 de terminal) Conector C (14.2)
183 2 __Lado del actuador = < (N°de terminal)
Longitud del cable (L) [m] st 6 (135) = — C = A || B1
1 5 - S N s v | ]
! il 2 e e
3 3 5 a 6 Conector A = I R e
30.7 L .
g ; (10) (30.7) (1)
: 8B .
A 10° LE-CP- ac /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
. L | |
B 15+ (>l< BajO demanda) ado del controlador
C 20* (N2 de terminal) . ConectorC_ (14.2)
- 1 = 2 Lado del actuador 3 < (N° de terminal)
* Bajo demanda 5TE=6 - 8 z
(Solo cable robético ) < 1 ] 5 ‘ Al B1
(135) ~ 1 Ry
. = === py . A6 B6
Tipo de cablee® o © .
" ConectorA g (14.7)
_ ?(?bll)tlé rﬁbo_tll)(lzo) (307) |5 — =~ L Conector D (1)
aple rlexiole
. Circuito Ne de terminal Color del cabl Ne de terminal
S Cable estandar del conector A olor del cable | el conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
____Tema_____ Color del cable| ey 07
Voo B-4 A s Marrén 12
GND (tierra) A4 RSO, 0.0 G Negro 13
A B-5 e e Rojo 7
A A-5 ' ;‘ XXXX . ,u‘ Negro 6
B B-6 + OO Naranja 9
B A-6 ! ¢li 77777777777 \7\ ,’/ Negro 8
,,,,,, — 3

[Cable robético con freno y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC) cable estandar]

LE-CP-

—_B_—I___| LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3 m, 5 m

Lado del actuador Lado del controlador
Longitud del cable (L) [m] (N® de terminal) ____ ConecorA @ Conector C_ (14.2) (21 o te';lb
1 15 = EI 40 - S |
5= 6(135 = L = A6-ii)-B6
T T IR s s i
5 5 = = — X A3 B3
~ ~
* ConectorB w3
8 8 (30.7) NECTE © L (11) (14.7)
A 10*
8B . .
B 15% LE-CP- ;¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (= Bajo demanda
b
C 20* Lado del controlador
i . Lado del actuador & 0 —_—
* Bajo demanda} . (N2 de terminal) Conector A (g 8 ConectorC_ (14.2) (N2 de terminal)
(Solo cable robético ) 12 = 7?___1 = ;’ ‘ Al -F=1-B1
con SIEe EI L% | A6 IEM B6
on freno y sensor e . & — A1 B1
i > | § [
St ] ™ = A3 @Bs
Conector B 8
Tipo de cable ¢ (307) = L (14.7)
Cable robdtico o Ne de terminal Ne de terminal
- (Cable flexible) Cireuito | del conector A Color del cable| ge) conector G
A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal
P Tierra_ . Color del cable ¢ sonector D
Vee B-4 T T Marrén 12
GND (tierra) A4 — XAXXX — Negro 13
A B-5 — — Rojo 7
A s - OO " Negro 5
B B-6 t t Naranja 9
R o00C T i
Gircuito N°de terminall 7777 — 3
de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LEY. | Sensor (-) Nota) A-3 XAXXX Azul 2
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Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

[Cable robético para el servomotor (24 VDC)]
LE-CA-OI

LE—-CA-

Longitud del cable (L) [m]
1.5

3

5

8*
10*
15%
20*

* Bajo demanda

O > o ow| =

Lado del actuador

Lado del controlador

—_——

Conector C (14.2)

)

10.5

(N2 de terminal) - | (N°determinal)
1 - S (28.7)  Conector A Z:_‘ 4 (16.6)
3 4 e 8 | 321

oo ] CH
(13.5) == [y [ ]
~ ‘ 19
Sl i ERDE B
< AB
ig, (14.7)
(30.7) L
(10) Conector B Conector D
— Ne de terminal Ne de terminal
elico del conector A Color del cabls del conector C
U 1 Rojo 1
\ 2 Blanco 2
W 3 Negro 3
- N® de terminal N de terminal
Circuito s T Tierra B Color del cable ol Ganeear B
Vce B-1 1 L L t  Marrén 12
GND (tierra) A-1 M Negro 13
A B2 — — t __ Rojo 7
A e 1+ OO T g 5
B B-3 1 ' ‘ ' ‘ + _ Naranja 9
B s+ OOOOC T e 8
Z B4 e, ey t Amarillo 11
Z A-4 ‘\1' — i Negro 10
**************** N — 3

Conexion al material de apantallamiento

[Cable robético con freno y sensor para el servomotor (24 VDC)]

LE-CA-

Longitud del cable (L) [m]
1.5

3

5

8*
10*
15%
20*
+ Bajo demanda

O|W > o ovw| =

Con freno y sensor ¢

Nota) No utilizado para la serie LEY.

LE-CA-[C-

B

Lado del actuador

(30.7)

Lado del controlador

© Conector A1 . %) (16.6)
) (23.7) Conector A2 < ,3 Conector C (14.2) o
(N2 de terminal) S| s =
1 2 7 = I
3 T = Soccl \ I \
= S | 10|
(13.5) -
-7
: | b) \
N
v
(30.7) e L
(10)
Conector B Conector D
- Ne¢ de terminal Ne de terminal
Gl del conector A1 Colle disleolly del conector C
U 1 Rojo 1
\ 2 Blanco 2
W 3 Negro 3
— Ne de terminal Ne de terminal
Stz del conector A2 JE— Tierra______ ~ Color del cable | sonector D
Vce B-1 1 3 \\ 3 ‘\ t  Marrén 12
GND (tierra) A-1 1 f . f ‘ t  Negro 13
A e OO0 e :
A A-2 1 7 7 t  Negro 6
B B-3 } — b t  Naranja 9
B st OOOC T g 8
Z B-4 ! (S U, t Amarillo 11
Z A-4 ‘\1' \— i Negro 10
— rmoooooomoooooees R 1 — 3
Circuito L\l‘—’lde te”{"”g Conexion al material de apantallamiento
el conector
Y e D C.O.O SR :
Freno (-) A-1 1 i Negro 5
L T D S OO GRS ‘
Sensor (=) Nota) A-3 1 ] Negro 2

ZS\NC

(N© de terminal)
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opciones: Cable E/S

LEC—-CN5-

Lado del controlador Lado del PLC
- (N2 de terminal)
Longitud del cable (L) [m] = A1 B1 A1
1 ] 15 @ = Al3
s il —— :
5 5 :
(14.4) | L B13  B13 A13
N° de pin | Color del |Marca en|Color de Nede pin | Color del |Marca en|Color de
del conector|  cable el cable |la marca del conector|  cable el cable |la marca
. - . Al Marrén claro| B Negro B1 Amarillo | = =m Rojo
Tamafio de conductor: ANG28 A2 Marrén claro| B Rojo B2 Verdeclaro| m & Negro
A3 Amarillo | ® Negro B3 Verdeclaro| B & Rojo
A4 Amarillo | = Rojo B4 Gris L Negro
A5 Verde claro | B Negro B5 Gris L Rojo
A6 Verde claro | B Rojo B6 Blanco |m® Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco L Rojo
A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro m B B | Negro
A9 Blanco | ® Negro B9 Marrén claro, @ B B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | = m ® | Negro
Al Marrén claro| B B Negro B11 Amarillo | m m B | Rojo
A12  |Marrén claro B B Rojo B12 Verde claro| m m B | Negro
A13 Amarillo | m = Negro B13 Verde claro| m m m | Rojo
— Tierra

Opciodn: Kit de filtro de ruidos para servomotor (24 VDC)

LEC—-NFA

Contenido del kit: 2 filtros de ruidos (fabricados por WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

* Consulte el Manual de Funcionamiento de la serie LECAG para la instalacion.
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Serie LEC

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

(D Software de configuracion
del controlador

(2) Cable de comunicacion (3m)

(@) Cable USB

l (A-mini B type)
s S @ = =El[)p—c>m( (&])F]="
/Y (3 Unidad de conversion

Requisitos de hardware

Forma de pedido

LEC-W2

Software de configuracion del controlador
(disponible en japonés e inglés)

Contenido

>

PC (2) Cable de comunicacion

—— (1) Software de configuracion del controlador (CD-ROM)

(Cable entre el controlador y la unidad de conversién)

(3) Unidad de conversién

(4) Cable USB
(Cable entre el PC y la unidad de conversion)

Maquina compatible con PC/AT con Windows XP instalado y equipada con puertos USB1.1 y USB2.0.

+ Windows® y Windows XP® son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation.

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

FilelE} Edit Comm Cetting
o Test
ot =) lada Rruoma| S | SSRRRlN
Step Mo Position Speed Force
Mo O Lo mm L s 30 L] Gt Pos
Status
o i oo [ [
Slep Data
Hn. Nove M Spon Posltlon Pushingf Pushingfe In pos
mfs - X X an
0| &bsalute 1o §.00 ] L] 1.on
I/ Absolule Ll 1900 L] [ 100
2|Absalute 1o .00 ] L] 1.on
3| Absolute F{l] 30.00 L L] 1.00
4| Absalute 20 48.00 ] L] 1.on
§|Absolute a 50,00 L L] 1.00
B|Absolule i ER.00 L 0 1.00
7|4bsolute 40 .00 L L] 1.00
B|Absolule an E0.00 L L] 1.00
9| Absolute (1] 90.00 L] L 1.00
Move Speed 20 [mm/sec] Muve distance Mave
; . |
] jiEn | = + |
Ready 1000 - 30000

Facil manejo y sencillo ajuste

@ Permite ajustar y visualizar los datos de paso
del actuador como son la posicion, la
velocidad, la fuerza, etc.

@ El ajuste de los datos de paso y la
comprobacion del accionamiento se pueden
realizar en la misma péagina.

@ Puede utilizarse para el control manual y el
movimiento a velocidad constante.

Ejemplo de pantalla en modo normal

[£ ACTCantraller - [Ston Datal 01 -
Fiedl) Viewlt Action(sl Windowfah  Helpdl)

e L e E

Up 1 osd

2

10 patern i Dol ond i
ACC/DEC pattern Traseasid-nat lan
S-motlon rate ' BUsY
Strakei ) o000 liplod 411
i -} 200 ALY
Bownlosd 41 E
] s |
o 1t CoamcnsStanDals Load Fput Lol
Cnsble 5% Pisable He ] DRIVL w1 E
Unit neme * save 1
wi | o | e
m e R i B
iUk w3 m_ T
] s i s
L]
L] BETUP BUBY
. |
" noLo AREA
"
?
8 ' ' 10 .00 0.0 (KT}
' ' v 1 .00 v 1o
: ' ' 10 0.00 0.0 1.0
: ' ' 10 0.00 0.0 XN
Finady Mods Hermal

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

@ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefales.

@® Posibilidad de ajustar los parametros.

@ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad
constante, retorno al origen, operacion y prueba y comprobacioén de la
salida obligatoria.

O
-
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LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECA6 / LECP6 {

LECP1

Servomotor AC
LEY

[
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|
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Serie LEC
Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido c €

LEC-T1-3|E|G

Consola de programacion l

Conmutador de habilitacion
(opcional)

lConmutador de habilitacion
— | Ninguna
Longitud de cable [m] S | Equipado con conmutador de habilitacion

n * Conmutador de interlock para funcién de

prueba con control manual (JOG)

Seta de emergencia . L
Idioma inicial ®

J | Japonés
E | Inglés

¢ Conmutador de parada
@ Equipado con conmutador de parada ‘

ERRUERAARAAUAAN

Caracteristicas técnicas

Funciones estandar Elemento Descripcion
¢ Visualizacion de caracteres chinos. Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)
* Se incluye seta de emergencia. Longitud de cable [m] 8
Grado de proteccién IP64 (excepto el conector)
Opcioén Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
* Se incluye el conmutador de Rango de humedad de trabajo [%RH] 90 0 menos (sin condensacion)
habilitacion. Peso [g] 350 (excepto el cable)

Nota) Conforme a CE
La conformidad EMC de la consola de programacién ha sido comprobada unicamente con el
controlador de motor paso a paso (servo/24 VDC) serie LECP6 y el actuador aplicable.

