Mesa electrica giratoria Nuevo

q

‘u;onr@ de)

Modelo basico (mm)
Modelo |
LER10 | 42
LER30 | 53

LER50 | 68 i M)

8 Modelo de Facilita el cableado
i Modelo y conexionado de las

piezas de trabajo.
LERH10

LERH30 | &2 | || WSS Motor integrado )]

LERH50 Ahorro de espacio

O Actuacion sin impactos a alta velocidad @ Posibilidad de ajustar la velocidad,

Velocidad max.: 420%s (733 rads) la aceleracién/deceleracién y la

Méx. aceleracion/deceleracion: 3,000°/s2 (52,36 radis)?) pOSICI on. Max. 64 puntos

Repetitividad en el final: +0.01° s Reduccién automatica
(Control de empuje/con tope externo) : del 40% del consumo

tras detener la mesa.

@ Angulo de giro
320° (310°), 180°, 90°
El valor que aparece entre paréntesis corresponde al valor para el modelo LER10.

Facil ajuste

I Los datos se pueden ajustar con solo I Con controlador especifico

2 elementos: posicion y velocldad Configurado con parametros
# Cuando se usa una consola T predeterminados

Tamaio Par de giro [N'-m] | Velocidad méx. [*/s] |Repetitividad posicionamiento [’]
Elevado par Elgvado par Elevado par

10 0.2 0.3

+0.05
Step No. 0 30 08 1.2 420 280 (Final: £0.01)*
Posn 50.00°
Speed 200°/s
50 6.6 10

Pantalla de la consola de programacion

\
= Valor cuando se monta un tope externo.

Serie LER 2 SNC

CAT.EUS100-94A-ES



Mesa eléctrica giratoria

CDisponibIe en modelo basico y de alta precisi(')n)
Modelo basico/LER Modelo de gran precision/LERH

Desplazamiento reducido en direccion
de lafuerza de empuje radial de la mesa.

Motor paso a paso integrado
(Servo/24 VDC)

Ahorro de espacio

@ngulo de gir@ -------
320° (310°), 180°, 90°

El valor que aparece entre paréntesis
corresponde al valor para el modelo LER10

(Elevado par }-

La relacion de engranaje
es de 30 veces con
engranaje helicoidal especial.
Se usa un engranaje helicoidal
con holgura reducida.

Posibilidad de seleccion de Tornillo de
fuerza/velocidad accionamiento manual
Se puede seleccionar la relacion de (ambos extremos)
reduccion del sistema. (N-m)
Modelo ‘ Basico ‘ Elevado par
LER10 02 03 Posibilidad de girar la mesa con
LER30 0.8 10 la alimentacion desconectada
LER50 6.6 100 mediante accionamiento manual.

Facilidad de montaje de las piezas de trabajo

® Tolerancia entre el diametro interior
y exterior de la mesa. H8/h8 e

e Qrificio del pasador de posicionamiento S

e Eje hueco :
Facilita el cableado y

conexionado de las
piezas de trabajo.

|
Para la alineacion del centro | ( Orificio del pasador
de giro y de la pieza de trabajo) | de posicionamiento) |

Posicionamiento de |
la direccion de giro

Pinza eléctrica
serie LEH

( Eje hueco

Tamaiio | 10 | 30 | 50
Eje hueco 08 | 917 | 220

Caracteristicas 1
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Serie LER

Facil montaje del cuerpo principal

de posicionamiento

[Orificio del pasadoﬂ 1 | ‘] Variaciones de montaje

| M Montaje con taladros pasantes

I T S—

Diametro de referencia s
(orificio) .*i

Diametro de referencia
(mufidn)

H Montaje roscado en el cuerpo

| 0T

Orificio del pasador
de posicionamiento

Repetitividad en el final: +0.01°

Especificacion de 90°/Rango de ajuste ) Especificacion de 180°

Rango de ajuste +2°

Pinza eléctrica
Serie LEH

Giro tras agarre Traslado vertical: sin cambio en
en combinacion con una pinza la velocidad por fluctuaciones en la carga

Caracteristicas 2
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( Diseno del sistema

@ Mesa eléctrica giratoria

Tension de
alimentacion para
sefal E/S 24 VDC

1 ® Controlador (%8 | .. ® Cable E/S* [TH1

Ref.: LEC-CN5-0J

Cable del actuador® 2 @-
(cable robdtico)
Ref.: LE-CP-[I

A CN1

Alimentacion del controlador “/ ® Enchufe de alimentacion
<Tamano del cable aplicable>
AWG20 (0.5 mm?)

@ Kit de ajuste del controlador [T}
(Software de configuracion del controlador,
cable de comunicacion, unidad de conversion
y cable USB incluidos.)

Ref.: LEC-W1

Los componentes marcados con un  se incluyen o no
dependiendo del modelo seleccionado.

@ Consola de programacion RS
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3EGO

Tipo de conector @-------

@® Unidad de
conversion

--------- @ Cable USB
(Tipo A-miniB)

Caracteristicas 3
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Actuadores eléctricos SMC

Tipo de vastago

Modelo basico
Serie LEY

Tamaio| Carrera

~| 16 | 50a300

ST .| _25 | 50a400
| CAT.ES100-83 32 | 50a500

Modelo de vastago guia <&
serie LEYG

Tamano| Carrera
16 30 a 200
25 30 a 300
32 30 a 300

Modelo de motor en linea
serie LEYCID =

Tamaho| Carrera
16 50 a 300
25 50 a 400
32 50 a 500

Tipo deslizante

Accionamiento por .«

husillo a bolaso/af-

serie LEFS

Tamafio| Carrera
16| 1002400
25 | 1002600
CAT.ES100-87 32 | 1002800

&

Accionamiento
por correa
serie LEFB

Tamafo| Carrera
16 300 a 1000
25 300 a 2000

CATES0087 _ 32 | 300a2000
32 | 30022000 |

Mesa deslizante

Modelo en paralelo en el
lado derecho
serie LESHCOR

Tamafo| Carrera
8 50, 75
16 50, 100
CAT.ES100-78 _ 25 | 50, 100, 150

Modelo en paralelo en el
lado izquierdo
serie LESHCIL

Modelo de motor en linea
serie LESHOID

Tamafio, Carrera Tamano,  Carrera

8 50, 75 8 50, 75

g 16 50, 100 16 50, 100
09-E552 25 | 50,100, 150 09-E565 25 | 50,100, 150

Pinza

Tipo Z (2 dedos)
Serie LEHZ

Con cubierta
antipolvo
serie LEHZJ

Tamaiio ae(e::::sarz:g;re
10 4
16 6 Tamano agiﬁ;:;?:‘l’;re
20 | 10 0 4
25 | 14 6 | 6
32 22 20 | 10
CATES10077 _ 40 | 30 N -

Tipo F (2 dedos)
serie LEHF

Tamano| aperiuraciorre
10 16 (32)
20 24 (48)
32 32 (64)
CAT.ES100-77 40 40 (80)

Tipo S (3 dedos)
serie LEHS

Tamano| aperurmcionre
0 | 4
20 | 6
2 | 8
40 12

Mesa giratoria

Controlador
s

Modelo basico

Modelo de gran precision

serie LER serie LERH a paso serie LECA6
serie LECP6
Nuevo Nuevo
= " N ) z N . ' a-'
Tamafio Anguloode giro P'arde giro (N'm) Tamafio Anguloode giro P'ar de giro (N'm) e »
() Basico |Elevado par () Basico | Elevado par
10 310, 180,90 | 0.2 0.3 10 310, 180,90 | 0.2 0.3 Motor de control Motor de control
30 08 | 1.2 30 08 | 1.2 Motor paso a paso Servomotor
50 320, 180, 90 66 10 50 320, 180, 90 6.6 10 (Servo/24 VDC) (24 VDC)
- -

Para motor paso

-
Para servomotor

Caracteristicas 4



Sencillo ajuste para un uso inmediato
con reducido tiempo de arranque

B El controlador ya dispone de los datos del actuador. ‘ Para mayor informacién acerca del controlador, véase a la pag. 15.

Los parametros iniciales ya estan configurados cuando el controlador se envia de fabrica.
Posibilidad de arrancar el controlador rapidamente con el modo sencillo.

r N
Dado que los parametros iniciales ya vienen configurados, el actuador y el controlador

se suministran como un conjunto (puede pedirlos de forma separada).
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso> Controlador
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador.
(2) Compruebe que la configuracién de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). S

Act”ad°f " “LER10K
. = 7 LER10K
MS] [__ %_]

@

-

( Modo de ajuste sencillo

Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo".

