o Nuevo
Actuador electrico C€ s

Perfil plano J Modelo sin vastago

Compacto - Y

Altura de la mesa reducida mediante
el uso de un accionamiento por

correay guia excéntrica.
Montaje intercambiable/,/ p
con la serie E-MY

Unidad de accionamiento por correa

Unidad de guia
Posibilidad| de)
el mecanismo de guia.

Modelo basico Modelo de rodillo guia § Modelo de guia lineal de eje simple @ Modelo de guia lineal de doble eje

Serie LEMB Serie LEMC Serie LEMH Serie LEMHT

- Traslado de cargas ligeras - Montaje directo de la pieza de trabajo - Montaje directo de la pieza de trabajo - Montaje directo de la pieza de trabajo
- Combinacién con guia externa - Carrera larga - Proporciona mayor resistencia a momentos - Proporciona mayor resistencia a momentos
- Carrera larga que el modelo de rodillo guia. que el modelo de guia lineal de eje simple
- Elevada velocidad de traslado - Elevada velocidad de traslado
Tamafio| Carga de trabajo [kg] Tamafio | Carga de trabajo [kg] Tamaio | Carga de trabajo [kg] Tamafio | Carga de trabajo [kg]
25 6 - 25 10 2 25 10

32 11 32 32 20

Tamaho Tamano Tamano Tamano
25 32 25 32 25 32 25 32
Carrera [mm] 2000 | 2000 Carrera [mm] 2000 | 2000 Carrera [mm] 1000 | 1500 Carrera [mm] 1000 | 1500
Altura de la mesa [mm]| 40 40 Altura de la mesa [mm]| 28 37 Altura de la mesa [mm]| 28 37 Altura de la mesa [mm] | 28 37
Velocidad [mm/s] | 1000 | 1000 Velocidad [mm/s] | 1000 | 1000 Velocidad [mm/s] | 2000 | 2000 Velocidad [mm/s] | 2000 | 2000

SR T X | | ) 1) : ® (peracidn de exiremo a exiremo similar a a de un clindro neumético (12 posiciones de parada intermedia)
BQSL@UL@@@ d,ej S,QLQ,CSGL@MF QJJ @thtﬂ@l.'u ® Sencillo ajuste de posicion usando entradas numéricas
(Controlador)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) -

»Modelo sin programacion »Modelo sin , »Modelo
(Con estudio de carrera) ; programacion & programable
Serie LECP2 l Serie LECP1 Serie LECP6
- Operacion de extremo a extremo similar - 14 posiciones - Ajuste de posicion usando

alade un cilindro neumético

- 2 finales de carrera + 12
posiciones intermedias

- Ajuste del panel de control

- Disefio de ahorro de cableado

entradas numéricas
- 64 posiciones
- Consola de programacion
- Entrada usando el kit de

Especial para la serie LEM ajuste del controlador

Serie LEM S

CAT.EUS100-98A-ES

- Ajuste del panel
de control




Serie LEM

¢ Montaje intercambiable con la E-MYI16 LEMC125
l E-MY[25 » @VO LEMO32

serie E-MY convencional

N
-
Modelo basico / Modelo de rodillo Modelo de guia lineal Modelo de guia lineal de
LEMB guia/LEMC de eje simple / LEMH doble eje / LEMHT
® Se puede conectar a diversos tipos de guia. (serie LEMB) =

Acoplamiento flotante (opcional)

Fécil conexién a
una guia externa.
Dos direcciones de
montaje disponibles.

Soporte lateral (opcional)

El cuerpo puede fijarse desde
arriba o desde abajo.

Para ajustar el final de
carrera de forma
similar a un cilindro
neumatico, use el
controlador LECP2 y
la unidad de ajuste de |g=
carrera.

\.
*« La longitud ajustable de la serie LEM es igual a la carrera + 6 mm de movimiento de la mesa, de fabrica.

Cojinete de deslizamiento

e Sencillo mantenimiento (serie LEMC/H/HT)

La unidad de R
accionamiento y la
unidad de guia se
pueden separar.

Unidad de accionamiento

Sencillo montaje/

desmontaje

Caracteristicas 1 %SIVC



Actuador eléctrico

* Posicion del motor: el usuario puede seleccionar  Se puede montar un detector magnético
la posicion de montaje del motor, sobre el actuador de estado sélido para comprobar la sefnal
o bajo el mismo, en lado derecho o en el lado izquierdo. limite e intermedia.