Modo sencillo

Busiten Descripcion Diagrama de flujo de las operaciones del ment
. Menu Datos
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso
— Datos N¢ datos de paso
Jog" (control manual)| * Operacion de control manual Monitorizacion Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
* Retorno al origen "Jog" (control manual) (Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)
Prueba * Operacion en 1 paso Prueba
u * Retorno al origen Alarma Monitorizacion
* Viisualizacion del eje y del n® de datos de paso Ajuste de TB || Visualizacion del n® de pasos ,
Monitorizacién  |e Visualizacion de 2 elementos seleccionados Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
entre Posicion, Velocidad, Fuerza. (Posicién, Velocidad, Fuerza)
Alarma 3 \éiguglizagiénlde la alarma activa "Jog" (control manual)
einicio de alarma — Retorno al origen
* Reconexion del eje Operacién de control manual
¢ Ajuste del modo sencillo/normal
Ajuste de TB ¢ Ajuste de los datos de paso y Prueba
selegf:ién de elgme_nto_slpara la Operacién en 1 paso
funcién de monitorizacién
Alarma
—1 Visualizacién de la alarma activa
Reinicio de alarma
Ajuste de TB
Reconexién
Sencillo/Normal
Ajuste de elemento
49
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Consola de programacion Serie LE C

o
[0
©
o
1S
)
©
Modo normal 5
(&)
(&)
. . . - ()
Diagrama de flujo de las operaciones del menu K3
Funcion Descripcion Menut Datos de paso —
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso Datos de paso N° datos de paso o
Para Al ) Parametro MOD movimiento g
arametros * Ajuste de pardmetros Monitorizacion Velocidad z
* Operacion de control manual / Prueba Posicién S
Movimiento a velocidad constante Alarma Aceleracion g >
* Retorno al origen Archivado Deceleracion (23 L_IIJ
* Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuje 2
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexién Disparador LV I
datos de paso y operar) Velocidad de empuje g
* Salida obligatoria (salida de sefal Fuerza de posicionamiento 2
obligatoria, salida de terminal Area 1,2 gﬁ_
obligatoria) Posicion de entrada g
Mon!tor!zac!gn de aCC|o~nam|ento. Parametros Ajuste basico | o
* Monitorizacion de la sefial de salida — Basico A 0]
Monitorizacion | Monitorizacion de la sefial de entrada ORIG Ajuste del ORIG. | <>r >-
* Monitorizacion del terminal de salida S
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacion Monitor DRV Sl
o
¢ Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicién, Velocidad, Par g
Alarma (Reinicio de alarma) Sefial de salida N® pasos g
* Visualizacion del registro de alarmas Sefal de entrada N¢ dltimo paso n
Terminal de entrada *
* Guardado de datos i —{ Monitoriz. sefial de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada |
parantwgtrﬁlsf deldcontrolador que Prueba —{ Monitoriz. sefal de entrada |
se esta utilizando para
comunicacion (se pueden guardar JOG/MOVE —{ Monitoriza. terminal de salida|
4 archivos, con un conjunto de Retorno al ORIG.
. datos de p’aso pardmetros Accionamiento de prueba —{ Monitoriz. terminal de entrada|
Archivado .~ y ) Salida obligatoria
definidos en cada archivo).
* Carga en el controlador Alarma ALARMA activa
Carga los datos guardados en la —{ ALARMA activa Visualiz. alarma activa
consola de programacpn enel Registro de ALARMA Reinicio de alarma
controlador que se esta
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARMA
* Eliminacion de datos guardados. — Guardado de datos Visualiz. entradas al registro
¢ Ajuste de visualizacion Carga en el controlador
(modo Sencillo/Normal) Eliminacion de archivos -
* Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) .
¢ Ajuste de retroiluminacién A]ust.e de TB
Ajuste de TB * Ajuste del contraste de la LCD Sgnolllo/NormaI )
* Ajuste del sonido de pitido Idioma <
* Méx. conexiones del eje Retroiluminacion S>>
o Uni i i — Contraste de LCD ofw
Unidad de distancia ol 1
(mm/pulgadas) Pitido g
Reconexion °R ion del ei Max. conexiones del eje )
econexion del eje Contrasena n
Unidad de distancia
e N—
—— Reconexién
R
Dimensiones QS
—
34.5 ~—
> — =~ <T
N® Descripcion Funcion 8
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacién) 5
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion
._| Bloquea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa. |g
3 | Seta de emergencia El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. %
4 | Protec. conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada 3
()
Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la § o
5 | habilitacion funcion de prueba del control manual (jog). Otras g3
(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas. § =3
6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada &8
S
7 | Cable Longitud: 3 metros
8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador

|22.5

N

SVC
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Controlador sin programacion C E

Serie LECP1

Forma de pedido

LE C P 1[P][1]-[LEY16B-100
Controlador—f T l Longitud del cable E/S [m] l Referencia del actuador
— Sin cable (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
Motor compatible 1 1.5 Ejemplo: Introduzca [LEY16B-100] para el modelo
| P_[Motor paso a paso (Servo/24 VDC)] 3 3 LEY16B-100B-R16N1
5 5
Ne¢ de datos de paso (puntos) « Si realiza el pedido del controlador con un
[ 1 [ 14 (sin programacién)| e Tipo E/S en paralelo actuador, esta referencia no es necesaria.
N NPN
P| PNP
El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.
= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
Caracteristicas técnicas
Caracteristicas técnicas basicas
Elemento LECP1
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Tension de alimentacién : 24 VDC £10%
Alimentacién Neta 1) Consumo de corriente max. : 3A (max. 5A) Nota2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo]

Entrada en paralelo 6 entradas (aislamiento fotoacoplador)

Salida en paralelo 6 salidas (aislamiento fotoacoplador)

Puntos de parada 14 puntos (Numero de posicion 1 a 14(E))

Encoder compatible Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

Comunicacion en serie RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria EEPROM

LED indicador LED (verde) y LED (rojo)

Display LED de 7 segmentos Nota3) | Display de 1 digito y 7 segmentos (rojo). Las cifras se expresan en sistema hexadecimal (los nimeros "10" a "15" en sistema decimal se expresan como "A" a 'F").

Control de bloqueo Terminal de desbloqueo forzado Nota 4)

Longitud de cable [m] Cable E/S: 5 0 menos Cable del actuador: 20 o0 menos

Sistema refrigerador Refrigeracién por aire natural

Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o0 menos (sin condensacion)

Rango de temp. de almacenamiento [°C] -10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento % HR] 90 o0 menos (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa (aleta de radiacion) y el terminal SG 50 (500 VDC)

Peso [g] 130

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencioén de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcién del modelo de actuador. Para mds informacion, consulte el manual de funcionamiento de cada actuador, etc.
Nota 3) Los numeros "10" a "15" en sistema decimal se muestran como sigue en el LED de 7 segmentos.

Display decimal 10 13
Display hexadecimal A b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Detalles de controlador

Detalles

Alimentacion ON/Servo ON  : Se ilumina en verde
Alimentacion ON/Servo OFF : Parpadea en verde

Con alarma : Se ilumina en rojo
Ajuste de parametros : Parpadea en rojo

Cambio y proteccion del SW de modo (cierre la cubierta tras
cambiar SW)

Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el
controlador. Conecte el cable de tierra.)

Conmutar el modo entre manual y automatico.

Se muestran la posicion de parada, el valor fijado por (8) y la informacion de alarma.

Decidir los ajustes o realizar una operacion en modo manual.

Asignar la posicion a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15).

Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.

Control manual con movimiento hacia atras y maniobra.

16 velocidades de avance disponibles.

16 velocidades de retroceso disponibles.

16 pasos de aceleracion para avance disponibles.

16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.

Conectar el cable de alimentacion.

W Seleccion del modelo

LEY

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

Conectar el conector del motor.

Conectar el conector del encoder.

Conectar el cable E/S.

4 3 - —

N° | Display Descripcion

/® ©) PWR |LED de alimentacion

3 /® @ ALM LED de alarma

©) - Cubierta

0 @ - FG

/@ ® — Selector de modo

® - LED de 7 segmentos
@ SET Botbn de ajuste
— Conmutador de selec. de posicion
©) MANUAL Bot?n de avance manual
Boton de retroceso manual
a SPEED Selector de velocidad de avance
@ Selector de velocidad de retroceso

(E) ACCEL Selector de ace\eraf\on de avance
Selector de aceleracion de retroceso|
@ CN1 Conector de alimentacion

/@ CN2 Conector del motor
() CN3  |Conector del encoder
CN4 Conector E/S

o2 (16
5

Montaje

A continuacién se muestra el método de montaje del controlador.
1. Tornillo de montaje (LECP1L1[I-[])

(Instalacion con 2 tornillos M4)

2. Toma a tierra
Apriete el perno con la tuerca para montar el cable de puesta

a tierra como se muestra.

Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

—

Direccién de montaje :>H

Tornillo M4
Cable con terminal de engarce

Arandela de bloqueo dentada

B

A\ Precaucion

Tamafo
Anchura en el extremo L : 2.0 a 2.4 [mm]
Grosor en el extremo W : 0.5 a 0.6 [mm]

W]

¢ No se incluyen los tornillos M4, el cable con terminal de engarce ni la arandela de bloqueo dentada.
Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice la tolerancia de ruido.
* Use un destornillador de relojero del tamano mostrado a continuacion para girar el selector de
posicion (8) y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracion (D a (4.

Vista ampliada del extremo del destornillador

\

ZS\NC
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Serie LECP1

Dimensiones

85

1.2

53

N

Conector E/S CN4

Conector de encoder CN3

Conector del motor CN2

Conector de alimentacion CN1

04.5
para montaje del cuerpo

45
»
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101
86

4.5
para montaje del cuerpo




Controlador sin programacion Serie LE CP 1

o
()
©
o
1S
2
Ejemplo 1 de cableado 5
(&3
[&]
Ko}
’ Conector de alimentacion: CN1 * Cuando conepte un cc_)pector de alimentaciéon CN1, use el cable de alimentacion (LEC-CK1-1). 3
x El cable de alimentacién (LEC-CK1-1) es un accesorio. —_—
Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1 Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1) 5
Nombre terminal | Color cable| Funcion Descripcion de funciones g
oV | Agul | Alimentacion | Terminal M24Viterminal C24V/terminal E% — 5 i % @ g
comun (-) BK RLS son comunes (-). s >
Alimentacion del| Es el suministro eléctrico (+) del 2 -
M24VBlancol motor (+) motor suministrado al controlador. §
.| Alimentacion de | Es el suministro eléctrico (+) de %
C24V- Marren control (+) control suministrado al controlador. 3
BK RLS |Negro| Desbloqueo (+) | Es la entrada (+) que libera el bloqueo. ? —
o
S
Ejemplo 2 de cableado s
=1[0]
. = Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN4, use el cable E/S (LEC-CK4-0J). <
’ Conector E/S en paralelo. CN4 = El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado conforme :—N_/ |_|>-J
al siguiente esquema. 2 -
ENPN HEPNP £
24 VDC 24 VDC =
CN4 para sefal E/S CN4 para sefial E/S ((,D)
coM+ | 1 {— coM+ | 1 {— ——
COM- | 2 com- | 2 ©
INO 3 |— INO 3 |~ ES
IN1 4 — IN1 4 L~ I._IIJ
IN2 5 — IN2 5 [ 4 —
IN3 6 — IN3 6 |~ 2
RESET | 7 (— RESET | 7 | ~_.d &3
STOP 8 — STOP 8 | ~_] -
Cargd Carga
outo | 9 —{F— outo | 9 |—[f2%a ¢
ouT1 10— }— ouT1 10 —{}F—— -
ouT2 11— ouT2 11—+ o
ouT3 12 —}— 0ouT3 12 —F— (&)
BUSY | 138 —{— BUSY | 18 —{F—+ L_IIJ
ALARM | 14 —}— ALARM | 14 —}——
JE— | JE— |
Senal de entrada Senal de salida —(
Nombre Contenido Nombre Contenido
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuije. %:)
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacién de OUTO0 a OUT3.) 5>
+ Instruccién para accionamiento (entrada como una combinacion de INO a IN3) OUT0 a OUT3 Ejemplo (operacién completa para posicion n® 3) olw
« Instrucci6n para retorno a la posicion de origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo g -
INO a IN3 Ejemplo (instruccién de accionamiento para posicién n® 5) OFF OFF ON ON a>—)
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento @
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | No hay salida cuando la alarma o el servo estan desactivados |
Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento Nota) Estas sefiales se emiten cuando el suministro eléctrico del controlador estd activado (N.C.).
RESET Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la 8
posicion a la que se introduce la sefial (servo en ON mantenido) 8
Mientras la alarma esta activa: reinicio de alarma i
STOP Instruccién para parada (tras parada de deceleracién maxima, servo en OFF) 5!)
(&)
Grafica de niimeros de posicion de sefiales de entrada [INO - IN3] O: OFF @: ON Grafica de niimeros de posicion de sefiales de salida [OUT0 - OUT3] O: OFF @: ON w
Numero de posicion IN3 IN2 IN1 INO Numero de posicion ouT3 ouT2 OuT1 ouTo
1 O O O [ ) 1 O O @) [ ) -
2 O O [ ) O 2 O O [ ] O S
3 O O [ ] [ ] 3 O O [ ] [ ] S
4 O [ ) O O 4 O [ ) O O &
5 O [ ) @) [ ] 5 @) [ ) @) [ ] g
6 O [ ) [ ] O 6 O [ ) [ ) O S ~§
7 O [ ) [ ) [ ) 7 O [ ) [ ] [ ) S35
8 [ ) O O O 8 [ ) O @) O § S
9 [ ) O O [ ) 9 [ ) O O [ ) a3
10 (A) [ ] O [ ] @) 10 (A) [ ] O [ ] @) —
11(B) [ ) O [ ) [ ) 11(B) [ ) O [ ) [ )
12 (C) [ ] [ ) @) @) 12 (C) [ ] [ ) @) @)
13 (D) [ ] [ ) O [ ) 13 (D) [ ) [ ) O [ ]
14 (E) [ ] [ ) [ ) O 14 (E) [ ) [ ) [ ] O
Retorno al origen [ ] [ ] [ ] [ ] Retorno al origen [ ] [ ] [ ) [ ]
Y
2 S\NC 54