<Cuando se usa una consola de programacion (TB)> (T T N e
Facilita ain mas el ajuste y el
funcionamiento del controlador. \ 1* pantalla 1* pantalia
Elija un icono de la primera pantalla y Tk
seleccione una funcion.
Configure los datos de paso y compruebe

Ejemplo de comprobacion del estado del actuador

el estado del actuador en la segunda A 22 pantalla 22 pantalla
pantalla. Data Axis 1 Monitor Axis 1
o StepNo. 7 0 ™ Step No. 1
'. Posn  /123.45° Posn.  12.34°
J— Speed | 100%s | Speed 10°/s
PR \ i
@&Q.’ it et Se puede comprobar el
gnl v estado de funcionamiento.
-+ Puede registrarse pulsando el botén "SET"
3:: después de introducir los valores.
Pantalla de la consola de programacion| Data Axis 1 Data Axis 1
Los datos se pueden ajustarconla | StepNo. 0 | | StepNo. 1
EK}S'CK;“ g '6} Ve'OC'%éd | Posn 50.00° | |||||||||||} ' Posn 80.00° i
el resto de las condiciones ya | o ! i o !
estan configuradas). L_S_p_(?g_q ___________ ? _(_)_Q__/_S_____" L_s_E’_‘:f'_‘?g __________ -_199__/_8_ _____ y
<Cuando se usa un PC>
Software de configuracion del controlador |- —
................................................................ o= -] | B
: = ﬁ M]S—Jﬂ Programacion manual
El ajuste de los datos de paso, el Sp o Pacion Swd e [~""\_del movimiento
funcionamiento de prueba, la programacion i : ot meE R
P . Status 1 Jog Speed IF=======3
manual del movimiento Yy el movimiento a J ALARM m] BUSY mni s I — | Test DRV i-----@omprobacién iniciaD

velocidad constante se pueden configurar y .
utilizar en una Unica pantalla.

Mo

0 Absolute
1 Absolute
2 Absolute

1

1

:

.

! .

i| 3 #bsoluts : -
s lute : 1= < Ajuste de los datos>
: 5 Absolute F

: :

]

.

1

l

.

6 #bsolute de paso

7 #bsolute
]

Ajuste del control i T

. Move i P
manu.al y de la velocidad . _ ~ . [|--__/ Movimiento para
velocidad constante ; | e ey | velocidad constante

10000 ~ 30000
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(Modo 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 monitorizar el estado del terminal y las sefales.

<Cuando se usa una consola de programacion (TB)>

En una consola de programacion se pueden
guardar mltiples datos de paso, para
posteriormente transferirlos al controlador.
Funcionamiento de prueba continuo con un

maximo de 5 datos de paso.

Cada una de las funciones (ajuste
de los datos de paso, prueba,
monitorizacion, etc.) se puede
seleccionar en el menu principal.

<Cuando se usa un PC>
Software de configuracion

del controlador

En las diferentes ventanas se indica
el ajuste de los datos de paso, ajuste
de parametros, monitorizacion,

programacion, etc.

= Lz pen . @
200w T8 -h

Posibilidad de ajustar los parametros.

Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad constante,

@ retorno al origen, funcionamiento de prueba y comprobacion de la salida obligatoria.

Menu Axis 1

Parameter

Data Axis1 |

Test Step No. A| Test Axis

1

0 | Step No. 1
Y| Position 123.45 mm
Stop

Pantalla del menti principal | Qperation type

Dee

Pantalla de ajuste

Qutput monitor Axis 1

| S L
-i de los datos de paso  pniaiia de prueba

Ventana de ajuste de
los datos de paso

Ventana de ajuste de
los parametros

BUSY[ ]
SVRE[@]
SETON[ ]

A

v

Pantalla de monitorizacién

Ventana de monitorizacion

TB

St 8 fmmione]

Ventana de aprendizaje

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

Modo sencilloModo normal

PC

TB, PC

MOD movimiento Seleccién de "posicion absoluta" y "posicion relativa" X O O

Velocidad Puede ajustarse en unidades de 1°/s. O O O

Posicion Puede ajustarse en unidades de 0.01°. O O O

Aceleracién/Deceleracién | Puede ajustarse en unidades de 1°/s2. O O O

Ajuste de Fuerza de empuje Operacién de posicionamiento: Ajustar a 0%. O O @)

s G Disparador LV Operacioén de posicionamiento: Ajustar a 0%. X O O

paso Velocidad de empuje Puede ajustarse en velocidad de empuje. X O O

Fuerza de posicionamiento | Fuerza de posicionamiento: Ajustar a 100%. X O O

Salida de area Puede ajustarse en unidades de 0.01°. X O O

Easitin 6B chiEsh Durante la operacic}p de posiciolnamiepto: Anchura hasta la posicién de d.estino. Debe ajustarse en 0.5° 0 mas. % o O

Durante la operacién de empuije: Cudnto se desplaza durante el empuje

Carrera (+) Limite de posicién del lado + (Unidad: 0.01°) X X O

Ajuste de | Carrera (-) Limite de posicién del lado - (Unidad: 0.01°) X X O

parametros| Direccion ORIG. Permite ajustar la direccién de retorno a la posicion original. X X O

(extracto) | velocidad ORIG. Permite ajustar la velocidad durante el retorno a la posicion de origen. X X O

Aceler. ORIG. Permite ajustar la aceleracion durante el retorno a la posicién de origen. X X O

"JOG" (control manual) Permite probar el funcionamiento continuo a la velocidad de ajuste mientras se mantiene pulsado el interruptor. O O O

MOVE Permite comprobar el movimiento a la distancia y velocidad ajustadas desde la posicion actual. X O O

Prucba Retorno al ORIG. Permite comprobar el retorno a la posicién de origen. O O O
Accionamiento de prueba | Permite comprobar el funcionamiento de los datos de paso especificados. O O (Funcionami?nto continuo)

Salida obligatoria Permite comprobar la activacién/desactivacion del terminal de salida. X X O

Monitorizacién Monit. ACCIONAM. Permite monitorizar la posicion actual, velocidad actual, fuerza actual y el n° de datos de paso especificados. O O O

Monit. entrada/salida Permite comprobar el estado actual de activacién/desactivacion del terminal de entrada y de salida. X X O

ALM ALARMA activa Permite confirmar la alarma que se esta generando actualmente. O O O

Registro de ALARMA Permite confirmar la alarma generada en el pasado. X X O

Archivado | Guardar/Cargar Permite guardar, reenviar y eliminar los datos de paso y los pardmetros del controlador objetivo. X X O

Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. O 3 O2=3

x1 Todos los parametros se configuran al valor recomendado antes de ser enviados de fabrica. Modifique el ajuste de aquellos elementos que asi lo requieran.
*2 Consola de programacioén: En estado normal, la consola de programacién se puede configurar para trabajar en inglés o japonés.
*3 Software de configuracién del controlador: Se puede instalar seleccionando la versién en inglés o japonés.

r
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Serie LER

Seleccion del modelo 1

Procedimiento de seleccion

((j:or;dlm_ones Mesa eléctrica giratoria: LER30K Aceleracion angular/
e utnmona- Posicién de montaje: Horizontal deceleracion angular o: 1.000°/s?
miento

Tipo de carga: Carga de Inercia Ta

Angulo de giro 6: 180°

Velocidad angular o: 420°/s

Configuracion de la carga: 150 mm x 80 mm Masa de la carga (m): 2.0 kg
(placa rectangular) Distancia entre el eje y el centro

de gravedad H: 40 mm

m Momento de inercia—Aceleracion/deceleracion angular

(D Calculo del momento de inercia

(2 Momento de inercia—Confirmacién
de la aceleracién/deceleracion
angular
Seleccione el modelo a partir del
momento de inercia y de la aceleracion
y deceleracion angular conforme a la
Grafica de momento de inercia
—aceleracion/deceleracion angular.

I=mx (a® +b?»/12 + m x H?

Ejemplo de seleccion

1=2.0 x (0.152 + 0.082)/12 + 2.0 x 0.04?

=0.00802 kg-m?

LER30
0.030
£ [T
S 0025 —LERO30K [N
< Elevado par ||| %
Tgo.ozo JEFi % W “‘
S 30 .
£ 0015 — TRadico X
(0]
o 0.010 AN E
5 “-raaTam
£ 0.005
o
=
0.000
100 1000 10000
Aceleracion/deceleracion angular: o (°/s?)

m Par necesario

(D Tipo de carga
- Carga estatica: Ts
- Carga de resistencia: Tf
- Carga de inercia: Ta

Formulas

Par efectivo 2 Ts
Par efectivo 2 Tf x 1.5
Par efectivo=Tax 1.5

Ejemplo de seleccion

Carga de inercia: Ta
Tax15=1x®»x2n1/360x 1.5

=0.00802 x 1.000 x 0.0175 x 1.5

=0.21 N'm

LER30
1.4
| 11
_ 12 =g LERCI30K
€ “+~| Elevado par
z 10 o
08 ks ~ |
] ~_ ] LEBE_!SOJ
g 0.6 — Eflco
© i
5 04 ]
o ]
0.2 a
0.0 : A 4
0 100 200 300 400 500
Velocidad angular: o (°/s)

(D Confirmacién de carga admisible
- Carga radial
- Carga axial
* Momento

(@ Confirmacioén del par efectivo
Confirme si es posible controlar la
velocidad basandose en el par
efectivo correspondiente a la
velocidad angular conforme a la
Grafica de par efectivo—velocidad
angular.

Carga admisible

Foérmulas

Carga de empuje admisible 2 m x 9.8
Momento admisible 2m x 9.8 x H

Ejemplo de seleccion

- Carga axial

2.0 x 9.8 =19.6 N < Carga admisible OK
* Momento admisible

2.0x 9.8 x0.04

=0.784 N-m < Momento admisible OK

Tiempo del giro

(D Calculo del tiempo de cadencia (tiempo de giro)

Velocidad: o [*/s]

=
o1 / ®2
“ \

N

T T2

Tiempo [s]

T3 |T4

6 : Angulo de giro [°] | Ti: Tiempo de aceleracion [s]

o1 Aceleracion angular [%s’] T3: Tiempo de deceleracion [s]
®2: Deceleracion angular [%s] | T4: Tiempo de fijacion [s]

.. Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste

o : Velocidad angular [/s] | T2: Tiempo a velocidad constante [s] ... Tiempo en el que el actuador esté funcionando a velocidad constante.