L J—
— Simétrica, montaje superior ‘Montaje superior .,
1) e g — el

- — o

= L s ‘?I--_]

I'h

Detector de estado sélido, con indicador de 2 colores

\ LU U / El ajuste de la posiciéon de montaje se puede realizar de
Simétrica, montaje inferior Montaje inferior forma apropiada sin cometer errores.
Una luz @ se ilumina en el rango 6ptimo de trabajo.
Posicion de montaje del motor Rango  ON
Montaje superior L de f“M
I\/Ilon}ajle inferior - - : ERojoé Verde ERojoE
Simétrica, montaje superior e R A S A
Simétrica, montaje inferior Rango 6ptimo de trabajo

= S6lo se puede seleccionar en los modelos LEMC, LEMH, LEMHT.

Ejemplos de aplicacion

Variaciones

Accionamiento por correa Nota) No se puede utilizar para traslado vertical.
: =~ Pasoequivalente Carga de habajo: Horizontel | Veelocidad =, .
Serie Taman4 (] | Carrera [mm]* kgl [mm/s] Pagina
LEMB 25 45 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, 6 (10" 1000 | Pégina9
Modelo basico =, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 11 (20)"* 1000 | Pignad
I\I/ToEell\gga 25 48 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, 10 1000 | Pagina 17
il 30 (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 20 1000 | Pigna 7
100, 200, 300, 400, 500, 600, (700), (800), (900), (1000 10 2000 | Pégina27
LEMH 25 (700), (800), (900), ( ) g
Modelo de guia 48
lineal de 100, 200, 300, 400, 500, 600, (700), (800), (900) )
. . ’ ’ ’ ’ Hl 3 £l tl t P 27
ejesimple 32 (1000). (1100), (1200), (1300), (1400), (1500) 20 2000 § Pigna
25 100, 200, 300, 400, 500, 600, (700), (800), (900), (1000 10 2000 | Pégina27
LEMHT (700), (800), (900), ( ) g
Modelo de guia 48
lineal de 100, 200, 300, 400, 500, 600, (700), (800), (900) .
. il il i) i) i) £ ) y i) Pa ma 27
doble eje 82 (1000). (1100), (1200), (1300), (1400), (1500) 20 2000 | "4

= Las carreras mostradas entre () se fabrican bajo demanda. Contacte con SMC para la fabricacién de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas.
#x (): Usando una guia externa (suministrada por el cliente).

SMC Caracteristicas 2
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Serie LEM

©0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000:!

Variaciones del controlador

Cablead Control del Registro de las posiciones de parada intermedia
Niimero de ableado . —
o e acciona- . Reqistro de |Pefinicion de carrera
osiciones g i i '
: minimo miento e posicion (La:::dce?egz;llg;(:ia::\u:;z ¢
oton,
Modelo sin
programacion
(Con estudio de
carrera)
Cableado
reducido Disponible
14 dependiendo del Sélo registro Ambos
osiciones nimero de T extremos de
g finales de posiciones. des':c:]i'i?:gn' la
carrera + 12 Requiere funciona- carrera se
posiciones 2 entradas %otna registran
intermedias para hasta 3 Mmiento automa-
posiciones ticamente.
(INO, IN3)
Serie LECP2 Sin
| Especial para la serie LEM | programacion - Entrada
Controla el | | Funcionamiento JOG
. numero de |[ con botdn del (control
mo?ae'!:ailign posicion controlador. manual)
prog (INO a IN3) (| PC o consola de ] - Entrada
programacién no || - Registrode | directa
necesaria. posiciones
- Registro del
Requiere 4 método de
entradas funciona-
como miento
m minimo Seleccion de No
- independien- operacion de . .
posiciones . disponible
temente del posiciona-
numero de miento o de
posicién. empuje
no disponible
en la serie
Serie LECP1 LEM
Modelo
programable
El niumero de
i | entradas
| depende del
b numero de - Entrada
posicién. Controla el JOG
. numero de
Requiere . . . (control
posicion. Ajuste mediante
ﬂ I:I,:ir:‘r:dz:a (INO a IN5) PC o consola de Irsn?n:al) di No'bl
2 posiciones. Sefal - Entrada de
DRIVE/ON S —rw—
SVON datos de paso
SETUP
; INO
DRIVE
serie LECP6