Serie LECP1

Temporizacion de senal

(1) Retorno al origen

Alimentacion

24V

oV

Entrada

ON
OFF

Salida

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacion
Entrada| INO-3 |4 /]
[N 4
. —
0uTO-3 o LY
Salida 1Y |
BUSY
—] L

Blogueo externo

Las sehales de salida para OUT0, OUT1, OUT2, OUT3 i
estan en ON cuando se completa el retorno al origen.

= “«ALARM” se expresa como circuito logico negativo.

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

de forma simultanea a las entradas INO-3 |
cuando se completa el posicionamiento.

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Alimentacion 24V
oV
ON
INO-3 v/.////] OFF
Entrada 5 4
RESET 8 1 :
ouT0-3 - ON
— = OFF
Salida \h A
BUSY :
— :
: Liberacion
Bloqueo externo o
Mantenimiento
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento.

55

N

(4) Parada por senal STOP

Alimentacion
INO-3 v/////\
Entrada i 4
STOP | |
ouTO-3 Wi
¥ SR
Salida BUSY
' Yo
« ALARM 4

Blogueo externo

Velocidad

Parada por sefnal STOP durante

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

operacion de posicionamiento.

Entrada

ON
OFF

Salida

ON
OFF

= “*ALARM” se expresan como circuito 16gico negativo.



Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Opciones: Cable del actuador

[Cable robético para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1.5

3

5

8*
10*
15%
20*
* Bajo demanda (solo cable robotico)

O W > o uw| =

Tipo de cable ®

-]

Cable robotico
(Cable flexible)

Cable estandar

LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5 m,3m,5m

(N° de terminal) 1

1 1@'
15 i

(10)

St g(13.5) p[]:
pan ~ L

|| hash

Lado del actuador

Lado del controlador

(14.2)
=

Conector C

°§, (N° de terminal)

]

\} |

Conector

(30.7)

A6

MK

A

L (14.7)

LE-CP- 328 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m  Lado del controlador
(+ Bajo demanda)

f 132
N° de t )
( e terminal) 56

(13.5)

Lado del actuador

Ly

(30.7)

Conector A

. Conector C_ (14.2)
L
3 g (N° de terminal)
Al B1
¥ L5 [ I: :
| % [ P
R 5 A6 . B6
2 = (14.7)
8 L Conector D (11)

N° de terminal

N° de terminal

it del conector A Calr alsl @l del conector C

A B-1 Marron 2

A A-1 Rojo 1

B B-2 Naranja 6

B A-2 Amarillo 5

COM-A/COM B-3 Verde 3

COM-B/- A-3 Azul 4
N° de terminal
- Apantallamiento Color de cable| e sonector D

Vce B-4 T C C C < T Marron 12

1 1

Tierra A-4 — — N;gro 13

A B-5 T + T + 0jo 7

A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ Negro 6

B B-6 — / Naranja 9

8 B 000 foran o

7777777777777777777 p— 3

[Cable robdtico con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*
+ Bajo demanda (solo cable robotico)

O > o ow =

Con bloqueo y sensor @

__B__I___| LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3 m,5m

Lado del actuador

Tipo de cable ¢

Cable robotico
(Cable flexible)

Lado del controlador

Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LEY.

(N° de terminal) Conector A g ConectorC~ (14.2) (N° de terminal)
1= 2 S 1 -~ AT B1
= 5 & - g

= 6 (135) = L__ i A6t _r-B6
i g === ! 5 ‘ A B1
= S — 2 A3 %BS
Conector B 13 Conector D
(10) 807 [T———— & L (11) (14.7)
8B -
LE-CP- Ac /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
(+ Bajo demanda)
Lado del controlador
Lado del actuador ol © _—
(N° de terminal) Conector A §| 8 Conector¢  (14.2) (N° de terminal)
; b 623 EI T - A1Fh-B1
= = _ S A6 LY B6
g = Al B1
> | Y [
2! N —— —1 A3 @Bs
B ~
b .30.7) Conector 8 L (m)
A N° de terminal N° de terminal
Gl del conector A Coloridsllcabls del conector C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
N° de terminal
_ Apantallamiento_ _ Color del cable . ionegtor D
Vee B-4 r D O O O C - Marron 12
Tierra A-4 ,'/ ¥ ,'/ y Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T ;‘ XXX T ;‘ Negro 6
B B-6 — 7 Naranja 9
g B 000 s E
coet H e KR — 3
. N° de terminal
i de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marron 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2

ZS\VC
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LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1
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LEY

Servomotor AC

(
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Serie

LECP1

Opciones

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

(10.5)

% ] ¢ ] -
F ©
E
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nomre del temina Colorde a cubira Funcién * Tamarfio de conductor: AWG20
ov Azul | Alimentacién comdn (-)
M24V | Blanco | Alimentacion del motor (+)
C24V | Marrén | Alimentacion de control (+)
BK RLS| Negro | Desbloqueo (+)
[Cable E/S]
Longitud de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
Lado del controlador Lado del PLC
S—N 7 ] =
(11) (30) 2 | N

N° de terminal| Color del aislamiento[Marca en el cable|Color de la marca Funcion
1 Marrén claro u Negro COM +
2 Marrén claro u Rojo COM -
3 Amarillo u Negro OuTOo
4 Amarillo u Rojo OuUT1
5 Verde claro u Negro ouT2
6 Verde claro u Rojo OuUT3
7 Gris u Negro BUSY
8 Gris u Rojo ALARM
9 Blanco u Negro INO
10 Blanco u Rojo IN1
11 Marrén claro LN Negro IN2
12 Marrén claro [ B Rojo IN3
13 Amarillo [ B Negro RESET
14 Amarillo L N Rojo STOP

+ La sefal E/S paralela es vélida en

57

N

* Tamafio de conductor: AWG26

modo automatico. Mientras la funcion de prueba opera en modo manual, sélo la salida es valida.

(15.8)




Actuador eléctrico con vastago AC Servomotor (100/200 W)

Serie LEY
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

)

Procedimiento de seleccidn del control de posicionamiento

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

Ejemplo de seleccion

-

Condiciones de
funcionamiento | ° Masa de la pieza de trabajo: 16 [kg] * Velocidad: 300 [mm/s]

« Aceleracion/Deceleracion: 5000 [mm/s?]
« Carrera: 300 [mm]

« Condiciones de montaje de la pieza: Traslado vertical

-

ascendente y descendente

L

J

m Confirmacién de la carga de trabajo-velocidad <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>

Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza de trabajo y de la velocidad

conforme a la <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>.

Ejemplo de seleccion) El modelo LEY25B se selecciona temporalmente

basandose en la grafica mostrada a la derecha.

* Para seleccionar el modelo final, consulte la carga de trabajo horizontal y las precauciones
« especificadas en [Caracteristicas técnicas] en la pag. 63.

+ Cuando se utiliza para el traslado horizontal, es necesario montar un guia en el exterior del actuador.

Confirmacion del tiempo del ciclo

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente método de célculo.
Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
[T=T1+T2+T3+T4[s]]

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

[T1=V/a1[s]| [T3=V/a2]s]|

e T2:
El tiempo a velocidad constante puede hallarse a partir de la
siguiente ecuacion.

L-0.5V/(T1 +T3)

Vv

T2 =

[s]

® T4:
El tiempo de fijacion varia en funcion de jcondiciones como el tipo
de motor, la carga y la posicion de entrada de los datos de paso. Por
ello, calcule el tiempo de fijacion con referencia al siguiente valor.

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

T1 =V/a1 =300/5000 = 0.06 [s], T3 = V/a2 = 300/5000 = 0.06 [s]

oo L= 0.5-V\-/(T1 +T3) _ 300- o.5~3c;c())~(()o.06 +0.06) _ 6 941s]

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]

40 ‘ ‘

Bas [

= Paso 3: LEY25(]C

©

© 30

T

Qo5

o

T 20

8 Paso 6: LEY25[ 1B

Sisp==f=== | | I

3 I \

10 +Paso 12: LEY25[ A -

& = — ==

o5 ; i

0 1
0 200 400 600 800 1000 1200

Velocidad [mm/s]

<Gréfica de velocidad-carga de trabajo vertical>
(LEY250])

Velocidad: V [mm/s]

—

al:
az2:

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

=

a1/ /| / \a2

N

Tiempo

[s]

T T2 T3 |T4

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

T1:

T2:

T3:

T4:

Tiempo de aceleracion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
Tiempo a velocidad constante [s]

Tiempo en el que el actuador esta funcionando
a velocidad constante.

Tiempo de deceleracion [s]

Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
velocidad constante hasta la parada

Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la posicion

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEY25B-300.

SVC

N
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Seleccion del modelo

LEY

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

" LECP1 ‘LECAG/LECPG‘[

Servomotor AC
LEY

[
‘ LECSA /LECSB ‘ |

Precauciones especificas
del producto

{



Serie LEY

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de empuje
Confirme la fuerza de empuije. } Sl L carga iy
el extremo del vastago.

Ejemplo de seleccion

Condiciones

de funcionamiento

m Confirmacion de la fuerza de empuije <Grafica de conversion de fuerza>

+ Peso del dispositivo de montaje: 0.5 [kg]  * Carrera: 300 [mm]

+ Fuerza de empuije: 200 [N]

+ Tipo de montaje: Horizontal (empuje) « Velocidad: 100 [mm/s]  Dispositivo

Seleccione el modelo a partir del valor de ajuste de la fuerza de empuje y a
partir de la fuerza de empuje conforme a la <Gréfica de conversién de fuerza>.

Ejemplo de seleccion)

Basandose en la grafica mostrada a la derecha,

® Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 24 [%]

® Fuerza de empuje: 200 [N]

Por lo tanto, se selecciona temporalmente el modelo LEY25B.

m Confirmacién de la carga lateral en el extremo del vastago

<Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>

Confirme la carga lateral admisible en el extremo del vastago del

actuador: LEY160, que ha sido seleccionada temporalmente conforme

a la <Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>.