.. Tiempo desde velocidad constante hasta la parada
.. Tiempo hasta que se alcanza la posicion

Tiempo de aceleracion angular  T1 = /o1

Tiempo de deceleracion angular T3 = /02

Tiempo a velocidad constante T2 ={6-0.5x o x (T1 + T3)}/o
Tiempo de fijacion T4 =0.2(s)

Tiempodecadencia T =T1+T2+T3+T4

Ejemplo de seleccion

+ Tiempo de aceleracion angular ~ T1=420/1,000=0.42 s

+ Tiempo de deceleracion angular T3 = 420/1,000=0.42 s

+ Tiempo a velocidad constante

T2 ={180-0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
=0.009 s

*Tiempodecadencia T=T1+T2+T3+T4
=0.42 + 0.009 + 0.42 + 0.2
=1.049 (s)




Seleccion del modelo Serie LER

Foérmulas el momento de inercia (Calculo del momento de inercia I) ' |: Momento de inercia (kg'm?) m: Masa de la carga (kg)

2. Barra fina
Posicion del eje de giro:
Pasa a través del centro e
gravedad de la barra.

1. Barrafina
Posicion del eje de giro:
Perpendicular a una barra
a través de un extremo

i

3. Placa rectangular fina

4. Placa rectangular fina
(cuboide)
Posicion del eje de giro: Perpendicular a la
placa y pasa a través de un extremo (esto
mismo se aplica a los cuboides mas gruesos).

Cy

(cuboide)
Posicion del eje de giro: Pasa
a través del centro de gravedad de una placa.

a
az ) R 2 Py b 2 2
a a
= ZE -
~ - )
L Yool f\‘/? Ty 4 +m, daz b’
\\| I L 7‘/ | 1N oS3 > 12
L ~ - L \ J Loy
" ST So-” L J
. o . < ~_ | -
5 Placa_rectangular fina 6. Forma cilindrica - ) ]
(cuboide) incluid disco fi 7. Esfera 8. Disco fino
Posicion del eje de giro: pasa a través del (mg:_m 0 un disco ino) Posicion del eje de giro: (montado verticalmente)
. Posicion del eje de giro: Diametro L ) )
centro de gravedad de la placa y perpendicular a Eje central Posicion del eje de giro:
la placa (esto mismo se aplica a los cuboides méas gruesos). d: Diametro
2 2 2 2 2
[ =m-2tb [=m-L- [ =m-2— [ =m—*—
12 2 PN 5 4
LN
DN |27
~_ —_- Y AR
Ny Loy FLS2
SR ~o 'L A
9. Cuando se monta una carga en el gl o

extremo de la palanca

2
I =m %+ mza2 + K

Y (Ej.) Consulte 7 cuando la forma de
Nt
Lo /J 2

~i- K =m: Z?r

Tipo de carga

10. Transmisién por engranajes
(

B) o Numero de dientes = a

1. Halle el momento de inercia Is
para el giro del eje (B).

2. A continuacion, sustituya el momento de
inercia Is con respecto al vastago (A) con Ia,

L=(2

2o

dientes =b

Tipo de carga

Carga estatica: Ts

Carga de resistencia: Tf

Carga de inercia: Ta

Sblo es necesaria la fuerza de presion (por ejemplo, para amarre)

La fuerza de gravedad o de rozamiento se aplica en la direccion de giro.

Gire la carga con inercia.

Se aplica la gravedad.

El eje de giro es
vertical (arriba y
abajo)._ ~,

P
-
- 7

S

El centro de giro y el centro de

Se aplica una fuerza de rozamiento.
gravedad de la carga son concéntricos.

el

Ta =1 w2 /360

Ts=F-L Se aplica la gravedad en Se aplica una fuerza de
Ts: Carga estatica (N-m) Ia.l(-jflr:(;c‘gr?l-de giro. roz.:-i:wznltlo.il'lga'(ljlrecaon degiro.| (Ta =I-®-0.0175)
F : Fuerza de amarre (N) . . Ta: Carga de inercia (N'm)
L : Distancia del centro de giro Tf: Carga de resistencia (N'm) I : Momento de inercia (kg-m?2)
a la posicién de amarre (m) m: Masa de la carga (kg) o : Aceleracion/deceleracién angular (°/s2)
g : Aceleracion gravitacional 9.8 (m/s?2) o : Velocidad angular (°/s)
L : Distancia del centro de giro hasta el punto
de aplicacion de la fuerza de gravedad o rozamiento (m)
u = Coeficiente de rozamiento

Par necesario: T=Ts

Par necesario: T = Tf x 1.5 Nota 1)

Par necesario: T = Ta x 1.5 Nota 1)

+ Carga de resistencia: La fuerza de gravedad o de rozamiento se aplica
en la direccion de giro.
Ej. 1) El eje de giro es horizontal (lateral) y el centro de giro
y el centro de gravedad de la carga no son concéntricos.
Ej. 2) La carga se mueve deslizadndose por el suelo.
+ El total de la carga de resistencia y la carga de inercia es el
par necesario. T = (Tf + Ta) x 1.5

+ Carga de no resistencia: No se aplican ni la fuerza de gravedad o ni la de rozamiento
en la direccion de giro.
Ej. 1) El eje de giro es vertical (arriba y abajo).
Ej. 2) El eje de giro es horizontal (lateral) y el centro de giro y el centro
de gravedad de la carga son concéntricos.
= El par necesario es Gnicamente la carga de inercia. T=Tax 1.5
Nota 1) Para ajustar la velocidad es necesario tener un margen en Tf y Ta.
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Momento de inercia - Aceleracién/deceleracion angular

Serie LER

Seleccion del modelo 2

Par efectivo - Velocidad ang_jular

LER10 LER10
0.0045 J ‘ L J 0.35
0.0040 p====== SRS SRR y  IE E Y G S S i e “\‘\ LERCO10K
_ LERCI10K 0.30 =~ Elevado par
& 0.0035 Elevado par .
o = 0.25 s
< 0.0030 £ B
= P4 \
S ~ 0.20 it
§ 0.0025 ° i [~ LERC10J
£ 2 : o
© 0.0020 S 015 f ey
el - . 1 \\
o (0] 1
£ 0.0015 LERCI10J 5 ;
“E-’ Basico o 0.10 :
§ 0.0010 i
1
0.0005 0.05 ;
1
0.0000 0.00 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Aceleracion/deceleracion angular o (°/s2)" Velocidad angular w (°/s)
LER30 LER30
0.030 L L l 1.4
________ vt S EE LY
0025 IglER%BOK s 1.2 =g :
c\:E evado par \“ \\\ IEFRESOK
o \ —~ 1.0 >~ Elevado par
< 0.020 E M
= \ Z Tael
5 F 0.8 s
2 0015 LERCI30J 2 — i LERCI30J
g Basico 3 06 —— Basico —|
o ] ! ——
£ 0010 s :
g AN & 04 :
b= :
0.005 0.2 i
i
i
0.000 0.0 L
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Aceleracion/deceleracion angular @ (°/s2)" Velocidad angular w (°/s)
LER50 LER50
0.12 12
< %1% T LEROIS0K 10 =
g Elevado par \ . \ LERCI50K
< 0.08 A E g \- Elevado par
F ; z |
Q \“ [l ‘\‘
2 0.06 \ Ry N
3 8 \\
2 0.04 5 4 N
= B ©
g LERCI500 | = N\
2 002 Basico 5 ‘\ LERCI50J _|
. \\\ - Basico
0.00 0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500

Aceleracion/deceleracion angular » (°/s2)"

Velocidad angular w (°/s)




Seleccion del modelo Serie LER

Carga admisible

of o

= — N == )

] ] -]

T ~ Carga radial admisible (N) @ el adm|S|bIe(g\)l) Momento admisible (N m)
amafio
Modelo basico | Modelo de gran precision | Modelo basico g,’f,?‘;fg’ci‘éieén Modelo béasico  [Modelo de gran precision| Modelo béasico | Modelo de gran precision
10 78 86 74 78 107 2.4 2.9
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

- Desplazamiento en el punto A cuando 100 c
se aplica una carga en el punto A, que A arga
esta a 100 mm del centro de giro. I I =
&
LERCI10 LERCI50
s
S
‘,{P\“’/
: S
z \0'%‘5\00\ T 200 £
2 400 e® 2 O
0es N4
2 W 2 B/
c «& S </
2 \,@ 2 /
£ € 150
IS < /
3 3 VA4
2 350 | 2 120 |
o 40 N o3 50 1 — S B —
a ot [a} - aeion
20 Modelo lde gran pIECEED 50 N\Ode\lo de gran Pt
[ [
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Carga (N) Carga (N)
LERCI30
T d
300 }0\ ,//
%
oA
B v
£ 250 RO
Ie} Q&Q//
5 A
£ 200 >
©
N
< 7
2 150 o
8 130 |
50 — S= ——
- pan precision
LERH30 Mode0 G2
1 1
0 10 20 30 40 50 60 70
Carga (N)
Desviacién: Desplazamiento a 180° de giro (guia)
- -
Flexion de la
parte superior de la mesa
Flexion de la
; superficie exterior
( de la mesa (mm)
Pieza medida LER (Modelo basico) | LERH Modelo de gran precision
Flexion en la parte superior de la mesa 0.1 0.03
d Flexion en la superficie exterior de la mesa 0.1 0.03

ZS\NC 4



Precision de la mesal

LER

Mesa eléctrica giratoria

Serie LER

LER10, 30, 50

Forma de pedido

(€ @

10

R

1

6N 1

Modelo basico

H | Modelo de gran precision
Tamaho e
10
30
50
Par max. de giro (N-m)e
Simbolo Tipo LER10 | LER30 | LER50
K | Elevado par 0.3 1.2 10
J Basico 0.2 0.8 6.6
Angulo de giro (°)e
Simbolo| LER10 | LER30 [ LER50
— 310 320
2 Tope externo 180
3 Tope externo 90

Entrada del cable del motore

JMontaje del controlador
Montaje con tornillo
D | Montaje en rail DIN

e Longitud del cable E/S

Modelo bésico (entrada en el lado derecho)

- —m

Entrada en el lado izquierdo

o

@\:

Sin cable

1.5m

3m

o= |

5m

e Tipo de controlador

Sin controlador

6N

Con controlador (NPN)

6P

Con controlador (PNP)

e Longitud del cable del actuador

— Sin cable 8 8 m*
1 1.5m A 10 m*
3 3m B 15 m*
5 5m C 20 m*

* Bajo demanda

o Tipo de cable del actuador

Sin cable

R

Cable robdtico (cable flexible)

-

El actuador y el controlador se venden como un paquete. (Controlador — Pégina 15)

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador.