Caracteristicas 3
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Actuadores eléctricos

) ©0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Guardado de

datos de Actuadores compatibles
posicion

Modelo sin vastago de perfil plano
Serie LEM

— | En el interior
del Modelo sin vastago Modelo sin Modelo sin vastago Modelo con Modelo con
controlador de perfil plano vastago guiado vastago vastago guia
Serie LEM L Serie LEF Serie LEL Serie LEY Serie LEYG

Modelo compacto  Modelo de alta Modelo miniatura Mesa eléctrica giratoria Pinza eléctrica

serie LES rigidez serie LEPY/LEPS serie LER Serie LEH
serie LESH -

=
Modelo sin vastago Modelo sin Modelo sin vastago Modelo con Modelo con vastago
de perfil plano vastago guiado vastago guia
Serie LEM _ Serie LEF Serie LEL Serie LEY _serie LEYG

- En el interior
del
controlador
-PC

- Consola de
.. M | m t M | It M lo miniatur M léctri iratoria Pinza eléctri
programacion odelo compacto odelo de alta odelo atura esa eléctrica giratoria a eléctrica

* Copiado de Serie LES rigidez serie LEPY/LEPS  serie LER Serie LEH
datos Serie LESH p— _

disponible

% SVC Caracteristicas 4



Modelo sin programacion (con estudio de carrera) Serie LECP2
Posibilidad de funcionamiento en final de carrera similar a un cilindro neumatico.

(usando la BN definicién de carrera y Bl cableado reducido siguientes)

El Definicién de carrera (sencillo registro de ambas posiciones de final de carrera)

Tras el desplazamiento de la unidad de ajuste de carrera, ambos finales de carrera se registran automaticamente mediante la funcion de definicion de carrera.

(1 JUSERS It e (2 BIUELLELTE NP My Registro automatico de

Ajuste el conmutador de seleccion Presione el boton SET durante al ambos finales de carrera
de posicion a 15(F). menos 3 segundos.
— Lado del motor Lado final
= Conmutador Botén SET ——
de seleccion (AJUSTE) : :
de posicién
|

A Cableado (cableado reducido)

Senales de entrada de 2 hilos* - Velocidad / aceleracion
| 16 niveles de ajuste

Modelo de entrada NPN L
« Este cableado permite ajustar am-

24 VDC bas posiciones de final de carrera
- y una posicion intermeda.

Conmutadores de

:z (1J — 1 .ajuste de velocidad
- . 8
- Posicion 2 de final de carrera oS g

ajuste de
aceleracion

Pos. intermedia 1 \

Funcionamiento en final de W

Modelo de entrada PNP &84
24 VDC
|

ggmf Il—| FESEI 1B 62 EEEE carrera similar a un cilindro
I neumatico activando la
INO — — entrada INO o IN1.
INT [— —
1

Actuadores compatibles

serie LEMB Serie LEMH

Serie LEMC Serie LEMHT

Caracteristicas 5
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Modelo sin programacion serie LECP1
Sin programacion |

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

Motor paso a paso

. - ey . o q Servo/24 VDC
o Ajuste del numero de posicion ) 9 Ajuste de una posicion de parada 4 9 Registro ﬁ_Ecm )
Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta Registro de la posicion
para la posiciéon de parada. una posicion de parada usando los de parada usando el
Maximo 14 puntos botones AVANCE y RETROCESO. boton SET.

Velocidad / aceleracion
16 niveles de ajuste

Visualizacion

del nimero
de posicion Conmutador de Botén SET R —
seleccion de posicion Botones AVANCE de ajgste de
y RETROCESO velocidad
Conmutadores
de ajuste de

~ aceleracion

Modelo programable serie LECP6

Sencillo ajuste para un uso inmediato

OModo sencillo para ajuste sencillo (Sorvolsa VDO)
Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo". LECPG

T
<Cuando se usa un PC> : : —— Programacion manu%
Software de configuracion del controlador =———"0= w =i del movimiento

@ El ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la

programacion manual del = @
movimiento y el movimiento a = P datos de paso
velocidad constante se pueden . :
(A]uste del control manual } , __( Mover para la >
y de la velocidad constante e - velocidad constant

configurar y utilizar en una unica
<Cuando se usa una consola de programacion (TB)> Ejemplo de ajuste de los datos de paso Ejemplo de comprobacion del estado de funcionamiento

pantalla.