Ejemplo de seleccion)

Basandose en la grafica mostrada a la derecha,

® Peso del dispositivo de montaje: 0.2 [kg] » 2 [N]

® Dado que la carrera del producto es de 200 [mm], la carga lateral se
encuentra en el rango admisible.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el
modelo LEY25B-300.
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Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical

LEY25(1 (Posicién de montaje del motor: Paralelo/En linea)
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Paso 3: LEY25(1C
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25
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Paso 6: LEY25C1B
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Carga de trabajo vertical [kg]

Paso 12: LEY25[1A
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LEY32[1 (Posicion de montaje del motor: Paralelo)

Seleccion del modelo Serie LE Y

LEY32D (Posiciéon de montaje del motor: En linea)
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Carga de trabajo vertical [kg]

Paso 16: LEY32DLJA ——
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* Para trasladar una carga verticalmente se requiere "Regeneracion opcional" en las condiciones de carga de trabajo que se muestran a continuacion. Pida "Regeneracion opcional" por separado.

Condiciones requeridas para “Regeneracion opcional”

Modelo LEY25S%/LEY25DS% LEY32S?; (Paralelo) LEY32DS?, (En linea)
Paso A B (o] A B © A B C
Carga de trabajo vertical (kg) 8 16 30 9 19 37 12 24 46
Carga de trabajo vertical (kg) Necesario Nota) No necesaria | 200mas [Nonecesarial 20 0 mas

Nota) Para el traslado vertical se requiere “Regeneracion opcional” con independencia de la carga.

Velocidad de carrera admisible

[mm/s]
Modelo Servomotor| Paso Carrera [mm]
AC  [Simbolo[ [mm] | 30 [ 50 [ 100 [ 150 [ 200 | 250 [ 300 [ 350 | 400 [ 450 | 500
A 12 900 600
LEY250]
Posicion de montaje del motor: 1 /?jo 4\(/)\/ B 6 450 300
Paralelo/En linea c 3 225 150
(Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3000 rpm)
A 20 1200 800
LEY320
Posicon de monte delmotor.] | 299 w B 10 600 400
Paralelo 160 Cc 5 300 200
(Velocidad de giro del motor) (3600 rpm) (2400 rpm)
A 16 1000 640
LEY32D
Posicon de montge delmotor) | 200 W B 8 500 320
En linea L c 4 250 160
(Velocidad de giro del motor) (3750 rpm) (2400 rpm)
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Serie LEY

Grafica de conversion de fuerza

LEY25[] (Posicion de montaje del motor: Paralelo/En linea)
500

400 /

Paso 3: LEY25(1C

300

=
©
N
S 200 /
[ Paso 6: LEY2501B
100 |
— Paso 12: LEY2500A
0 |
10 20 30 40

Limite de par/Valor de comando [%]

LEY32[] (Posicion de montaje del motor: Paralelo)

LEY32D (Posicion de montaje del motor: En linea)
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Paso 20: LEY32[JA
0 | |
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800
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LE
300 —~
Paso 8: LEY32D1B——
200
100 Paso 16: LEY3|2DDA_
0 I
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Limite de par/Valor de comando [%]

«1 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder incremental, el parametro n° PC12 y el valor del comando de par interno debe fijarse en 30% como méximo.
%2 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder absoluto, el parametro n® PC13 y el valor del comando de salida méaxima de par anal6gico debe

fijarse en 30% como maximo.

Carga lateral admisible en el extremo del véstago (Guia)
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[Carrera]

= [Carrera del producto] + [Distancia
desde el extremo del vastago hasta
el centro de gravedad de la

F
1 Pieza de trabajo

pieza de trabajo]
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gravedad




Actuador eléctrico con vastago

AC Servomotor (100/200 W)

Serie LEY

LEY25, 32

Posicion de montaje del motor:
Forma de pedido Paralelo

Posicion de montaje del motor:
En linea

32

“ Tamaiho
25

LEY|25

9 Posiciéon de montaje del motor

Modelo de montaje superior

Mol

delo en paralelo en el lado derecho

Modelo en paralelo en el lado izquierdo

or (x|

Modelo en linea

9 Tipo de motor

@ Carrera [mm]
30 30
a a
500 500
+ \Véase la tabla inferior para los detalles.

@ Opcién de motor

Sin opciones

Con bloqueo Nota 2)

Nota 2) Paraa carrera 30 o inferior del tamafio 25 con [Posicidn de

montaje del motor: Modelo de montaje superior o modelos en
paralelo en el lado derechofizquierdol, si se selecciona [Con
bloqueo] el motor se proyecta al final del cuerpo.

Seleccionar tras confirmar la interfaz con dichas piezas de trabajo.

+ Tabla de carreras aplicables

Simbol Ti Salida Tamafo Controladores
imbolo 20 W] de actuador compatibles
S2 AC Servomotor 100 25 LECSALCI-S1
S3 (Encoder incremental) 200 32 LECSALI-S3
S6+ AC Servomotor 100 25 LECSB[I-S5
S7 (Encoder absoluto) 200 32 LECSBLI-S6

* Tipos de motor: Unicamente para S2 y S6, el sufijo de la referencia del controlador compatible serd S1y S5.

0 Paso [mm]

Simbolo LEY25 LEY32 N2 | Nota 1) El valor entre () corresponde al tamafio 32

A 12 16(20) cuando se selecciona [Posicion de montaje

B 6 8(10 del motor: Modelo de montaje superior o

(10) modelos en paralelo en el lado

C 3 4(5) derecho/izquierdo].  (Paso equivalente

incluyendo una relacion de poleas [1.25:1])

Carrera (mm) Gama de carreras que
Modelo 30 | 50 [100/150/200(250|300(350/400|450(500| -, pueden fabricar
LEY25 o0 6 66 6 6 6 6 15 a 400
LEY32 o e 6 66 66 06 06 0 o 20 a 500

Nota) Contacte con SMC para la fabricacion de carreras intermedias.

Controladores compatibles

Modelo de entrada de impulsos Modelo de entrada de impulsos i
(Para encoder incremental) i (Para encoder absoluto) 1
Tipo 3 I
=
lﬂ -
' o
Serie LECSA1,LECSA2 LECSB1, LECSB2
« Compatible con encoder incremental de 17 bits | « Compatible con encoder absoluto de 18 bits
Caracteristicas | « Funcion de posicionamiento (max. 7 entradas)| « Con puerto de comunic. RS422 (compafile con panel técti Mitsubishi Electri)
« Conmutador de ajuste del servo « Entrada analdgica para comando de velocidad y par
Motor Servomotor AC Servomotor AC
compatible (encoder incremental) S2, S3 (encoder absoluto) S6, S7
Tension de 100 a 120 VAC (50/60 Hz) 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
alimentacion 200 a 230 VAC (50/60 Hz) 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Pégina de referencia Pagina 73 Pagina 73

% S\NC

S2 00 2| A1
0000 6000 60 o 0

a Rosca en extremo del vastago

Rosca hembra en extremo del vastago

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

@ Montaje

Taladros roscados en ambos extremos (estandar)

Roscado en la parte inferior del cuerpo

Escuadra

Brida delantera

Brida trasera

O o mric||

Fijacion oscilante hembra

+ Cuando se selecciona la posicion de montaje del motor
[Modelo en linea], no se puede seleccionar [Escuadra,
[Brida trasera] o [Fijacion oscilante hembra].

= La fijacion de montaje se envia de fébrica, pero sin instalar.

# Cuando los estilos de montaje son [Brida delantera],
[Brida trasera] o [Taladros roscados en ambos extremos]
con voladizo horizontal, Uselo dentro de la siguiente

carrera.
- LEY25: 200 0 menos

- LEY32: 100 0 menos

= En caso de [Fijacion oscilante hembra], use el actuador
dentro del siguiente limite de carrera.

- LEY25: 200 0 menos

- LEY32: 200 0 menos

+ La brida trasera "G" no esta disponible para LEY32.

9 Tipo de cable del actuador N°t29

Sin cable

Cable estandar

I »n||

Cable robético (cable flexible)

Nota 3)

Se incluyen el cable del motor y el cable del
encoder. (El cable de blogueo también se incluye si
se selecciona la opcion de motor "Con blogueo”.)

@ Longitud de cable N4 [m]

— Sin cable
2 2
5 5
A 10
Nota 4) Comun para encoder/motor/cable de bloqueo

m Modelo de controlador
Controladores compatibles [ Tension de alimentacion
— Sin controlador
A1 LECSA1 100Vai20Vv
A2 LECSA2 200V a230V
B1 LECSBH1 100V a120V
B2 LECSB2 200V a230V
@ Conector E/S
— Sin conector
H Con conector
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Serie LEY

Caracteristicas técnicas

Modelo LEY25S%(Paralelo)/LEY25DS5(En linea) LEY32S# (Paralelo) LEY32DS¥ (En linea)
30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250,
Carrera [mm] Nota 1)
300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Carga de trabajo[kg] Horizontal a2 18 50 50 30 60 60 30 60 60
5 Vertical 8 16 30 9 19 37 12 24 46
§ Fuerza de empuje [N] Nota 3)
2 . 65a131 | 127 a255|242a485| 79a157 | 1542308 294 a588 | 98a 197 | 192 a 385 | 368 a 736
S (Valor de ajuste: 15 a 30%)
o | M4 hasta 300 900 450 225
f enpre=0| FANG0 e 300405600 300 0 | 2 | % X0 | 20
carrera
2| [mm/s] 405a500 | — — — 800 400 200 640 320 160
~§ Velocidad de empuje [mm/s] Nota 5) 35 0 menos 30 0 menos 30 0 menos
& | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5000 5000
'% Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02
E Paso [mm] (incluyendo una relacién de poleas) 12 [ 6 [ 3 20 10 [ 5 [ 16 [ 8 [ 4
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota 6) 50/20 50/20
& | Tipo de actuacién Husillo a bolas + Correa [1:1]/Husillo a bolas| Husillo a bolas + Correa [1.25:1] [ Husillo a bolas
Tipo de guiado Cojinete deslizante (vastago de émbolo) Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR]| 90 o inferior (sin condensacion) 90 o inferior (sin condensacion)
_gm Dimensiones del motor 100 W/C040 200 W/J60
§§ Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) Servomotor AC (100/200 VAC)
'qég Encoder Tip_o de motor S2, S3: Encoder incremental de 17_bits (Resolu_cién: 131072 p/rev)
S Tipo de motor S6, S7: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucién: 262144 p/rev)
é% Tipo Nota7) Modelo de funcionamiento no magnetizante
45| Fuerza de retencién [N] 131 255 485 157 | 308 | 588 197 | 38 | 736
§§ Consumo de energia [W] a 20°C Neta8) 6.3 7.9 7.9
£=/Tensién nominal [V] 24 VDC 5,

Nota 1) Contacte con SMC para la fabricacién de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas.

Nota 2) Es el valor maximo para la carga de trabajo horizontal (guia externa requerida). La carga de trabajo real depende de las condiciones de la guia externa.
Confirmelo con el dispositivo real.

Nota 3) Rango de ajuste de la fuerza para "Operacion de empuje" en el modo de control de par, etc. Fijelo tras consultar la "Grafica de conversion de fuerza" de la pagina 61.

Nota 4) La velocidad admisible variara en funcién de la carrera.

Nota 5) Velocidad de colisién admisible para "Operacién de empuje" en el modo de control de par, etc.

Nota 6) 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 7) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo".