(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

[@M

0

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

5




Electric Rotary Table Series LE R

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LERCI10K | LERO10J | LEROI30K | LERCI30J | LERCI50K | LEROI504
3 Angulo de giro [2] 310 320
@ | Par max. de giro [N-m] 0.3 0.2 1.2 0.8 10 6.6
o | Par méx. de giro [N-m] Nei2 ) 0.15 0.1 0.6 0.4 5 3.3
% Momento de inercia admisible [kg-m? "22 |  0.0040 | 0.0018 0.027 0.012 0.10 0.04
= | Velocidad angular [%/s] Not22) | 722280 | 30 2420 | 722280 | 30 a 420 | 72 a 280 | 30 a 420
E Velocidad de empuje [%/s] 20 30 20 30 20 30
5 Méx. aceleracién/deceleracion; [*/s? a2 3,000
[%]
= | Contragolpe [9] +0.5
[7]
g Repetitividad de posicionamiento [?] +0.05
8 | Resistenciaa impactosfvibraciones [m/s? Vo2 8 150/30
[
. | Tipo de actuacion Engranaje helicoidal especial + accionamiento por correa
@ Frecuencia de trabajo méx. [c.p.m.] 60
:-z Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40
% Rango de humedad de trabajo [%] 35 a 85 (sin congelacién ni condensacion)
£ Modelo bésico 0.49 1.1 2.2
S | Peso [kg] Sdelo de
© R 052 12 24
Nota 1) La precision de la fuerza de empuje es LER10: +30% . . Eflj:t)emo 180
(fondo de escala), LER30: +25% (fondo de escala), o Angulo de giro 5
LER50: +20% (fondo de escala). £\ [°] -3/brazo
Nota 2) La aceleracién angular, la deceleracién angular y la Q (2 uds.) 90
velocidad angular pueden fluctuar debido a las > ’
variaciones en el momento de inercia. @ | Repetitividad en el final []/
Consulte las graficas de la pagina 3 “Momento de & con tope externo +0.01
inercia—Aceleracion/deceleracion ;
angular" y "Par efectivo—Velocidad angular" para O | Rango de ajuste del tope externo [*] +2
obtener confirmacion. o foi
Nota 3) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto % ~2lorazo M:ggg E:SICO 0.55 12 2.5
tanto en direccion paralela como perpendicular al 2| Peso externo (1 un)| Zo0 e ersion 0.61 14 2.7
husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el kgl |-3brazo Modelo basico 0.57 1.2 26
estado inicial). . . :
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un extemno (1un) | Honele oo ion 0.63 1.4 2.8
rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se Dimensiones del motor 020 28 42

realizé tanto en direccion paralela como perpendicular
al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en
el estado inicial).

Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador)
corresponde al momento en el que el actuador esta

Tipo de motor
Codificador
Alimentacion [V]

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
24 DC +10%

funcionando. Consumo de energia [W] Nota 4) 11 22 34
Nota 5) El consumo de energia en reposo durante el Consumo de energia en reposo 7 12 13

funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde durante el funt (W) Nota §)

al momento en el que el actuador esta detenido en la ﬁ,%':::,ﬁ?;n';‘:’[‘w‘ﬁﬁ’a‘%{g'a 14 42 57

Caracteristicas eléctricas

posicion de ajuste.

Nota 6) 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.

Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)

Rango del angulo de giro de la mesa

Tope externo 180° Tope externo 90°

Home position
mark

Perno de ajuste
del perno de ajuste

Perno de ajuste
del perno de ajuste

Perno de ajuste Perno de ajuste

del perno de ajuste

Final de carrera

- \(Posicién de origen)
N
Marca posicidn origen

Nota 3)
Orificio
- = =) del pa§afjor
X Wﬂ de posicio-
[ —— . I-namiento

Nota 2)
osicion de origen
(final de carrera)

del perno de ajuste

LE| 10°
(5 R10/3

o

* Las figuras muestran la posicién de origen para cada actuador.

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.

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

% S\NC



Serie LER

Diseino

NN

NN

]
|
Modelo basico

N

i
5

sl

Lista de componentes

Modelo de tope externo

Modelo de gran precisién

e

Lista de componentes

N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota

1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa Aleacion de aluminio Anodizado

2 | Placa lateral A Aleacion de aluminio Anodizado 23 | Brazo Acero al carbono | Tratamiento térmico, niquelado electrolitico
3 |Placa lateral B Aleacion de aluminio Anodizado 24 | Soporte Aleacion de aluminio Anodizado

4 | Tornillo helicoidal Acero inoxidable e et 25 | Perno de ajuste | Acero al carbono | Tratamiento térmico, cromado
5 | Rueda helicoidal Acero inoxidable o o

6 | Cubierta del rodamiento |Aleacion de aluminio Anodizado

7 |Mesa Aleacion de aluminio

8 |Unién Acero inoxidable

9 | Soporte de rodamiento | Aleacion de aluminio

ry
o

Tapa de rodamiento

Aleacion de aluminio

Perno de posicion de origen

Acero al carbono

- | -
N | =

Polea A

Aleacion de aluminio

e
w

Polea B

Aleacion de aluminio

-
H

Salida directa a cable

NBR

-
a

Placa del motor

Acero al carbono

16

Modelo basico Rodamiento de bolas|

de ranura profunda
Modelo de gran | Rodamiento de
precision bolas

17

Rodamiento de bolas de ranura profunda

18

Rodamiento de bolas de ranura profunda

19

Rodamiento de bolas de ranura profunda

20

Correa

21

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

N



Mesa eléctrica giratoria Serie LE R

Dimensiones
LERCI100 Angulo de giro 310°)

= 240 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo) =300 (Entrada del cable del motor: Modelo basico)

no—
' VIS i nie— | 8
R

<
w 5 g;z ©
9 | |
Q.
g | 2xMex1.0x12 / 2 |14 ) ) )
[ - Tornillo de accionamiento manual
g .'%', 243h8 (503) (ambos extremos)
~ § 042h8 (-g.oss)
£ % 218H8 (*0%") Marca de posicion de origen
S| = 08 (pasante) © T
S| & e x
s H | Y — o
L = e =G I
& S o15H8 (3°%)
2.1 83 2.1
2 Q@
s %
Sy Ce,
2 x @9 prof. avellanado (b(% v
X 2 . .
prof. 5.5 Y 6XM4X07X6 \& Dimensiones
B o Y Modelo | H1 | H2
v = LER10 10 | 35
’ LERH10| 17 [ 105
BN
Yo} N
€ .
52 * \2 x 85.2 (pasante)
LERC110-2 Angulo de giro 180°)
LER[I10-3 Angulo de giro 90°)
=~ 240 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo) =300 (Entrada del cable del motor: Modelo basico)
1 i 'L/_;i"ﬁi::::::: 8
el
XxM6x1.0x12
<
1S} g;? (o3
g
éc_ 1 Tornillo de accionamiento manual
5 o & 5 |14 & (ambos extremos)
& 2 243h8 (50s9)
o
S| g42h8 (-
N = oms) 218H8 (*3%7)
2l 2 © o -
= 08 (pasante) < S| o T
E ﬁ' - g [+e) -
g & % x <
S| & i ' e — — o ! [SIRT)
o 3 | ==——n=GlE of 33 TS
5] ;‘f — 1 m] | +0.027 -
Pt ml o15H8 (*5%%7)
Q [ 65.8 o
2 2.1 83 2.1 7 3
(<)
a 4 92 2 x 05.2 (pasante)
2x M5 x 0.8 (Perno de ajuste 52
6xM4x0.7x6 . 2 5 03%)
~ ‘ \(/( " - Dimensiones
= ‘ 3 Modelo | H1 | H2 | H3

33.5
\0‘(\\ O

LER10 10 3.5 9
kg LERH10 | 17 | 105 | 16

93 (ala longiud mé. del pemo de ajuste)
51
]
(4]
=
o
&
g
5
&
=
§

(&2
Nota) No aplicable a la especificacion de 180° (LERCI10-2 [158] NS 2 x @9 prof. avellanado
20 prof. 5.5
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Serie LER

Dimensiones
LERI300] Angulo de giro 320°)