@ La sencilla pantalla sin desplazamiento 12 pantalla
facilita ain mas el ajuste y el
funcionamiento.

 Elija un icono de la
primera pantalla y

12 pantalla

s
DA I

22 pantalla

7=k BE, By
K 2° pantalla AUﬁRMJ jge J SETTIN
seleccione una funcioén. V2] | Paso __Ejet . Nl Monitor Eje 1
© Configure los datos de N? pasos,”” 0 N N® pasos 1
aso v compruebe el Posmlorf 123.45 mm\ Posicion 12.34 mm
[PEE0) V @olnr|e VeIomda\d 100 mms;| Velocidad 10 mms
monitor de la segunda . .
pantalla. "v"" Posibilidad de
Puede registrarse pulsando el botén "SET" comprob_ar el gstado
después de introducir los valores. de funcionamiento.

©Modo normal para 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 @ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad constante,
y las senales. retorno al origen, operacién de prueba y comprobacion de la salida forzada.

%SNC Caracteristicas 6



Serie LECP6/LECP1/LECP2

. _ Funcion ]

Modelo programable

Modelo sin programacion (con estudio de carrera)

Elemento ‘

Ajuste de los datos de
paso y los parametros

LECP6

o Entrada desde el software de configuracién del controlador (PC).
¢ Entrada desde la consola de programacion.

‘ Modelo sin programacion ‘

LECP1

e Seleccionar usando los botones
de accionamiento del controlador.

e Seleccionar usando los botones
de accionamiento del controlador.

LECP2

Ajuste de los datos
de paso de
posicionamiento

o Introducir el valor numérico del software de configuracion
del controlador (PC) o la consola de programacion.

e Introducir el valor numérico

e Programacion directa

e Programacion manual (JOG)

e Programacion directa
e Programacion manual (JOG)

 Final de carrera: Medicién automatica
o Posicion intermedia: Programacion
directa/programacion manual (JOG)

N2 de datos de paso

64 posiciones

14 posiciones

2 finales de carrera + 12 posiciones intermedias (14 puntos en total)

Comando de funcionamiento (sefial E/S)

N2 pasos Entrada [IN'] = Entrada [DRIVE]

N2 pasos Entrada [IN*] Unicamente

N@ pasos Entrada [IN*] Gnicamente

Senal de finalizacion

Salida [INP]

Salida [OUT]

Salida [OUT"]

Elementos de configuracion )

Elemento

Contenido

Modo

sencillo

Datos de paso
de datos de paso

LECP6

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

Modelo sin
programacion
LECP1’