Nota 8) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Peso
Peso del producto Ika]
Serie LEY25S[ (Posicién de montaje del motor: Paralelo) LEY32S[1 (Posicién de montaje del motor: Paralelo)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

‘E ing:‘:n‘::ﬁ:al 1.31[1.38 | 155 | 1.81 [ 1.99 | 2.16 | 2.34 [ 2.51 | 2.69 | 2.42 | 2.53 | 2.82 | 3.29 | 3.57 | 3.85 | 4.14 | 4.42 | 4.70 | 4.98 | 5.26
§ Encoder

oy absoluto 137144 | 161|187 205|222 |240|257 (275|236 |247 276|323 |3.51|3.79|4.08|4.36 | 4.64 | 4.92 | 5.20

Serie LEY25DS (Posicion de montaje del motor: En linea)) LEY32DS[I (Posicion 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

§|  Encoder 134|141 158 1.84 | 2,02 |2.19 | 2.37 | 2.54 | 2.72 | 2.44 | 2.55 | 2.84 | 3.31 | 3.59 | 3.87 | 4.16 | 4.44 | 4.72 | 5.00 | 5.28
£ incremental

% Encoder

2 absoluto 140 1.47 164 ]190|2.08|225|243|2.60(2.78|238|249|2.78|3.25|3.53|3.81|4.10|4.38|4.66|4.94|5.22
Peso adicional Ikl

Tamario 25 32
Bloqueo Encoder incremental 0.20 | 0.40
Encoder absoluto 0.30 0.66

Rosca macho en Rosca macho 0.03 | 0.03

extremo del vastago | Tuerca 0.02 | 0.02

Soporte (2 conjuntos, incluye tornillos de montaje) 0.08 | 0.14

Brida delantera (incluye tornillos de montaje)

Brida trasera (incluye tornillos de montaje) 0171 0.20

Fijacion oscilante hembra (incluye eje, anillos de retencién y tornillos de montaje) | 0.16 | 0.22
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Diseno

Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

Modelo de montaje superior del motor/LEY32

El cable esta incluido

25

A-A

34 Q3

Modelo de motor en I|'nea/LEY32

25

D

7/@

OO

Cuando se selecciona la rosca o
macho en extremo del vastago ——
OO
3 i A\
!
bdbY
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Polea para motor |Aleacién de aluminio
2 Eje de husillo abolas | Acero aleado 22 | Correa —
3 | Tuercadel husillo a bolas |Resina/Acero aleado 23 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio
4 | Embolo Aleacién de aluminio 24 | Soporte de cojinete | Acero inoxidable
5 | Vastago Acero inoxidable |Anodizado cromado duro 25 | Pasador cilindrico | Acero inoxidable
6 | Culata anterior Aleacién de aluminio 26 | Junta del vastago NBR
7 | Carcasa Aleacién de aluminio 27 | Anillo de retencion |Acero para muelle
8 | Tope de giro POM 28 | Adaptador del motor |Aleacién de aluminio Funda
9 | Conector hembra |Aceroalcarbono de féci mecanizacion Niguelado 29 | Motor —
10 | Eje conectado Acero alcarbono de facl mecanizacidn Niguelado 30 | Bloque del motor |Aleacion de aluminio Funda
11 | Casquillo Bronce autolubricante 31 | Buje Aleacion de aluminio
12 | Tope elastico Uretano 32 | Arana Uretano
13 | Rodamiento — 33 | Conector hembra (Rosca macho) | Acero al carbono de faci mecanizacidn Niguelado
14 | Caja de retorno Fundicién de aluminio Funda 34 | Tuerca Acero aleado Cinc cromado
15 | Placa de retorno Fundicién de aluminio Funda
16 | Rodamiento —
17 | Iman — Repuestos (Sélo motor en paralelo)/Correa
18 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable |Carrera de 101 mm o mas Ne Tamano Ref. de pedido
19 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o més - 25 LE-D-2-2
20 | Polea para eje del tornillo| Aleacion de aluminio 32 LE-D-2-4

N

SVC
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{Seleccién del modelo

LEY ]

If

o
[2]
[35]
o
©
o
[2]
[35]
o
—
o
(o]

LEYG

LECAG6 / LECP6 [

LECP1

Servomotor AC
LEY

LECSA /LECSB

Precauciones especificas

del producto

{



Serie LEY

Dimensiones: Motor en paralelo

X
Posicion de deteccion de w
fase Z del encoder Nota2)
N} sl
r | e
2+1 %ﬂ
< i O uncionai Rtar:jg? qet Nota 1) B B E E T H profundidad
uncionamiento del vastago :
_ {Carrera + 4 mm) N [ . efectiva de rosca C
(0] I [ ©
""" - [
: = - = - - e 3 3
_ .. —
2 ] | ©
' 4 x O1 profundidad
N NS Al ottt
M > L B + Carrera CIKad efectiva de rosca R
S A + Carrera M
EH
Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Aseglrese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.
Nota 2) La posicion de deteccion de primera fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Nota 3) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago (LK) varia dependiendo de los productos. [mm]
~ | Rango de
Tamaho carrera [mm] A B (o3 D EH EV H J L O1 R S
15a100 | 130.5 | 116
25 13 20 44 455 | M8 x 1.25 24 14.5 M5 x 0.8 8 46
1052400 | 1555 | 141
20a 100 | 148.5 | 130
32 13 25 51 56.5 | M8x1.25 31 18.5 M6 x 1.0 10 60
105a500 | 178.5 | 160
Encoder incremental Encoder absoluto
Tamaho crr?:r?[r:?n] T V) Y \') Sin bloqueo Con blogueo Sin bloqueo Con blogueo
w V4 w X w V4 w X V4
15 a 100
25 92 1 26.5 40 87 141 [123.9 | 156.9 82.4 141 [123.5 | 156.5 | 15.8
105 a 400
32 202 100 118 1 34 60 88.2 | 128.2| 17.1 | 116.8 | 156.8 76.6 171 [116.1 | 156.1 | 17.1
105 a 500

Modelo en paralelo en el lado izquierdo del motor /LEY

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.

65
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3oL

Tamano| S1 | T2 | U

25 | 47 91 1

32 | 61 | 117 | 1

ZS\VC

Modelo en paralelo en el lado derecho del motor ILEYggR




Dimensiones: Motor en linea

Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

Posicion de deteccion de

/ fase Z del encoder Nota3)

2+1

Rango de funcionamiento
del vastago "2 )
_(Carrera + 4 mm)

4 x O1 profundidad efectiva

de rosca R

H profundidad efectiva

de rosca C

3 (] p L
ov T B + Carrera w OKve?
M
A + Carrera EH
Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegirese de que ninguna pieza de trabajo S
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.
Nota 2) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago (LK) varia dependiendo de los productos.
Nota 3) La posicion de deteccion de primera fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
[mm]
Tamano| H3M9°de | ¢ | p | EH | EV H J | K| L | m 01 R|[s | T/ |u
carrera [mm]
15a 100
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
20 a 100
32 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
5 . Encoder incremental Encoder absoluto
_ ango de - :
Tamano carrera [mm] B \Y Sin bloqueo Con blogueo Sin bloqueo Con bloqueo
A w 4 A w Y4 A w 4 A w Y4
15a100 | 136.5 238 274.9 233.4 274.5
25 40 87 14.6 123.9 16.3 82.4 14.6 123.5 16.3
105 a 400 | 161.5 263 299.9 258.4 304.5
20a 100 | 156 262.7 291.3 251.1 290.6
32 60 88.2 171 116.8 171 76.6 171 116.1 171
105 a 500 | 186 292.7 321.3 281.1 320.6
A
- 25
Rosca macho en extremo del vastago / LEY 3o L0 B -C0OOM
C
E * Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo vastago y la
) fijacion d taje en la pag. 70.
jacion de montaj pag
7 % Nota) Consulte las precauciones [Uso] en la pag. 69 cuando monte [mm]
Distancia enire caras B fijaciones terminales como horquillas o piezas de trabajo.
o : aufasop : Tamang Bi [ C1 | Hi | L1 [ L2 | MM
& 25 | 22 [205] 8 [38 [235| M14x15
LZL 32 | 22 |20.5| 8 |42.0|23.5| M14x1.5
1

* La medida L1 corresponde al momento en que la unidad se encuentra

en la posicion de origen, es decir, a 2 mm del extremo.

O
-
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\
] Seleccion del modelo

LEY

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECAG6 / LECP6 [

LECP1

Servomotor AC
LEY

LECSA /LECSB

Precauciones especificas
del producto

{



Serie LEY

Dimensiones

Roscado en la parte inferior 25 A
del cuerpo/Motor en paralelo/LEY 35 OIC1B -0000U Roscado en la parte inferior del cuerpo [mm]
C | Rango de carrera
oXA H9 prof. XA 6 x MO profundidad efectiva de rosca MR [l [mm] £ L] L= LAl L)) AT LALh
15a39 24 (32
50
| 40 a2 100
z . ‘ 42 |41
55 © o) 25 | 101a124 |145| 20 | 46 29
- + - T 125 a 200 59 |49.5 75
| = 201 a 400 76 |58
) | o] 20 a 39 22 |36
MD ] ' 40 a 100 %0
- Seccién XX 36 |43 —
MC 32 | 101a124 |185| 25 | 55 30
L | MA ML + Carrera (MB) 1228200 2t g e
201 a 500 70 |60
A
Roscado en la parte inferior del cuerpo/Motor en linea/LEY %g DO B -0O000uU
oXA H9 prof. XA 6 x MO C e
Profundidad efectiva MR Tamano g[mm] MO | MR | XA | XB
|l
55 & ! = 15239
A4
- 40 2 100
E‘@" - - - - : 25 | 101a124 |M5x08| 65 | 4 | 5
[6) (@) [6) 125 a 200
MD ‘ beccién XX 201 a 400
ne 20 a 39
MA ML + Carrera Figura detallada de la seccion XX 40 a 100
32 | 101a124 [M6x1 |85 | 5 | 6
1 ) ( 125 a 200
0 2 201 a 500
>
XA | XA H9
A
Escuadra /LEYgg O0OB -O000L
C
Piezas incluidas
+ Soporte
» Perno de montaje del cuerpo
[ )
. A=
LL 0 Montaje hacia el exterior
1 -
s LG
- L=
il I N %
X, Y Y Tx LX Ay
LS + Carrera LZ LS + Carrera| LS1
A + Carrera
4 xolLD
Tornillo hexagonal
Escuadra [mm]
Tamaid Ra”g[fm’"era A | LS |LSi|LL|LD|LG|LH|LT | X |LY|Lz| x| ¥
15a 1 136.
25 [ 122100 | 1366 % li08| 84|66 (35|30 |26 57 |515 71 |112]58
1012400 | 161.6 | 124
202100 | 155.7 | 114
32 19.2(11.3| 66 | 4 |36 [ 32| 76 |61.5| 90 |11.2| 7
101a500 | 185.7 | 144

67

Material: Acero al carbono (Cromado)

+ La medida A corresponde al momento en que la unidad se encuentra en la posicion de deteccion de primera

fase Z, es decir, a 2 mm del extremo.

Nota) Cuando el motor se monta en el lado izquierdo o en el derecho, la culata posterior debe montarse hacia el exterior.

S
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

P
o
[}
o
o
£
)
- - ©
Dimensiones kS
(&3
[&]
25 A A 3
Brida delantera /LEY 35 [1L1B -LILIDIF Brida trasera /LEY2501(1 B -C11JG —
C C ——
[&]
o
>
* La brida trasera no esta &
disponible para LEY32. % E
n
LL by
(2]
— ©
o
©
_ s > = > C 3
s i I\
o | Oc¢ o T O¢ g
! * ) Piezas incluidas =
FT FX 4 x oFD FX 4 x oFD FT + Brida 8
FZ FZ + Perno de montaje del cuerpo|  |> | €D
i
Brida delantera / trasera mm] |8l
o
£
Tamano| FD | FT | FV |FX |FZ [LL | M g
Q
25 |55| 8 |48 |56 | 65 | 65|34 [©
32 55| 8 | 54 | 62 | 72 |10.5| 40 o
Material: Acero al carbono (niquelado) ?j
(11}
"
—
©
<C
b
25 A =
Fijacion oscilante hembra /LEY 35 [IL1B -LILILID
C Piezas incluidas -
+ Fijacion oscilante hembra o
TS * Perno de montaje del cuerpo O
{@_ﬁl‘ [] i + Eje de fijacion oscilante IilJ
— — + Anillo de retencion
5 o) E cT = Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo vastago y la
Tornillo hexagonal fijacion de montaje en la pag. 70. *
[ ] . o .
‘ — :j oCDorificioH10  Fijacion oscilante hembra [mm] o
Y ¥ - eje d9
| Rango de carrera <
] | £ de rosca e A CL CD|CT b >
A Sl ,5 | 10at00 [ 1605 | 1s0s | T S u
[ 101 a 200 185.5 175.5 S
cX 104 Cu 102100 | 1805 | 1705 &
} 2 10 | 6
cz9y -t CL + Carrera cw | RR 3 Tota200 | 2105 | 2005
A + Carrera —
Rango de carrera
de rosca [mm] CU|CW|CX|CZ| L |[RR §
10a 100 Ll
25 14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10 -1
101 a 200 —
<t
10 a 100
32 2 14|22 |18 | 36 [185/ 10 | &3
101 a 200 Ll
Material: Hierro fundido (pintado) =
* Las medidas A y CL corresponden al momento en que la unidad P
se encuentra en la posicion de deteccion de primera fase Z, es [
decir, a 2 mm del extremo. =2
g
8
w
g8
g =
a3
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Al

Serie LEY

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones

de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

| Disefio / Seleccién | Uso

A\Advertencia A\Precaucion

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo. 8. No accione el cuerpo a partir de la fijacion del vastago.
La seleccion del producto debe realizarse segin la maxima Si se aplica una carga excesiva sobre el vastago, puede
carga y el maximo momento admisible. Si no se respeta el producirse un funcionamiento defectuoso y reducirse la vida til.
limite de trabajo, la carga exceéntrica aplicada a la guia 9. Si se utiliza un actuador mientras est4 fijado a un extremo

resultara excesiva y tendra efectos adversos como la creacion
de juego en las piezas deslizantes del vastago, una reduccion
de la precision y una menor vida til.