=250 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo) =250 (Entrada del cable del motor: Modelo basico)

i

[fe)
3 J °
Q
2 2xM8x1.25x 16 2 |25 Tornillo de accionamiento manual
@ (ambos extremos)
< N 064h8 (-3046)
S o= 063h8 (Hoss) Marca de posicién de origen
_%z :% 032H8 (+g.039) p g
g % 217 (pasante) @ T
S = : 8
([ g _ =
2 b T = KL
gt Ll ol o TF
2 = ‘ | @22H8 (*3°*) 8o
2.4 07 [ 24 ' S
H 102
N
2 x 911 prof. avellanado
prof. 6.5
& Dimensiones

Modelo | H1 | H2
LER30 13 45
LERH30 | 22 | 135

2 x 96.8 (pasante)

e ]

66

)

75

LER[I30-2 Angulo de giro 180°)
LER130-3 Angulo de giro 90°)

=250 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo) =250 (Entrada del cable del motor: Modelo bésico)

=

/

= T
§ 2xM8x1.25x16 | 2 | 25

064h8 (30s6)

=2

o g 96318 (0e) Tornillo de accionamiento manual
= 5 — | o32H8 (™) (ambos extremos)
§ g, 017 (pasante) ©| o E
= Ea=) 0
i .§ JC il 2 ] 1
‘—;’ :g ‘{’ [a\] — o ol o N o
2y & il ®© = || Sl = TS
-z —m_F A
g ‘ | o22H8 (+g.oaa)
I
2.4 107 | 24 S
127
5.5 2 x 96.8 (pasante)
6XxM5x0.8x8
s Dimensiones
2 ‘ Modelo | H1 | H2 | H3
HEI LER30 | 13 | 45125
3| ©
= LERH30 | 22 [ 135215
=
< 8 %

prof. 6.5

Nota) No aplicable a la especificacion de 180° (LERCI30-2) = —:@

9 2 S\VC




Dimensiones

Mesa eléctrica giratoria

Serie LER

LERCI500] Angulo de giro 320°)

014 prof. avellanado

=230 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo)

5H8 ( *5°*®) prof. 5.5

2xM10x1.5x20

11

1O o

2 130

076h8 (0os6)

074h8 (S0u)

035H8 ()

[2]

20 (pasante)

Precision en la longitud efectiva = 2

Precision en la longitud efectiva

6xM6x1.0x10

prof. 8.5

=]

LER[150-2 Angulo de giro 180°)
LER[50-3 Angulo de giro 90°)

Nota) No aplicable a la especificacion de 180° (LERDI50-2)

=~ 230 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo)

5.5

90

e

—ce |

5H8 (*3°') prof.

2xM10x1.5x20

O o

I

|

1%]2

2 X 08

30

o~ o 076h8 (Jois)
A 074h8 ( $u:e)
g % : 235H8 (+3.039)
8| = 220 (pasante)
3| B
2 = L
S| 3 — f
©| g
s| g ‘
st |
g ' 226H8 (5°°)

3 127 3
6xMBXx1.0x10 ¢ 152

© 2 x M8 x 1.25 (Perno de ajuste)
~ © v
2 " 9 90
< (S Wl
HIRES | |
g © f
=] I e
E o
= 9
| X

=~ 240 (Entrada del cable del motor: Modelo bésico)

Tornillo de accionamiento manual

(ambos extremos)

Marca de posicion de origen

el
= —
& :
' (\l T I~
© [re)
o
114.2 o
133 e
Dimensiones
Modelo | H1 | H2
LER50 16 | 55
LERH50 | 26 | 15.5

2 x 98.5 (pasante)

=~ 240 (Entrada del cable del motor: Modelo bésico)

| &}

Tornillo de accionamiento manual

(ambos extremos)

3o =
I

0 o
ol ¥ Ty

114.2 o

133 e

.5 (pasante)
Dimensiones

Modelo | H1 | H2 | H3
LER50 16 | 55155
LERH50 | 26 | 155 | 25.5

2 x 014 prof. avellanado

prof. 8.5
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Serie LER

Al

Mesa eléctrica giratoria/
Precauciones especificas del producto 1

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

| Disefo / Seleccion |

| Montaje

A\ Advertencia

1. Si las condiciones de trabajo conllevan fluctuaciones de
carga, movimientos ascendentes/descendentes o cambios
en la resistencia a la friccion, asegurese de tomar las
medidas de seguridad necesarias para evitar lesiones en el
operario o dafos al equipo.

Si no se facilitan tales medidas se podria acelerar la velocidad de
funcionamiento, lo cual podria ser perjudicial para el personal, la
magquinaria y otros equipos.

2. Un corte de suministro eléctrico puede provocar una disminucion de

la fuerza de empuije; asegurese de tomar las medidas de seguridad
necesarias para evitar lesiones en el operario o dafios al equipo.
Si el producto se utiliza para operaciones de amarre, la fuerza de
amarre podria disminuir debido al corte de suministro eléctrico,
pudiéndose crear una situacion peligrosa en la que la pieza de
trabajo quede suelta.

A Precaucion

1. Si la velocidad de funcionamiento es demasiado
rapida y el momento de inercia es demasiado grande,
el producto podria resultar dafiado.

Establezca unas condiciones de trabajo adecuadas del producto
conforme al procedimiento de seleccién de modelo.

2. Si se requiere una mayor repetitividad del angulo de giro,
use el producto con un tope externo, con una
repetitividad de +0.01° (180° y 90° con ajuste de *2°) o
deteniendo directamente la pieza de trabajo por medio de
un objeto externo que utilice la operacion de empuje.

Si utiliza el ajuste del angulo, el angulo de giro inicialmente
establecido puede variar.

3. Si usa la mesa eléctrica giratoria con un tope eterno si
la carga se detiene directamente de forma externa,
compruebe que se utiliza la operacion de empuije.
Ademas, compruebe que la pieza de trabajo no se golpea
externamente durante la operacion de posicionamiento ni en el
rango de la operacion de posicionamiento.

] Montaje

A\ Advertencia

1. Evite caidas o golpes sobre la mesa eléctrica giratoria para
evitar que se rayen y arafien las superficies de montaje.
La méas minima deformacion puede provocar un deterioro de la
precision y un fallo de funcionamiento.

2. Apriete los tornillos de montaje de los adaptadores al
par especificado.
Aplicar un par de apriete superior al rango indicado puede causar
funcionamiento errébneo, mientras que un par de apriete inferior
puede provocar desplazamiento.
Montaje de la pieza de trabajo en la mesa eléctrica giratoria
La carga debe montarse al par especificado en la siguiente tabla
mediante el apriete del perno en la rosca hembra de montaje.

Modelo Perno & :p?:ertrzaaf(l\.lm]
LERCI10 M4 x 0.7 1.4
LERCI30 M5 x 0.8 3.0
LERCI50 M6 x 1 5.0

11

N

/A Advertencia

3. Durante el montaje de la mesa eléctrica giratoria,
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 erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicion de montaje o, en condiciones
extremas, el actuador podria soltarse de su posicion de montaje.

Montaje con taladros pasantes

Montaje del cuerpo / parte inferior  Montaje del cuerpo / parte superior

Modelo Perno & :pa:?eTeaE(N-m]
LERCI10 M5 x 0.8 3.0
LERCI30 M6 x 1 5.0
LERC50 | M8x1.25 12.0

Montaje roscado en el cuerpo

Montaje del cuerpo / parte inferior

——
|
Par max. Prof. max. tornillo
Modelo Permo | je apriete [N-m] L [mm]
LERCI10 M6 x 1 5.0 12
LERCI30 M8 x 1.25 12.0 16
LERCI50 M10 x 1.5 25.0 20

4. La cara de montaje tiene orificios y ranuras para
posicionamiento. En caso necesario, uUselos para
colocar correctamente la mesa eléctrica giratoria.

5. Si es necesario utilizar la mesa eléctrica giratoria

aunque no esté activada, use los tornillos de
accionamiento manual.
Cuando utilice el producto con los tornillos de accionamiento
manual, compruebe la posicion de los mismos y debe el espacio
necesario. No aplique un par excesivo sobre dichos tornillos, ya
que podria provocar dafios o un funcionamiento defectuoso del
producto.

SVC



Serie LER
Mesa eléctrica giratoria/
A Precauciones especificas del producto 2

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\ Peligro

1. El rodamiento del modelo de gran precision se monta
presionandolo en su posicion, por lo que no es
posible desmontarlo.

| Manipulacién |

A Precaucion

1. Si se utiliza una guia externa, conecte las piezas
moviles del producto y la carga de manera que no
haya interferencias en ningun punto de la carrera.

Use un conector con libre movimiento (como un acoplamiento).

2. 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 senal de

salida INP se activa.

Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.

2) Operacion de empuje

Si la fuerza efectiva supera el nivel de valor de [Disparador LV]

(incluyendo el empuje durante la operacion), la sefal de salida

INP se activara.

El valor de [Disparador LV] debe ajustarse entre 40% y [Fuerza

de empuje].

a) Para asegurarse de que el amarre y la parada externa se
consiguen con la [Fuerza de empuije], se recomienda configurar
la [Fuerza de empuije] y el [Disparador LV] al mismo valor.

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

3. Si la pieza de trabajo se va a detener por accionamiento

del actuador eléctrico giratorio con un tope externo o
directamente por medio de un objeto externo, utilice la
"operacion de empuje". No detenga la mesa con un tope
externo ni con un objeto externo usandola en el rango
del "modo de operacion de posicionamiento".
Si el producto se usa en el modo de operacion de
posicionamiento, pueden producirse roces u otros problemas
cuando el producto o la pieza de trabajo entren en contacto con el
tope externo o con el objeto externo.