Modelo sin
programacion

(Con estudio de carrera)
LECP2

MOD movimiento | Seleccion de "posicin absoluta' y "posicion relatva’ = A | @ o Ajustar en ABS/INC.| Valor fijo (ABS) Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de traslado [ BN J o Ajustar en unidades de 1 mmis | Seleccionar entre 16 niveles. | Seleccionar entre 16 niveles.
S o . T Final de carrera: Medicion automatica
Posicion [Posu.:u?n]. LGEINEDE S | BN J o Ajustar en unidades de 0.01 mm Programacién directa Posicidn intermedia: Programacion directa
[Empuje]: Posicion inicial de empuje Programacién manual (JOG) Proyaecin mania (106)
Aceleracion/Deceleracion | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento | @ | @ o Ajustar en unidades de 1 mm/s?. © Seleccionar entre 16 niveles. | Seleccionar entre 16 niveles.
Qi"’:“t’ Fuerza de empuiz* Tasa de fuerza durante operacion deempuie = @ | @ o Ajustar en unidades de 1% | Seleccionar entre 3 niveles (débi, medio y uerte)
e datos
de paso |Disparador LV | Fuerza objetivo durante operacién de empuje | 2 [ ) o Ajustar en unidades de 1% | Nose requiete st ismovlorqulafuerzade empug
FESTTE) Velocidad de empujé‘ | Velocidad durante operacion de empuje AN o Ajustar en unidades de t mm/s
Fuerza de desplazamiento | Fuerza durante operacion de posicionamiento | A | @ o Ajustar a 100%.
Area de salida | Condiciones para que lasefia de salidade reaseactive. | /. | @ o Ajustar en unidades de 0.01 mm.
- [Posicidn]: Anchura hasta la posicidn de destino Ajustar en 0.5 mm o més. | NO se requiere ajuste ) )
p LA .
AR S CTTE [Empuie]: Cudnto se desplaza durante el empuje L L (Unidades: 0.01 mm) No se requiere ajuste
Carrera (+) Limite de posicion del lado+ | X | X o Ajustar en unidades de 0.01 mm
Ajuste Carrera (-) Limite de posicién del lado- = X | X [ Ajustar en unidades de 0.0 mm
de Direccién ORIG.| Permite ajustar la direccion de retornoal origen. | X | X o Compatible Compatible
parametros - ) . .
(Resumen) Velocidad ORIG.| Velocidad durante el retorno al origen = X | X o Ajustar en unidades de 1 mm/s
No se requiere ajuste
Aceler. ORIG. | Aceleracion durante el retornoal origen = X | X o Ajustar en unidades de 1 mm/s?,
Permite probar ¢l funcionamiento © Pulsar el botén MANUAL | Mantener pulsado el boton MANUAL
"JOG" (control manual) ® | ® o |cniuozlavebcdadde () para envio uniforme | (D)) para envio uniforme (la
ajuste mientras se mantiene 4 " > o
pulsado el interruptor. (la velocidad es un valor especificada). | velocidad es un valor especificado).
Permite comprobarel | Pulsar el botdn MANUAL (D) Juna | Pulsar el botén MANUAL (D)
MOVE X | @ [ ) mavimiento.a la distancia | vez para afuncign de clasficacion (a una vez parala funcion de clasificacion
velocidad ajustadas desde y " p ! N o
Prueba la posicion actual. velocidad y el tamaio son valores especificados). | (a velocidad y el tamafio son valores especficadas).
u . : — -
Retorno al ORIG. [ BN J ([ Compatible Compatible ealzado meant lurcoranento ¢ inal do
Accionamiento | Funcionamiento de los et . . .
e s e s ( BN ) (Furéf)lg{;:lrﬂ)emo Compatible Compatible Compatible
Salida forzada | Pemitecomprober laactvaconidesacivecion dlmine esalia, = X | X [ ] Compatible
Permite monitorizar la posicion,
Monit. ACCIONAM. | velocidad y fuerza actuales y ( BN ) o Compatible _ _
Monitor los datos de paso especificados. No compatible No compatible
Permite comprobar el estado
Monit. entrada/salida | actual de activacion/desactivacion | X | X o Compatible
del terminal de entrada y de salida.
s Estado Permiteconfirmara alama que e esta enerando acuaimente, © @ | @ o Compatible Compatible (grupo de alarmas) | Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar a alarma generada en el pasado. | X | X o Compatible
Los datos de paso y los
Archivado | Guardar/Cargar | parametros se pueden X | X o Compatible No compatible No compatible
guardar, reenviar y eliminar.
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. ( BN ) o Compatible

A\ Ajustable desde TB ver. 2. (La informacion de version se muestra en la pantalla inicial)

* El modelo sin programacién LECP1 no se puede usar con el kit de ajuste del controlador y la consola de programacion.
Caracteristicas 7
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Serie LEM Actuador eléctrico

Diseno del sistema / Modelo sin programacion )

Suministrado por el cliente

@®Actuador eléctrico/
Modelo sin vastago
de perfil plano

PLC

serie LEM
\‘ . _
Alimentacion para
sefiales E/S 24 VDC"?
@Cable E/S*

Modelo de controlador Ref.
LECP1/LECP2 LEC-CK4-J

Modelo sin programacion Modelo sin programacion

(Con estudio de carrera) LECP1
LECP2

----- @®Cable de alimentacién (1.5 m)
(Accesorio)

@®Cable del actuador” IEELEYZET)

Modelo de controlador Cable estandar Cable robético
LECP1/LECP2 LE-CP-[I-S LE-CP-[]
La marca * se puede incluir en la "Forma de pedido" del actuador.

Suministrado por el cliente

Alimentacion para
controlador 24 VDC "

Nota) Cuando se requiera la conformidad
con el estandar UL, debera utilizarse
el actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacion de
clase 2 compatible con UL1310.