2. No utilice el producto en aplicaciones que supondrian la

aplicacion de fuerzas externas o impactos sobre el mismo
Podrian producirse fallos de funcionamiento.

3. No utilice este producto como tope.

|

Uso

APrecaucion

1. Cuando utilice la operacidon 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.

Para "Modo de control de posicion", "Modo de control de
velocidad" y "Modo de posicionamiento”, no golpee la pieza de
trabajo ni el final de carrera. El husillo, el cojinete y el tope interno
pueden resultar dahados o presentar fallos de funcionamiento.

2. Cuando lo utilice con “Modo de control de par”, el

valor del comando de par interno (LECSA) o el valor
del comando de salida maxima de par analdgico
(LECSB) debe fijarse en 30% como maximo.

Se pueden producen danos y fallos de funcionamiento.

3. El valor inicial del limite de par de giro en avance/retroceso

se fija en 100% (3 veces el par nominal del motor).

Estara en el par maximo (valor limite) en "Modo de control de
posicion", "Modo de control de velocidad" y "Modo de
posicionamiento". Durante el funcionamiento, la aceleracion
puede disminuir si se usa un valor inferior al inicial. Por tanto,
fije el valor después de confirmarlo con el dispositivo real.

4. La velocidad maxima de este actuador variara en

funcion de la carrera del producto.

Cuando seleccione un producto, consulte el catalogo de
“Seleccion del modelo” antes de usarlo.

5. Durante el retorno a la posicién de origen, no

aplique una carga, impacto o resistencia adicional a
la carga transferida.

En caso contrario, la posicion de origen puede verse
desplazada.

6. Impida el contacto con cualquier objeto y evite

danar el area de friccion del vastago.

El vastago y el vastago guia se fabrican con una tolerancia
precisa, por lo que hasta la mas minima deformacion puede
provocar un fallo de funcionamiento.

7. Conecte el producto de forma que no pueda sufrir

6

impactos ni se pueda aplicar una carga sobre él
cuando haya una guia externa instalada.
Use un conector con libre movimiento (como una junta flotante).

9 % S\NC

y el otro extremo esta libre (modelo basico, modelo con
brida), la vibracién generada al final de carrera puede
provocar la aplicacién de un momento de flexién sobre el
actuador, danandolo. En tal caso, use una fijacion de
montaje para eliminar la vibracién 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.

10. Evite el uso del actuador eléctrico de forma que se pueda

aplicar un par de giro sobre el vastago.

Si se aplicara un par de giro, la guia antigiro se deformara,
provocando una pérdida de precision de antigiro.

Consulte la siguiente tabla para los valores aproximados del
rango admisible de par de giro.

LEY250]
1.1

LEY32
1.4

Par de giro admisible
[N:m] o inferior

Para atornillar una fijacion o una tuerca en la parte roscada
del extremo del vastago, asegurese de que retraer totalmente
el vastago y coloque una llave en la seccion plana del vastago
que sobresale. Al apretarla, tome las precauciones necesarias
para evitar que se aplique un par de apriete en la guia
antigiro.




Serie LEY

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones

de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

Montaje \

Mantenimiento

APrecaucion

1. Fije la parte cuadrada del "Conector hembra terminal" del vastago
con una llave, efc. para evitar que el vastago gire. Cuando monte una
pieza de trabajo o un dispositivo de montaje, apriete adecuadamente
los tornillos a un par que se encuentre dentro del rango establecido.

Puede provocar una reaccion anomala de un detector magnético, crear un
juego en la guia interna 0 aumentar la resistencia al deslizamiento, etc.

2. Cuando monte la pieza y el cuerpo, utilice tornillos con una
longitud adecuada y apriételos al par adecuado dentro del rango
de par especificado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar funcionamiento
erroneo, mientras que un par de apriete inferior puede provocar el desplazamiento de la
posicion de montaje.

Pieza de trabajo fija/Vastago con rosca hembra

Par de apriete| Prof. méx. Distancia enfe cares
Modelo | Perno , ' Oelconector hembra
E max. [N-m] | tornillo [mm] | " ieming] ]
LEY25| M8x1.25| 12.5 13 17
Conector LEY32| M8x125| 125 13 22

hembra terminal

Pieza de trabajo fijalVstago con rosca macho (Cuando se selecciona "Rosca macho en extremo del véstago')

Tuerca del

extremo ™ i i Distanci enfre caras|
del vastago Modelo Tamaho Parlde apriete Profund\qadde 48 coretor etz
ﬂ de rosca | max. [N-m] [rosca efectva [mm]| ™ erminel ]
LEY25| M14x15| 65.0 20.5 17
Lﬁ = [LEY32| M14x15] 650 | 205 22
Conector =
hembra terminal

Tuerca del extremo del vastago) Prof.del forillo de

Modelo Dieca ents o ]| Longitud [mm] | fcion finel ]

—
{Qﬁ' lﬂ’ﬂﬂj LEV25| 22 | 8 |somas
s = g‘ LEY32| 22 8 8 0 mas
Prof. del to:r;llo de = Tuercas del vastago incluidas.
la fijacion final

Cuerpo fiofModelo roscado en Ia parte inferior del cuerpo (cuando se selecciona "Roscado en la parte inferior del cuerpo’)

Prof. max.
tornillo [mm]
6.5
8.8

Par de apriete
max. [N'm]
3.0
5.2

Modelo

LEY25
LEY32

Perno

4
]

M5x0.8
M6 x 1.0

Cuerpo fijo/Modelo roscado en el lado delantero/trasero

Lado Par de apriete| Prof. max.
Lad
delantero trasaer%* Modelo | Permo max. (N'm) [tornillo (mm
LEY25| M5x0.8 3.0 8
LEY32| M6x1.0 5.2 10

* Excluyendo LEYCID

3. Cuando monte el cuerpo principal y la pieza de trabajo,
fijelos dentro del siguiente rango de planeidad.
Un escaso paralelismo entre las piezas montadas en el cuerpo, en la
base 0 en otras piezas puede aumentar la resistencia al deslizamiento.

Modelo Posicion de montaje Planeidad
LEYO | Cuerpo/Cuerpo inferior 0.1 mm
0 menos
Z

4

SVC

1. Corte el

/A\Advertencia

suministro eléctrico durante el
mantenimiento y la sustitucion del producto.

* Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion de aspecto | Comprobacion de la correa

W [Seleccibn del modelo

LEY

Inspeccion antes del uso diario O —
Inspeccion cada 6 meses/250 km/5 millones de ciclos o o
= Seleccione aquello que ocurra primero.

¢ Elementos en los que realizar una comprobacion

visual

1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anomala
2. Imperfecciones y uniones de cables

3. Vibracion, ruido

e 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. Aseglrese
ademas de que su entorno y condiciones de trabajo 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
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.
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Controlador de servomotor AC
(Modelo de entrada de impulsos)

[F,-;|

.||||||||||||u [

| ¥

Modelo incremental

serie LECSA

Compatible con encoder incremental Serie LECSA

Suministrado por el cliente
Alimentacion

Monoféasica
100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

LLLLLLLL)

Regeneracion
opcional

'I

Actuador eléctrico

-~

Controlador E

é-&

Alimentacion del
circuito de control
24 VDC ,

Modelo absoluto

serie LECSB

Compatible con encoder absoluto Serie LECSB

LR

[ Cable USB

| Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion
para sefiales E/S
24VDC

LS

Configurador MR
Software de configuracion

PC

O

Suministrado por el cliente
Alimentacion
Monofasica
100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifasica
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

- ~

e I

Regeneracion| _ 1
opcional

Actuador eléctrico

el

Controlador

7T Bateria (incluida)

Configurador MR

Software de configuracion

PC

- Cable USB

i -

S S—S analdgica de monitor
Comunicacion RS-422

Suministrado por el cliente

PLC

E/S24VDC

Alimentacion| <53
para sefiales | | ‘;%
\“I
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Controlador de servomotor AC (modelo de entrada de impulsos)

Modelo incremental

Serie LECSA

Modelo absoluto

Serie LECSB

Forma de pedido

LEC

S

A

1

S

(€ @rs

l — LECSB
Modelo de controlador
; Tipo de motor Lista de referencias Seleccione ! ipo de conroladory el moor compatle  prtr de as combinaciones e f Sgient tbla.
A Modelo de entrada de impulsos
(Para encoder incremental) Simbolo Tipo Capacidad| Encoder Ref. del controlador | Modelo de controlador|  Tipo de motor | Tension de aimentacion
g | Modelo de entrada de impulsos S$1| Servomotor AC (S2) [1o0W | | | | LECSA1-81 |odelo de entrada | Servomotor AC (82)| 100 a 120 VAC
(Para encoder absoluto) S3| Servomotor AC (S3) | 200 W LECSA1-S3| deimpulsos | Servomotor AC (S3)|  50/60 Hz
S5| Servomotor AC (S6) | 100 W Absoluto LECSA2-S1| (Paraencoder | Servomotor AC (S2)| 200 a 230 VAC
Tension de alimentacién e |S7| Servomotor AC (S7) [200 W LECSA2-S3| incremental) [ geromotor AC (S3)]  50/60 Hz
1100 a 120 VAC, 50/60 Hz LECSB1-S5 |Modelo de entrada | Servomotor AC (S6)| 100 a 120 VAC
2 | 200 a 230 VAC, 50/60 Hz LECSB1-S7 | deimpulsos | Servomotor AC (S7)|  50/60 Hz
LECSB2-S5| (Paraencoder | Servomotor AC (S6)| 200 a 230 VAC
LECSB2-S7| 2bsolulo)  [geromotor AC (57)] 50160 Hz
Dimensiones
LECSAO
135 2 x orificio de montaje 6 40
(Grosor de la superficie del cojinete 5)
]
HHHHHH 0000000000000
3 &
n
LECSBD Orificio de montaje 6 40
| 185 (Grosor de la superficie el cojinete 4)
|
— TR © E
b L d
U M ! CN5
=R E g CNe
[l s
E G ;
4 cNP2 | =T -
{ 8 N: ont 2| 8
o o
CNP3 | =
v [l bl
5|5 | CN2
= 2l B
D 0 D] CN4
[ = gl- g7
U © "
Bateria1 =
= +1 Bateria incluida.
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Modelo incremental Serie LECSA
Modelo absoluto Serie LE CSB