4. Si la mesa se detiene en el modo de operaciéon de
empuje (parada/amarre), configure el producto en una
posicion en la que se encuentre a, al menos, 1° de la
pieza de trabajo (dicha posicion se considerara la
posicién inicial de empuje).

Si la posicion de inicio de las operaciones de empuje (parada o
amarre) se fija en la misma posicién que la posicién de parada
externa, se pueden generar las siguientes alarmas y el
funcionamiento puede volverse inestable.
a. Se genera la alarma "Posic. fallida".
No se puede alcanzar la posicién de inicio de la operacion
de empuje dentro del rango de tiempo fijado.
b. Se genera la alarma "ALM de empuje"
El producto retrocede con respecto a una posicion inicial de
empuje una vez iniciado el empuije.
c. Se genera la alarma "desviacion por desbordamiento”.
En la posicién de inicio de la operacion de empuje se
genera un desplazamiento que supera el valor especificado.

5. No existe efecto de contragolpe si el producto es detenido
externamente mediante la operacion de empuje.
Para el retorno al origen, la posicion de origen se establece
mediante la operacion de empuje.

6. En el modelo con tope externo se suministra un perno
de ajuste del angulo como estandar.
El rango de ajuste del angulo de giro es de +2° desde el final de
giro del angulo.
Si se supera el rango de ajuste del angulo, el angulo de giro puede
variar debido a una insuficiente resistencia del tope externo.
Una revolucion del perno de ajuste es aproximadamente igual a 1° de giro.

%s"c 12
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Controlador del
motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

' Serie LECP6

® Cable E/S <O\
i . -4l PLC
LS

Alimentacion para las
sefales E/S 24 VDC

Prepare un PLC y un suministro
eléctrico de 24 VDC para la sefial E/S.

® Actuador ® Controlador

Opciones

@ Kit de ajuste del controlador
Software de configuracion del controlador,
ccable de comunicacion, unidad de
conversion y cable USB incluidos).

® Unidad de
Cable del actuador @ ----- conversioén

@ Tipo de conector | | Software para
B introducir los

< —=| " | datos de ajuste
Cable USB @ : ' del controlador
(Tipo A-miniB) =

ACN1

Alimentacion del
controlador 24 VDC ® Enchufe de

alimentacion

(Prepare cables de alimentacion
y suministros eléctricos de 24
VDC de entrada [suministros
eléctricos diferentes al modelo
de prevencion de corriente de v
entrada] para el controlador.) ) ® Consola de programacién
(con cable de 3 m)

Equipo para introducir los datos
de ajuste del controlador




Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Forma de pedido

q

Productos eléctricosl

Controlador

Motor compatibl

LECPG6|N -

P

Motor paso a paso

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las
opciones del actuador)
Ejemplo: Introduzca "LER10K-2" para el modelo

—[ lReferencia del actuador
e

LER10K-2L-R16N1.

(Servo/24 VDC)

N° de datos de pasoe

(6 [64 puntos| ® Longitud del cable E/S

= Sin cable
Tipo E/S en paralelo e 1 1.5m
N[ NPN 3 3m
P | PNP i) 5m

o Opcion
- Montaje con tornillo
D Nota) | Montaje en rail DIN

Nota) El rail DIN no esté incluido.
Pidalo por separado.

= Si selecciona el modelo equipado con controlador (-P6J1) durante el pedido de la serie LE, no necesita pedir este controlador.

(

-

El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~_______ccoomT T =~
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEH1 [ll(-?.
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). % = |
J

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento

Caracteristicas técnicas

Motor compatible

Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Tension de alimentacion Nota 1)

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

Entrada en paralelo

11 entradas (aislamiento fotoacoplador)

Salida en paralelo

13 salidas (aislamiento fotoacoplador)

Codificador compatible

Fase A/B, Entrada del receptor de linea,
Resolucion 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 0 menos

Sistema refrigerador

Refrigeracion por aire natural

Rango de temperatura de trabajo (°C) 0a40
Rango de humedad de trabajo (%) 35 a 85 (sin condensacion ni congelacion)
Rango de temperatura de almacenamiento (°C) -10a60

Rango de humedad de almacenamiento (%)

35 a 85 (sin condensacion ni congelacion)

Resistencia al aislamiento (MQ)

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

50 (500 VDC)

Peso (9)

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 alimentacioén DC al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcion del modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.
Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.

15
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Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Montaje
a) Montaje con tornillo (LECP6J1-[J) b) Montaje en rail DIN (LECP6][JD-[J)
(Instalacién con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.
Cable de

Cable de toma a tierra toma
atierra__

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje :>

I~

— 1

Direccion de montaje :> 4 A

Adaptador para montaje en rail DIN / ;

Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca
de la seccién A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

Rail DIN L
7.5
AXT100-DR-O
# Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N°” de la tabla inferior. P R R N RN R o B _
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 17. R i i i s i s e o QY

Dimensiones L
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 | 13 14 | 15 | 16 17 | 18 19 | 20
DimensionL| 23 | 355 | 48 |60.5| 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |[160.5| 173 [ 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 |260.5

N° 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 |335.5 | 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.

N
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Serie LECP6

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECP6J1-[J)
(81.7) 35
66 04.5 31
L LED de alimentacién (verde) para montaje 15.5
del cuerpo

©

b) Montaje en rail DIN (LECP6[11D-[])

(81.7)

(ON: Suministro eléctrico activado)

LED de alimentacion (rojo)

(ON: Alarma activada)

Conector E/S en paralelo CN5

Conector E/S en serie CN4

Conector de codificador CN3

Conector de alimentacién del motor CN2

Conector de alimentacion CN1

66

(91.7)

17

141

4.6
para montaje
del cuerpo

Véase la pag. 16 para la dimensiéon Ly

numero de referencia del rail DIN.

5.25

35

5.25

31

173.2 (cuando se retira el rail DIN)
167.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

O
-




Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Ejemplo 1 de cableado

]Conector de alimentacion: CN1

FK-MCO0.5/5-ST-2.5)

Tabla de conector de alimentacidn eléctrica CN1

x Enchufe de alimentacién (Phoenix Contact

Enchufe de alimentacion

Nombre del terminal Funcion Descripcién de funciones
. " . Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS son
ov Alimentacién comdn (-)
comunes (-).
M24V Alimentacién del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.
C24V Alimentacion de control (+) | Es el suministro eléctrico (+) de control suministrado al controlador.
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada. 2 >>00
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el blogueo. g g E T
A\ Precaucion 5

El suministro eléctrico del controlador debe separarse del suministro de las sefiales E/S y ninguno de ellos debe utilizar la
fuente de alimentacion de tipo "prevencion de la corriente de entrada".
Si la fuente de alimentacién es de tipo "prevencion de la corriente de entrada", puede producirse una caida de tension durante la aceleracion del actuador.

Ejemplo 2 de cableado

] Conector E/S en paralelo: CN5

Diagrama de conexién

LECP6NCICI-C] (NPN)

= Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN5, use el cable E/S (LEC-CN5-00).
* El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado
conforme al siguiente esquema.

LECP6PI-C] (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 para sefial E/S CN5 para sefial E/S
COM+ Al I COM+ Al {F
COM- A2 COM- A2
INO A3 o o INO A3 | o~ d
IN1 A4 o0 o IN1 A4 o oe
IN2 A5 o o IN2 A5 | o~ d
IN3 A6 —o0 Do IN3 A6 | oo 4
IN4 A7 o o IN4 A7 oo
IN5 A8 —o o IN5 A8 o oe
SETUP A9 —©O © SETUP A9 o o—e
HOLD A10 o o HOLD A0 | o~ 4
DRIVE A1l —0 © DRIVE Al L 5o 4
RESET A2 —O © RESET A2 | 5o 4
SVON A13 —o0 o SVON A3 | o~
Carga Carga
ouTo BI — F—"e ouTo Bi —{ "
OUT1 B2 —|— OUT1 B2 —{}F——
ouT2 B3 —|— ouT2 B8 —{}F——
OuT3 B4 —|}—e OuT3 B4 —{}——
ouT4 B5 —|—= ouT4 BS —{}——
OuTs B6 —|—o OouTs B6 —{}—o
BUSY B7 —|— BUSY B7 —{}F——
AREA B8 —|— AREA B8 —}——
SETON BO —|— SETON BO —{}F——
INP B0 —|— INP B0 — }——
SVRE Bi1 —|— SVRE Bi1 — |——
*ESTOP | B12 — —= +ESTOP | B12 — ——
«ALARM | B13 — — «ALARM | B13 — }——
] ]
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Contenido Nombre Contenido
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO0 a OUT5 | 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 N° bits especificado en los datos de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del area de datos de paso
(la entrada se ordena de la combinacion de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno a la posicién de origen
SETUP Instruccion 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 empuije.)
DRIVE Instruccién para accionamiento SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento esté activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcion 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 sefiales se emiten cuando el suministro eléctrico del controlador esté activado. (N.C.)

SVC
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Serie LECP6

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

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion inicial de empuje, y
cuando alcanza dicha posicion, comienza a empujar a una fuerza
inferior a la de ajuste. El siguiente diagrama muestra los elemen-
tos de ajuste y el funcionamiento. Los elementos de ajuste y los

operacion se detallan abajo.