SMC Caracteristicas 8
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Serie LEM

Diseno del sistema / E/S para uso

Suministrado por el cliente

®Actuador eléctrico/
Modelo sin vastago
de perfil plano : PLC
serie LEM

Alimentacion para sefiales
E/S 24 VDC ¥

@Cable E/S
Modelo de controlador Ref.
LECP6 LEC-CN5-[]]

A CN2
Suministrado por el cliente ACN1
Modelo programable

Alimentacién para _-
controlador 24 VDC"* [ LECP6

Nota) Cuando  se  requiera la i @®Conector de Pagina 61
conformidad con el estandar UL, : f iz
: alimentacion

deberd utilizarse el actuador : .
eléctrico y el controlador con una i (Accesorio)
fuente de alimentacion de clase 2 ¢ <Tamafo del cable aplicable>

compatible con UL1310. i AWG20 (0.5 mm?)

@®Interfaz tactil del operador
(suministrada por el cliente)
GP4501T/GP3500T
Fabricado por Digital Electronics Corp.

Pro-face . plantillas de mando

for the best interface se pueden descargar de

| forma gratuita desde la

web de Pro-face. El uso
de las plantillas de
mando permite realizar el
ajuste desde la interfaz
tactil del operador.

@Conexion de alimentacion
Modelo de controlador Modo de conexion
LECP6 (Modelo programable)| Conector de alimentacion (Accesorio)

@Cable del actuador” LEFETYS

Modelo de controlador Cable estandar Cable robético
LECP6 (Modelo programable)| LE-CP-[1-S LE-CP-[]
La popyxo * se puede incluir en la "Forma de pedido” del actuador.

OKit de ajuste del controlador

Kit de ajuste del controlador

(cable de comunicacién, unidad de conversiéon
y cable USB incluidos).

Ref.: LEC-W2

@Consola de programacion
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3EG[]

Cable de comunicacion@----------
(3m)

---------- @®Cable USB
(mini A, tipo B)
(0.3 m)

Caracteristicas 9 2 SNC



Actuador eléctrico

Diseno del sistema / Red de bus de campo

. - Protocolos de bus de N méximo de
Gateway (aw) Unidad campo aplicables controladores conectables
limentacién . ‘ i
Aara “inldad Protocolos de bus de campo aplicables ) CC-Link Ver. 2.0 12
P CC-Link Ver. 2.0 DeviceNet™ 8
PLC Gateway | poyiceNetm™ (T
(suministrada || 24 VDCN"" | poqeipie pp T BB PROFIBUS DP >
por el cliente) EtherNet/IP™ 10 EtherNet/IP™ 12
@Conector de
. alimentacion @ ACN4 @Software de configuracion
ed de bus (Accesorio) = del controlador
de campo =5 ;.; (cable de comunicacién y cable P
OConectpr dg’ : 1, : USB incluidos).
c(oAmumcacl.or; = ACN3 . Ref.: LEC-W2 q
-~ ccesorio)t M # i
P qe » # CC-Link Ver. 2.0 \
comunicacion S6lo DeviceNet™
LEC-CG1-[] :
@Cable de
comunicacion

.
L

Cable USB®

----@Cable entre derivaciones PC
Lae-emd (Tipo A-miniB) (suministrada
por el cliente)

®Consola de
programacion

(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3EGO]

-

@Conector de resistencia
de de final de linea
120 Q
LEC-CGR

----@Cable de comunicacion

""" LEC-CG1-0J

@Controlador LELILELE

derivacion
LEC-CGD

@®Controlador [LEFMELR

@Conector de
alimentacion
(Accesorio)
@Conector de
alimentacion .
(Accesorio) A CNi1 A CNi1 Controlador compatible
Alimentacion de entrada Alimentacion de entrada Controlador para motor paso | . | Ecpg
del controlador " del controlador o a paso (Servo/24 VDC)

Nota 1) Conecte los terminales de 0 V para la
alimentacion de entrada del controlador y
para la alimentacién de la unidad

Gateway. Cuando se requiera la
1 I conformidad con el estandar UL, debera
utilizarse el actuador eléctrico y el

s . controlador con una fuente de
@®Actuador eléctrico/ alimentacion de clase 2 compatible con
Modelo sin vastago ' uL1310.

de perfil plano

serie LEM

Caracteristicas 10
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Modelo sin vastago (Motor pasoa pasosenoz: voc) ) (Servomotor 24v00) ) (Servomotor AC )