o
[
©
o
1S
K]
re - Ve - ©
Caracteristicas técnicas S
8
[
Modelo LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 @
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 P
Encoder compatible Encoder incremental de 17 bits
P (Resolucién: 131072 p/rev)
) . | Tensioén de alimentacién [V] Monofdsica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Alimentacion Rango de tensién admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monoféasica 170 a 253 VAC >
principal i
Tensién nominal [A] 3.0 \ 5.0 1.5 \ 2.4 -
. .. | Tension de alimentaciéon de control [V] 24 VDC
Alimentacion T S
de control Rango de tension admisible para tension de alimentacion de control[V] 21.6 a26.4 VDC
Tension nominal [A] 0.5
Entrada en paralelo 6 entradas —
Salida en paralelo 4 salidas
Frecuencia max. de impulsos de entrada [pps] 1 M (con receptor diferencial), 200 k (con colector abierto)
Rango de ajuste de a anchura de finalizacion de posicionado [impulso] 0 a +65535 (Unidad de comandos de impulsos) (0]
Funcién Errc?r excesivo : +3 g|ro's LI>-J
Limite de par Ajuste de parametros -
Comunicacion Comunicacion USB
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) g
Resistencia al aislamiento [M Q] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC) 8
Peso [g] 600 :l
2
Modelo LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 (&)
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 "_',J
Encoder compatible Encoder absoluto de 18 bits
P (Resolucion: 262144 p/rev) -
L. . .. - Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) o
Tension de alimentacion [V] Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) O
Alw:;'lti?’caifn Rango de tensién admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monoiasica 170 8 258 VAG L—I'J
9 Monoféasica 170 a 253 VAC
Tensién nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5
) .. | Tensién de alimentacién de control [V] | Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) [
Ag?ggﬁfgn Rango de tensidn admisible para tension de alimentacion de control [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC
Tensién nominal [A] 0.4 0.2 <
Entrada en paralelo 10 entradas S| >
Salida en paralelo 6 salidas g Ll
Frecuencia max. de impulsos de entrada [pps] 1 M (con receptor diferencial), 200 k (con colector abierto) g -l
Rango de ajuste de Ia anchura de finalizacion de posicionado [impulso] 0 a +10000 (Unidad de comandos de impulsos) c%
Funcién Error excesivo +3 giros
Limite de par Configuracién de parametros o configuracion de entrada analdgica externa (0 a 10 VDC) [
Comunicacion Comunicacion USB, comunicacion RS422+1 o
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion) (77]
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) 8
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion) i
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) ff,
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC) 8
Peso [g] 800 -1
*1 La comunicacion USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo. -
(]
L
:‘6
S
8
3 o
538
o
g8
&3
S

O
2

74




Serie LECSA
Serie LECSB

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSAC-]

Alimentacion del circuito principal NFB MC o ,C,NF,'l R
Monofasica 200 a 230 VAC SO L [Egzlnsggtcllvi
o Monofasica 100 a 120 VAC /}/ /}/ i Lo iopoa U

Alimentacién del circuito de

control 24 VDC

Protector de circuito '~~~ "

Motor

Detector

|Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1

+#Accesorios

Nombre terminal

Funcion

Descripcion de funciones

S

Tierra de proteccion (PE)

Debe conectarse a tierra a través del terminalde tierra del servomotor
y de la tierra de proteccion (PE) del panel de control tras conectarlos

L1 Alimentacion del | Conecte la alimentacion del circuito principal.
S . LECSA1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz
L2 cireuito principal | 'E s A2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
P Terminal para conectar la regeneracion opcional
LECSALI-S1: No necesario para conexion
Regeneracion opcional | LECSALI-S3, S4: Conectado de fabrica.
c * Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccion
de modelo", conéctela a este terminal.
U Alimentacion del servomotor (U)
V Alimentacion del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W)
W Alimentacion del servomotor (W)
| Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | :Accesorios

Nombre del terminal

Funcion

Descripcion de funciones

24V

Almentacion del circutto de conirol (24V)

Lado de 24V de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador.

ov

Alimentacion del circuito de control (0V)

Lado de OV de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador.
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E'IemEIo de cableado de alimentacion: LECSB

Modelo incremental Serie LE CSA
Modelo absoluto Serie LE CSB

LECSB1-]
NFB NPT
Monofasica X oL
100 a 120 VAC | [ | i
H(/ | O Ablert(? U Motor
Lol Vv
ON w
OP1 3 @
o P2 3
CNP2_
oomemeoooee N Sp
1Regeneracion opcional :
s Bl i oC I
~O0D !
! i CN2 Detector
]
TqLer
LECSB2-]
Para trifasica 200 VAC Para monofasica 200 VAC
NFB NFB
Monofasica —X Monofasica —X
200 a 230 VAC ! 200 a 230 VAC ‘
g Motor Motor
}( I
i Regeneracion opcional i \ Regeneracion opcional 3
Detector Detector
Nota) Para alimentacion monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacion debe conectarse a los terminales L1y L2 sin conectar nada a L3.
| Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | Accesorios
Nombre delterminal Funcion Descripcion de funciones Ls é m
L1 . . Conecte la alimentacion del circuito principal. o
5 Alimentacion del | | EGSB1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L, L2 L| O
circuito principal LECSB2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2 o
L3 Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2, Ls L3 @ m g
C d on| N . 5 :
|:’:l1 onversor de regeneracion| No conectar. N @ m I_; :
Reactor DC Conectar entre P1y P2. (Conectado de fabrica.) = o
P2 P | © U P
" -y . . - 3-)
| Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | «accesorios P2, [ >
-
Nombre del terminal Funcion Descripcion de funciones = =]
PO T —[
P Conectar entre P y D. (Conectado de fabrica.) o ns
C Regeneracion opcional | * Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccion C n@ D] Y=
D de modelo", conéctela a este terminal. D @ il —
L11 Alimentacion el circuito de control (24 V)| Lado de 24V de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador. L11 n@ m @
L21 Alimentacion del circuito de control (0V) | Lado de OV de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador. 5
L21 n@ 0
Conector del motor: CNP3| +Accesorios =
Nombre delterminal Funcion Descripcion de funciones U :.@ m
U Alimentacion del servomotor (U) v @ m —]
\ Alimentacion del servomotor (V)| Conéctelo al cable del motor (U, V, W) o
W Alimentacion del servomotor (W) W |, @ D]
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Serie LECSA
Serie LECSB

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

LECSAC-]

FXau-CIIMT/ES i

PLC

2 m o0 menos Nota 5)

(Fabricado por Mitsubishi Electric)

LEC-MR-SETUP221

t Fallo Nota 3)

Bloqueo de freno
electromagnético

Detector de impulsos de fase A
(Accionador de linea diferencial)

Detector de impulsos de fase B

(Accionador de linea diferencial)

Detector de impulsos de fase Z
(Accionador de linea diferencial)

S/S
24V j LECSA
ov Nota 4) Nota 4)
Alimentacion L Nota 2) CN1 CN1 o
del . : 24 VDC DICOM| 1 9 ALM RA1
secuenciador N orc| 2 o
o FDOCOM 13 12 | MBR RA2
Y000 [V " 4 PP | 23
COM1 [: ——
Y010 e NP | 25
COM3 [1 : /l L 10 m o0 menos
T 15 | LA it ——F—
Y004 [:1 ‘/ - CR| 5 16 | LAR [ = L
com2 T 17 | LB |+ l/
S ( — 18 | LBR [ = =
XOoo T INP | 10 19 | LZ [ ‘/ —
A—F—‘ - 20 | LZR i = =
XOooo [}‘ = RD | 11 14 | LG ﬁ 777777777777 e
XOoo - ( - OP | 21 Placa| SD
- - LG | 14
A T
k SD |Placa
Nota 4)
CN1
Parada forzada \’1\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reinicio /J RES| 3
Final de carrera de giro en T~ LSP 6
avance
Final de carrera de giro en R LSN 7
retroceso
10 m 0 menos
Cable USB | CN3
I il
CNP1 Nota 1)

e

Comdn control

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, aseglrese de conectar el conector de alimentacion del circuito principal para elterminal de tierra de
proteccion (PE) del amplificador del servo (CNP1) al terminal de tierra de proteccion (PE) del panel de control.
Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC +10% 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sehales de
comando E/S; al reducir el nUmero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente. Consulte el "Manual de funcionamiento" para
las corriente necesaria para interfaz.
Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones normales. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga la sehal del secuenciador
usando el programa de secuencia.
Nota 4) Las sehales con el mismo nombre se conectan en el interior del amplificador del servo.
Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de colector abierto. Si se usa una unidad de posicionamiento cargada con un método

diferente de accionamiento de la linea diferencial, el valor sera 10 m o inferior.
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Modelo incremental Serie LE CSA
Modelo absoluto Serie LE CSB

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB

LECSB-]

LECSB
_ Unidad de 24 VDC Nola2) Nota 4
posicionamiento QD75D CNA1
(Fabricado por Mitsubishi Electric) Nota 4
ong | 21 |picom
B——1 Fallo Nota 3)
DICOM| 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Pt Deteccion de velocidad cero
CLEAR | 13 CR | 41 23 | zsP RA2 .
RDYCOM | 12 Pt Limitacion de par
25 | TLC RA3 r
READY | 11 RD | 49 Pt Finalizacion de posicionado
PULSEF +| 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF-| 16 PG 11
PULSER+| 17 NP | 35 10 m o menos
PULSER-| 18 NG | 36 4 | LA PF—— " ———%— Detector de impulsos de fase A
PGO 9 LZ 8 5 | LAR [ - i - (Accionador de linea diferencial)
PGO COM| 10 LZR| 9 6 LB : : l/ : : Detector de impulsos de fase B
LG 3 7 | LBR [ - L1~ (Accionador de linea diferencial)
SD |Placa ‘é&‘ 77777777777 <= Coman control
34 | LG JV”W;HV !
10 m o0 menos Nota 5) T - Comun control
33 | OP —— Detector de impulsos de fase Z
1 |P15R _‘f‘i 7777777 A (Colector abierto)
Placa| SD
10 m o0 menos Nota 4) 2'm o menos
CN1
Parada de emergencia \11\ EMG| 42
Servo ON SON | 15 Nota 4)
Reinicio o RES | 19 CN6
Control de proporcion > PC | 17 3 [MO1l——mm— +10 VDG Monitor analogico 1
Seleccion del limite de par externo TL 18 1 LG —mm™™ _1 0VDGC
+ . L
Final de carrera de giro en avance T~ LSP | 43 2 | MO2 - Monitor analbgico 2
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 44 2'm o menos
Ajuste del limite superior DOCOM] 47
L,i ) |P' 5{5?2 Z{P15R| 1
imite de par analogico ! !
+10 V/Par maximo T L -II—_LGA Z
N 2 Q
SD  |dentiicacion
2 m 0 menos
PC
LEC-MR-SETUP221
CN5

Cable USB

iy

Nota 1)

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, aseglrese de conectar el'terminal de tierra de proteccion (PE) del amplificador del servo al terminal ’de

tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC +10% 300 mA usando una fuente externa.
Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones normales. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga la sehal del secuenciador

usando el programa de secuencia.

Nota 4) Las sehales con el mismo nombre se conectan en el interior del amplificador del servo.
Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de accionamiento de linea diferencial. Para el método de colector abierto, es 2 mm o menos.
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Serie LECSA
Serie LECSB

Opciones

Cable de motor, cable de bloqueo, cable de encoder
LE-CSM-JJ: Cable del motor

LE-CS[M|-[S] : «QEEP——_—*—“__ Yo

~
3]
Tipo de motoI Direccion del conector !
| S | Servomotor AC | A |Lado del eje (30) L
B |Lado del eje contador
LE-CSB-[11: Cable de bloqueo
Cables contenidos Longitud de cable (L) [m] 1
M | Cable del motor 2 2 X | — S
B | Cable de bloqueo 5 5 = j : X;
E | Cable de encoder A 10 (29.6) L
e Tipo de cable
P LE-CSE-[I: Cable de encoder

S | Cable estandar

R Cable roboti &
e robotico gEaT W
(30) | L

Conector E/S LE-CSNA LE-CSNB
LE-C[SNA] T Lo |
Modelo de controlador ] SR ] el 3
SNA | Conector E/S (LECSAL) L [ — J @ L] | ©
SNB | Conector E/S (LECSBL) (52 —
\Q
39 39
Regeneracion opcional
Orificio de montaje 6
LEC-MR-RB- g L. 2
ol 15, ©)
. . . ® - [
Tipo de regeneracion opcional
032 |Potencia de regeneracion admisible 30 W
12  |Potencia de regeneracion admisible 100 W
* Confirmar la regeneracion opcional a utilizar en
“Seleccion del modelo”. 3 5 1. 8l 3
Dimensiones [mm] ®
Modelo LA LB LC LD
LEC-MR-RB-032 30 119 99 1.6 ®
LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
® 1 : !
& 2 LC LD :ELB ©
LB
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Modelo incremental Serie LE CSA
Modelo absoluto Serie LE CSB

Opciones

Configurador MR (software de configuracién, version japonesa)

LEC-MR-SETUP221

* MRZJW3-SETUP221 fabricado por Mitsubishi Electric.
Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para el entorno de trabajo y la informacion de actualizacion.