Velocidad

’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion

Velocidad

Posicion

Posicion de entrada

Salida INP | ON

OFF

[ON]

©: Requiere configuracion.

O: Requiere ajuste al valor deseado.

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

valores de ajuste para esta operacion se detallan abajo.

Velocidad de empuje

Fuerza de empuje
Disparador LV

Salida INP | ON

Datos de paso (empuje)

Velocidad

’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion ‘

Velocidad

Fuerza

Posicion
: Posicion
de entrada

1

[ON]

OFF

©: Requiere configuracion.
(O: Requiere ajuste al valor deseado.

N

Elemento Descripcion Elemento Descripcion
o Cuando se requiera la posicion absoluta, o Cuando se requiera la posicion absoluta,
© | MOD movimiento | configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera © | MOD movimiento | configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicién relativa, configurar en "Relativo". la posicion relativa, configurar en "Relativo".
O | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicién de destino. O | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicién inicial de empuie.
O | Posicion Posicién de destino O | Posicién Posicién inicial de empuje
Pardmetro que define la rapidez con la que Parametro que define la rapidez con la que
O | Aceleracion el actuador alcanza la velocidad de ajuste. O | Aceleracion el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste. rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.
. Parametro que define la rapidez con la que . Parametro que define la rapidez con la que
O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene. valor de ajuste, mas rapido se detiene.
) Ajuste a 0. Se define el factor de fuerza de empuje.
O | Fuerza de empuje (Si se configuran valores de 1 a 100, la . El rango de ajuste varia en funcion del tipo
. A Iy : © | Fuerza de empuje St
operacion cambiara a operacion de empuje.) de actuador eléctrico. Consulte el manual
— | Disparador LV No requiere ningdn ajuste de funcionamiento del actuador eléctrico.
| Velocidad de empuje | No requiere ningun ajuste. Condicién que activa la sefial de salida
0O Fuerza de Par maximo durante la operacion de posiciona- . INP. La sefial de salida INP se activa
posicionamiento miento (no se requiere ningin cambio especifico). O | Disparador LV cuando la fuerza generada supera el valor.
| | ey . - . El umbral debe ser inferior a la fuerza de
O | Areat, Area2 Condicion que activa la sefial de salida )
) AREA. empuje.
Condicién que activa la sefial de salida Si la velocidad de ajuste es elevada, el
INP. Cuando el actuador entra en el rango actuador eléctrico y las piezas de trabajo
o de [Pos. entrada], la sefial de salida INP Velocidad de pueden resultar dafiadas debido al
0O Posicion de se activa. (No es necesario modificar el O empuje impacto de las mismas contra el extremo,
entrada valor inicial.) Si es necesario emitir la por lo que el valor de la velocidad debe
sefal de llegada antes de que se complete ser mas bajo. Consulte el manual de
la operacion, aumente dicho valor. funcionamiento del actuador eléctrico.
O Fue_r;a de ) Par maximo durante la operacién de posiciona-
posicionamiento miento (no se requiere ningun cambio especifico).
O | Areat, Area 2 Condicion que activa la sefial de salida
AREA.
Distancia de traslado durante el empuje. Si la
Posicién de distancia de traslado supera el valor de ajuste, el
@) trad producto se detiene, incluso si no se encuentra en
entrada una operacion de empuije. Si se supera la distancia
de traslado, la sefial de salida INP no se activara.
19 SMC




Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Temporizacién de senal 1

Retorno al origen

Tension de alimentacion 24V
—_— oV
ON
SVON OFF
Entrada .
SETUP I .
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP !
n
n
i
#*ALARM )
] ': “‘
=*ESTOP HY
— : l‘
HERY
o
)
Velocidad $— 0 mm/s
[
1
Retorno al origen E
i

n . H
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. de entrada" del parametro |
| basico, la sefial INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. i
vt Sttt i e A

= “*ALARM" y "+*ESTOP" se expresan como circuito loégico negativo.

* Cuando "power supply" esta en "ON" en el cronograma, la alimentacion estara activada

* Cuando "stop" esta en "OFF" en el cronograma, el boton de parada esté pulsado (Detenido)
Operacion de

i Escaneado del i
posicionamiento Operacion de empuje {° de datos de paso |
ON - ON
N T OFF L [ I R — OFF
Entrada i Salida del n° de datos. Entrada : Sallda del n° de datos.
° 1 .
DRIVE lS_‘ie_‘iﬁt‘Zs_‘ie_E‘isP_d DRIVE ' { " de datos de paso_|
I 7
7 5
= ON g ON
ouT ili ouT
=8 OFF 5 OFF
Salida BUSY ' Salida BUSY
INP A . INP i
I i
A i
P \ i
Velocidad — 0 mm/s ) [
i6 ici i 1 Velocidad 0 mm/s
Operacion de posicionamiento ',' \ Operacién de empuje :. I‘.
S | oo e H [ .
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. de entrada" de los datos  } i Si la fuerza de empuije actual supera el valor "disparador
E de paso, la sefal INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. i

! LV" de los datos de paso, la sefial INP se activara. i
* "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF.

(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESET" se activan o
“*ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.)

HOLD Reinicio { Reinicio de alarma
Entrada HOLD | I 8':’: Entrada | RESET | I SI:F
Salida | BUSY 8:: out ' 8’:,:
Salida i N
+ALARM i 0
__________I _________________ 1 1 OFF
Velocidad iPuntode 0 mm/s 1 Salida de alarmaj |

armanqueé 1 HOLD durante la operacion | jeemmmmeeee L e L L PR E L ]
ralenizaco

i
i Es posible identificar el grupo de alarma mediante la i
! combinacion de las sefiales OUT cuando se genera la alarma. !

+ “«ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

ZS\NC

x Si el actuador se encuentra en el rango de posicionamiento durante una operacion
de empuje, no se detendra ni siquiera si se introduce la sefial HOLD.
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Serie LECP6

Opciones

[Cable del actuador]

LE-CP-
Longitud del
cable (L)

1.5m

3m
5m

8 m*

10 m*

15 m*

20 m*

fabrican bajo

Lado del controlador

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

Lado del actuador

08

(17.7)
.

Conector A

O > o ow| =

(10) (N° de terminal)

LE-CP-- §&/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(*Bajo demanda)
(13.5) (N° de terminal)

* S

)

Lado del controlador

(N° de terminal)

Lado del actuador

05.5 A1 B1
N | S — ¥
5 A\ S i
06.3 A6 B6
Conector A
(30.7) L (14.7)
Circuito N° de terminal del conector A Color del cable |N° de terminal del 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
e _Tiera _____ . Color del cable] N° de terminal del conector D
Vee B-4 a T a T Marrén 12
Tierra A-4 1 — — t  Negro 13
A e B ERID OO G :
A A-5 | — — t  Negro 6
B B-6 1 - ,' - ,' 1 Naranja 9
B A-6 N N Negro 8
”””””””” | S — 3
[Cable E/S] Lado del controlador Lado del PLC
LEC-CN5- 08.9 Al B M
N A13
Longitud del cable (L) 8 B1
1 | 15m 14.4) L B13
3 3m | B13 A13
5 5m
Conector | Color del |Marca en|Marca de Conector | Color del |Marca en|Marca de
N° pin aislante | el cable |la marca N° pin aislante | el cable |la marca
Al Marrén claro| | Negro B1 Amarillo | m = Rojo
A2 Marrén claro| ® Rojo B2 Verdeclaro | m ® Negro
* Tamafio de conductor: AWG28 A3 Amarillo | m Negro B3 Verde claro | m ® Rojo
A4 Amarillo | ® Rojo B4 Gris L Negro
A5 Verde claro | B Negro B5 Gris e Rojo
A6 Verde claro | B Rojo B6 Blanco L Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco L Rojo
A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro| m ®m B | Negro
A9 Blanco u Negro B9 Marrén claro| m B B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | m m B | Negro
A1 Marrén claro| B ® Negro B11 Amarillo | = ® B | Rojo
A12 Marrén claro| B B Rojo B12 Verde claro | @ ® B | Negro
A13 Amarillo | m = Negro B13 Verde claro | m m B | Rojo
— Tierra
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Serie LEC

Kit de software del controlador / LEC-W1

(D Software de configuracion

del controlador

(2 Cable de

comunicacién (@ Cable USB
l (Tipo A-miniB)

Requisitos de hardware

Forma de pedido

Kit de software del controlador
(disponible en japonés e inglés)

Contenido

LEC-Wi1

(D Software de configuracion del controlador (CD-ROM)

(2) Cable de comunicacion
(Cable entre el controlador y la
unidad de conversién)

(3) Unidad de conversion

(@) 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
1]
CEEE R
Step Mo Pasition Speed Force
Mo O Lo mm L s 30 L] Get Pos
Statug Jum Spmed
laconn iRy | evsv. ool WSERGMM - | - | jesomv
dlepUata -
Ha. Nove M Spon Posltlon Pushingf Pushingfe In pos ~
mfs - X X an
0| &bsalute 1o .00 ] L] 1.on
|| Absolule [ 19.00 L ] 1.00
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 ] 1.00
7|4bsolute 400 .00 L o 100
B|Absolule an E0.00 L ] 100
9| Absolute (1] 90.00 L] L 1.00
Maove Speed 20 [mmssec] Move detance Mawe:
. .
J (1] | ‘ + |
Ready 100400 ~ 300,00

Facil manejo y sencillo ajuste

@ Permite ajustar y visualizar los datos de
paso del actuador como son la posicién, 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