\
W Seleccion del modelo

LEY

PC compatible

Si usa el Configurador MR (software de configuracion), use un PC IBM/PC compatible
con AT que satisfaga las siguientes condiciones de trabajo.

Requisitos de hardware

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Equipo Configurador MR (software de configuracion)
auip LEC-MR-SETUP221 O
>=
Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional, w
Windows®XP Professional/Home Edition, -
Windows Vista® Home Basic/Home Premium,
Sist. operativo Business/Ultimate/Enterprise
Nota 1) Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/
o g; Ultimate/Enterprise
PC PC IBM/PC compatible con AT (version japonesa) 8
Espacio DD , (&)
disponible 130 MB 0 mas ﬂ
Interfaz de U | rto USB 3
comunicacion se el puerto c<_>
Resolucion 1024 x 768 o mas ﬂ
Display Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucion (16 bits).
Conectable al PC anterior
Teclado Conectable al PC anterior o
Raton Conectable al PC anterior 8
Impresora Conectable al PC anterior -
Cable de comunicacion LEC-MR-J3USB
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 dependiendo del PC que esté usted utilizando.
Nota 3) No compatible con Windows XP de 64 bits® y Windows Vista de 64 bits®.

Cable USB (3 m) para software de configuracion

LEC-MR-J3USB

Servomotor AC
LEY

%

Bateria

LEC-MR-J3BAT

LECSA /LECSB

Precauciones especificas
del producto

{
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Al

Serie LECSA/LECSB
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la

contraportada y el manual de funcionamiento para las Precauciones de actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Disefio / Seleccion \

|

Uso

A\Advertencia

1. Asegurese de aplicar la tension especificada.

De lo contrario pueden producirse fallos de funcionamiento o averias.
Si la tension aplicada es inferior a la especificada, es posible que la
carga no pueda moverse debido a una caida de tension interna del
controlador. Compruebe la tension de trabajo antes del uso.

2. No utilice el producto fuera del rango especificado.

De lo contrario, pueden producirse incendios, errores de funcionamiento
o dahos en el actuador. Compruebe las especificaciones antes del uso.

3. Instale un circuito de parada de emergencia en el

exterior de la proteccion.

Instale la parada de emergencia en el exterior de la proteccion
para que se pueda detener el funcionamiento del sistema de
forma inmediata e interrumpir el suministro de energia.

4. Para prevenir danos debidos a averias o errores de

funcionamiento del controlador y de sus dispositivos
periféricos, debera construir un sistema de refuerzo
colocando una estructura multicapa o un diseio de un
sistema a prueba de fallos, etc.

5. Cuando cabe esperar que existan riesgos contra el

personal debidos a la generaciéon de calor, humo,
ignicion, etc. del controlador y de sus dispositivos
periféricos, corte la corriente de la unidad principal y
del sistema inmediatamente.

|

Uso

A\Advertencia

1. No toque el interior del controlador ni de sus

dispositivos periféricos.
El controlador podria recibir descargas eléctricas o sufrir danos.

2. No utilice el producto ni realice ajustes con las manos

himedas.
Podrian producirse descargas eléctricas.

3. El producto no debe utilizarse si presenta dafos o le

falta algiin componente.
Podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

4. Use unicamente la combinacion especificada de

actuador y controlador.
Lo contrario puede causar dahos en el actuador o en el
controlador.

5. Asegurese de no quedar enganchado ni golpear la

pieza de trabajo mientras el actuador se esta

moviendo.
Esto puede causar lesiones.
6. No conecte la alimentacion ni ponga en

funcionamiento el producto antes de confirmar que el
area en la que se mueve la pieza de trabajo es segura.
El movimiento de la pieza de trabajo 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.
Este podria quemar debido a las altas temperaturas.

8. Compruebe la tension con un comprobador durante

81

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

A\Advertencia

9. La electricidad estatica puede causar fallos de

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

funcionamiento o averias en el controlador. No toque
el controlador cuando la corriente esté activada.
Cuando toque el controlador para las tareas de mantenimiento,
tome las medidas necesarias para eliminar la electricidad estatica.
No use el producto en un area en la que exista polvo,
agua, productos quimicos o aceite en el aire.

De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.
No debe usarse en lugares donde se genere un campo
magnético.

De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.
No instale el producto en un entorno con gas
inflamable, explosivo o corrosivo.

Puede producir un incendio, explosion o corrosion.

No debe aplicarse calor radiante procedente de
potentes fuentes de calor como hornos, luz directa del
sol, etc. sobre el producto.

Puede provocar fallos en el controlador o en sus dispositivos periféricos.
No utilice el producto en un ambiente sujeto a ciclos
térmicos.

Puede provocar fallos en el controlador o en sus dispositivos periféricos.
No use el producto en lugares donde se generen picos
de tension.

La existencia de unidades (elevadores de solenoide, hornos de
induccion de alta frecuencia, motores, etc.) que generan una gran
cantidad de picos de tension alrededor del producto puede
deteriorar o dahar el circuito interno del mismo. Evite la presencia
de fuentes que generen picos de tension y las lineas de tension.
No instale el producto en un entorno sometido a
vibraciones o impactos.

De lo contrario, se producira un fallo o error de 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.

|

Instalacion

A\Advertencia

1.

% S\NC

Instale el controlador y sus dispositivos periféricos
sobre un material no inflamable.

La instalacion directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

. No instale el producto en un lugar expuesto a vibracio-

nes o impactos.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

. El controlador debe fijarse verticalmente a una pared.

No cubra la apertura de escape del controlador.

. Instale el controlador y sus dispositivos periféricos

sobre una superficie plana.

Si la superficie de montaje esta distorsionada o no es plana,
puede ahadirse una fuerza inaceptable a la carcasa, etc.,
causando problemas.



Al

Serie LECSA/LECSB
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la

contraportada y el manual de funcionamiento para las Precauciones de actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Alimentacién |

|

Mantenimiento

/A Precaucion

1. Utilice una alimentacion poco ruidosa entre las lineas

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

. Tome las medidas adecuadas para evitar los picos de
tension debidos a sobrevoltajes. Conecte a tierra el supresor
de picos contra rayos de forma independiente a la linea a
tierra del controlador y de sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

/A Advertencia

1. El controlador resultara dafado si se anade una

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

. 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.

|

Toma a tierra \

/A Advertencia

1. Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice

la tolerancia de ruido.

Para el actuador de puesta a tierra, conecte el cable de
cobre del actuador al’terminal de tierra de proteccion (PE)
del controlador y conecte el cable de cobre del controlador
a tierra a través del *terminal de tierra de proteccion (PE)
del panel de control. No los conecte directamente al
terminal detierra de proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Controlador
| S
5o | |
Terminal PE J Actuador

-

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

provoque un funcionamiento defectuoso, ésta deberia
desconectarse de la unidad.

N

1.

SVC

. No

A\ Advertencia

Lleve a cabo comprobaciones periddicas de
mantenimiento.

Asegulrese de que los cables y tornillos no estén sueltos.

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

Realice las comprobaciones de funcionamiento
adecuadas tras completar el mantenimiento.
En caso de que el equipo o maquina no funcionen
adecuadamente, realice una parada de emergencia del sistema.
Si no lo hace, puede producirse un fallo de funcionamiento
inesperado y que resulte imposible garantizar la seguridad.
Realice una prueba de la parada de emergencia para confirmar la
seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el controlador ni

sus dispositivos periféricos.

. No coloque ningtin elemento conductor ni inflamable

en el interior del controlador.
Esto puede causar un incendio.

lleve a cabo una prueba de resistencia al
aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva
sobre este producto.

. Disponga de suficiente espacio libre para las tareas de

mantenimiento.
Disene el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.
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El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o daho
del equipo. Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las
etiquetas "Precaucion”, "Advertencia" o "Peligro.“ Todas son importantes
para la seguridad y deben de seguirse junto con las normas internacionales
(ISO/IEC)*1)y otros reglamentos de seguridad.

FeEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEETETETT 4

/\ Precaucion :

/\ Normas de seguridad

) 1SO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general para los sistemas.
ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general para los sistemas.
IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de las maquinas.

(Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacion de robots industriales - Seguridad.
etc.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
leves o moderadas.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio
de riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
graves o la muerte.

/\ Advertencia

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo
que, si no se evita, podria causar lesiones graves o

/A Peligro :
la muerte.

| T T RS |

/\Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que 1.
disena el equipo o decide sus especificaciones.
Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes condiciones de
funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado debe decidirla la persona
que disefia el equipo o decide sus especificaciones baséndose en los resultados de las
pruebas y andlisis necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de
seguridad son responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del
producto. Esta persona debe revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a
todos los elementos especificados en el anterior catélogo con el objeto de considerar
cualquier posibilidad de fallo del equipo.

2. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera adecuada. El
montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos, incluyendo nuestros
productos, deben ser realizados por personal cualificado y experimentado.

3. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

. La inspeccién y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta confirmar que
se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la caida y los movimientos
inesperados de los objetos desplazados.

. Antes de proceder con el desmontaje del producto, aseglrese de que se hayan
tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto anterior. Corte la
corriente de cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda las
precauciones especificas de todos los productos correspondientes.

. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para evitar un
funcionamiento defectuoso o inesperado.

4. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial
atencion a las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en
alguna de las siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estén fuera de las especificaciones
indicadas, o el producto se usa al aire libre 0 en un lugar expuesto a la luz directa del sol.
2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear, ferrocarriles,
aerondutica, espacio, navegacion, automocion, sector militar, tratamientos médicos,
combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos en contacto con alimentacion
y bebidas, circuitos de parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en
aplicaciones de prensa, equipos de seguridad u otras aplicaciones inadecuadas para
las caracteristicas estandar descritas en el catélogo de productos.

. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en personas,

propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de seguridad.

. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo interlock

doble con proteccion mecdnica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma
periédica que los dispositivos funcionan correctamente.

A\Precaucion

Este producto esta previsto para su uso industrial.

El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros dmbitos, consulte previamente con
SMC.

Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

Garantia limitada y exencion de responsabilidades
Requisitos de conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y exencién de
responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad”.
Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el producto.

Garantia limitada y exencion de responsabilidades

1 El periodo de garantia del producto es de 1 afio en servicio o de 1,5 afios
después de que el producto sea entregado.*2)
Asimismo, el producto puede tener una vida Util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor
de ventas mas cercano.

n

2 Para cualquier fallo o dafo que se produzca dentro del periodo de garantia, y si
demuestra claramente que sea responsabilidad del producto, se suministrard un
producto de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias.

Esta garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto independiente, y
no a ningun otro dafo provocado por el fallo del producto.

w

3 Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las condiciones de garantia
y exencion de responsabilidad descritas en el catdlogo correspondiente a los
productos especificos.

+2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esta garantizada durante un afo a partir de
la entrega.
Asimismo, incluso dentro del periodo de garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la
ventosa o el fallo debido al deterioro del material elastico no esté cubierto por la garantia limitada.

w

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con equipos de produccion
destinados a la fabricacion de armas de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

N

2. La exportacién de productos SMC de un pais a otro estd regulada por la legislacion y
reglamentacién sobre seguridad relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pais, asegurese de que se conocen y cumplen todas
las reglas locales sobre exportacion.

Lea detenidamente las "Precauciones
en el manejo de productos SMC"
(M-E03-3) antes del uso.

/\ Normas de seguridad
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