[ ACTCantralier - [Slep Data] 01 -

File(f) Vami(y) Acton(@) WindowW) Hebit)
ammrm ([0 =l fo S | Safe Spee | Brake monior | IR
Baci: |0 | Controller Status
Ttea Valus A Uplowd };:: = enitor | E-stoe |
Controller 10 1 O - [
10 oatern Ll Domload | | [siac ne. i Lt
ACC/DEC patlern oid-mol ion Posit lon 549
S-motlon rate [ Soaed = A BB
Stroke(+) 200,00 Uplaad A1} [T 5 =
:”"k‘t ; ”";:: =1 | [tarcet Foan 400 |
ax st
Max ACE/D 2000 o E
Daf In 100
ORIE . 1.00 —
Max force nm
Fars prolect 13 CommontSiepbate Load L) RN
Endble S¥ Bisable T | DRIVE wr o E
Unit nans - s |
L ] w1 | e o 1 E
[Stap Datal 01 w: | SHON T 2 SYRE |
Eany ] Gt | Pasle I Eloar | | Eol Pos | ws | [T
bt Nove M Spoed Poszilion Accel Docel PushingF Triggerl In 4 | LULLEE W
| .y L] w3l | wmfa’? 1 1
| 0[abseiute 100 5.00 2008 2000 ] s Wi s
| 1|absclute 100 .00 2008 000 ]
| 2|absstute 10 20,00 2008 000 ] SETUP BUsY
| 3|avsotute 200 30,00 2008 000 0
s 200 .00 z008 2000 ] [ HILD KHEX
| L] 200 bi.o0 008 2000 o L
| L1 200 E0.00 008 000 o L
| 7|absetute a0 0,00 2008 2000 [} [} 20 T80 .00 T.00 T.00
| 8|absclute an 80,00 2008 000 ] ] 2 180 0.0 0.0 1.08
| a|absstute 500 90,00 2008 000 ] ] 20 i .00 .00 N1
| 10| avsetute S0 100.00 2008 000 0 ] 20 180 0,40 0.00 1o
Fleady Mods Nermal

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 comprobacion de la

salida obligatoria.

N

SMC
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Serie LEC
Consola de programacion / LEC-T1

(€ @

Forma de pedido

LEC-T1-3|J

Conmutador l l
?fp:;?\'!ﬁ?c'on Consola de programacion Conmutador de habilitacion
F..' e | | _ — |Ninguna
i< Longitud de cable S | Equipado con conmutador de habilitacion
e@° \g\ n + Conmutador de interlock para funcién de
“ 8 prueba y control manual (JOG)
.h" ; Conmutador de parada Idioma inicial &
TR - e Conmutador de parada
Lgnegy | J | Japonés :
-- % E Inglés @Equado con conmutador de parada‘
e
| Caracteristicas técnicas
Funciones estandar Elemento Descripcion
. Visualizacién de caracteres en Detector Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)
|ng|és/japonés_ Longitud de cable (m) 3
* Se inc|uye el conmutador de parada_ Grado de proteccion IP64 (excepto el conector)
Rango de temperatura de trabajo (°C) 5 a 50 (sin condensacion)
Opcién Rango de humedad de trabajo (%) 35a85
+ Se incluye el conmutador de Peso (g) 350 (excepto el cable)
habilitacion. Nota) Conformes a CE

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

Modo sencillo

EunaEGn Descripcion Diagrama de flujo de las operaciones del menu
Datos de paso Aj delosd d Ly Datos
juste de los datos de paso Datos N° datos de paso
"Jog" (control manual) | * Operacion de control manual Monitorizacién Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
* Retorno al origen "Jog" (control manual) (Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)
« Operacién en 1 paso Prueba
Prueba . Rgtorno al orige‘r)I A!arma Monitorizacion
« Visualizacion del eje y del n° de datos de paso Aluste de T8 — Visualizacion del n® de pasos
Monitorizacion L ey ep Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
onitorizacio + Visualizacion de 2 elementos seleccionados " .
L : (Posicion, Velocidad, Fuerza)
(Posicion, Velocidad, Fuerza).

Alarma « Visualizacién de la alarma activa "Jog" (control manual)
* Reinicio de alarma —— Retorno al origen
» Reconexion del eje Operacion de control manual
+ Ajuste del modo sencillo/normal
Ajuste de TB « Ajuste de los datos de paso y Prueba
seleccion de elementos para la Operacion en 1 paso

funcién de monitorizaciéon

Alarma

— Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB
Reconexion
Sencillo/Normal
Ajuste de elemento

23
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Modo normal

Consola de programacion Serie LE C

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Funcién Descripcion Menu Datos de paso
Datos de paso |- Ajuste de los datos de paso Datos de paso N° datos de paso
Para ) , Parametros MOD movimiento
arametros + Ajuste de parametros Monitorizacion Velocidad
- Operacion de control manual/ Prueba Posicion
Movimiento a velocidad constante Alarma Aceleracion
- Retorno al origen Archivado Deceleracion
« Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuje
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexion Disparador LV
datos de paso y operar) Velocidad de empuje
- Salida obligatoria Euerza de posicionamiento
(salida de sefial obligatoria, Area 1, 2
salida de terminal obligatoria) Posicion de entrada
* Monitorizacion de accionamiento Parametros Ajuste basico |
+ Monitorizacion de la sefial de salida L Basico
Monitorizacion |+ Monitor?zac?c:)n dela seﬁal de ent(ada ORIG Ajuste del ORIG. |
* Monitorizacion del terminal de salida
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacion Monitor DRV
« Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicion, Velocidad, Par
Alarma (Reinicio de alarma) || Sefial de salida N° pasos
- Visualizacién del registro de alarmas ?ena_l d?éentral(_js N° tltimo paso
» Guardado de datos érminal de salida T . -
i —{ Monitorizacion de la sefial de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de enfrada |
parametros del controlador que se Prueba —{ Monitorizacion de la sefial de entrada|
esta utilizando para comunicacion JOG/MOVE
(se pueden guardar 4 archivos, Ret | ORIG —{ Monitorizacion del terminal de salida |
con un conjunto de datos de paso elorno a ) — -
. y parametros definidos en cada Accionamiento de prueba —{ Monitorizacion del terminal de enlrad4
Archivado archivo) Salida obligatoria
+ Carga en el controlador Alarma ALARMA activa
Cargal IOZ datos guardg’dos enIIa — ALARMA activa Visualizacion de la alarma activa
consola de programacion en e Registro de ALARMA Reinicio de alarma
controlador que se estéa utilizando
para comunicacion. Archivado Visualizacion del registro de ALARM
* Eliminacion de datos guardados. — Guardado de datos Visualizacion de las entradas al registro
+ Ajuste de visualizacion Carga en el controlador
(modo Sencillo/Normal) Eliminacion de archivos
+ Ajuste del idioma =
) (Japonés/Inglés) A|ust.e de TB
Ajuste de TB |+ Ajuste de retroiluminacién Sencillo/Normal
+ Ajuste del contraste de la LCD Idioma
+ Ajuste del sonido de pitido Cristal liquido
» Méx. conexiones del eje Contraste de LCD
- Unidad de distancia (mm/pulgadas) Piido _
Reconexion - ) Méx. conexiones del eje
» Reconexion del eje Contrasefia
Unidad de distancia
—— Reconexién
Dimensiones
34.5
N° Descripcion Funcion
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion
Bloquea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa.
3 | Conmutador de parada El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha.
B 4 | Protector del conmutador de parada | Un protector para el conmutador de parada

22.5

Conmutador de habilitacion

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la

5 (opcional) func?()n de prueba del co_ntrol manual (jog)., Otras _
funciones como el cambio de datos no estan incluidas.

6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada

7 | Cable Longitud: 3 metros

8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador

SVC

N
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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)*")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 bajo 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

SMC Corporation (Europe)

Austria T +43 (0)2262622800  www.smc.at office@sm.at Lithuania B +37052308118  www.smelt.lt info@smclt.lt

Belgium B +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumaticsbe | Netherlands & +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Bulgaria 2 +359 (0)2807670  www.smc.bg office@sme.bg Norway @ +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no

Croatia @ +385 (0)13707288  www.smc.hr office@sme.hr Poland @ +48 (0)222119616  www.sm.pl office@sme.pl

Czech Republic ~ Z& +420 541424611  www.smc.cz office @sme.cz Portugal @ +351 226166570  www.smc.eu postpt@sme.smees.es
Denmark @ +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com Romania @ +40 213205111 WWW.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Estonia 2 +372 6510370 www.smepneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee | Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Finland @ +358 207513513 www.smcfi smefi@sme.fi Slovakia B +421 (0)413213212  www.sm.sk office@sme.sk

France 2 +33(0)164761000  www.smc-france.fr promotion@sme-france.fr | Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si

Germany W +49(0)61034020  www.sme-pneumatik.de  info@smc-pneumatik.de | Spain @ +34 945184100 WWW.smc.eu post@smc.smces.es

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr Sweden & +46(0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu

Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office@sme.hu Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@sme.ch

Ireland @ +353 (0)14039000  www.smepneumatics.e  sales@smepneumatics.ie | Turkey @ +902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smepnomatik.com.tr
Italy @ +39 0292711 www.smeitalia.it mailbox @smeitalia.it UK B +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk - sales@smepneumatics.co.uk
Latvia & +371 67817700 www.smelv.lv info@smelv.lv

SMC CORPORATION Akihabara UDX 15F, 4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokyo 101-0021, JAPAN Phone: 03-5207-8249 FAX: 03-5298-5362
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