Modelo de husillo a bolas
serie LEFS

(:2

.
s

Accionamiento por correa
serie LEFB

Modelo de husillo a bolas
serie LEFS

Accionamiento por correa
serie LEFB -

Modelo sin vastago de alta rigidez

Modelo de husillo a bolas Accionamiento por correa
Serie L

CAT.ES100-104

EJS

serie LEJB

-
= Ly
/ ‘ ==
EnEr=y i
CAT.ES100-87
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Tamaiio Cargaméx. detrabajo|  Carrera Tamaiio Cargaméx. derabajo|  Carrera Tamafio Cargaméx. detrabajo|  Carrera Tamafio Cargamax. detrabajo,  Carrera
[kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm]
16 10 Hasta 500 16 1 Hasta 1000 25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000
25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000 32 45 Hasta 800 32 15 Hasta 2500
32 45 Hasta 800 32 14 Hasta 2000 40 60 Hasta 1000 40 25 Hasta 3000
40 60 Hasta 1000

Sin vastago guiado

Accionamiento por correa

Serie LEL

Serie LEL25M Serie LEL25L
Serie LEJS Serie LEJB Cojinete de deslizamiento Rodamiento lineal a bolas
- | Cargamax. Carrera - | Cargamax. Carrera _ | Cargaméx. | Carrera ~ | Cargaméx. | Carrera
Tamafo| o vabsioligl| (] Tamao| o vabaiolkgl|  [mm] Tamano| so vabejoigl|  [mm] Tamafo| so vabajoigl|  [mmi
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000 25 3 Hasta 1000 25 5 Hasta 1000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo basico
serie LEMB

CAT.ES100-98

Modelo de rodillo guia
serie LEMC

Modelo de guia lineal de eje simple Modelo de guia lineal de doble eje

Serie LEMH

Serie LEMHT

Serie LEMB serie LEMC Serie LEMH Serie LEMHT
Tamafio Cargaméx. de trabajo|  Carrera Tamafio Carga méx. detrabajo|  Carrera Tamaio Carga méx. de trabajo,  Carrera Tamafio Carga méx. de frabajo,  Carrera
lkg] [mm] lkg] [mm] lkq] [mm] kgl [mm]
25 6 Hasta 2000 25 10 Hasta 2000 25 10 Hasta 1000 25 10 Hasta 1000
32 11 Hasta 2000 32 20 Hasta 2000 32 20 Hasta 1500 32 20 Hasta 1500

Caracteristicas 11
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Modelo con véstago

Seri

CAT.ES100-83

Modelo basico

ie LEY

Serie LEY
- |Fuerzadeempuie| Carrera
Tamarfio IN] [mm]
16 141 Hasta 300
25 452 Hasta 400
32 707 Hasta 500
40 1058 Hasta 500

Serie

LEY

Modelo de motor en linea
serie LEYCID

Modelo de motor en linea

Compatible

serie LEYCID

serie LEYG

serie LEYG

Modelo con vastago guia

. rrer: rrer:
Tamafo C[?n :]a C[?n rﬁ]a
16 141 Hasta 200
25 452 Hasta 300
32 707 Hasta 300
40 1058 Hasta 300

Modelo con vastago guia

serie LEYG

Modelo con vastago guia
/ Modelo de motor en linea

serie LEYGLCID

Modelo basico
serie LEY

Modelo con vastago guia/
Modelo de motor en linea
serie LEYGLID

Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Tamaio Fuerzade empuje| Carrera Tamafio Fuerzade empue| Carrera Tamaio Fuerza de empuje| Carrera Tamafio Fuerzade empue| Carrera
N] [mm] IN] [mm] N] [mm] IN] [mm]
25 485 Hasta 400 25 485 Hasta 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Hasta 500 32 736 Hasta 500 32 588 32 736
63 1910 Hasta 800

Serie

Modelo basico / Tipo R
LESCIR

Miniatura

Modelo con vastago

serie LEPY

Modelo de mesa de deslizamiento
serie LEPS

Mesa de deslizamiento

Modelo compacto Serie LES

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESLIL

Modelo de alta rigidez Serie LESH

Modelo basico / Tipo R

serie LESHLCIR

Cagamixdetabap|  Carrera Modelo de motor en linea /Tipo D _ | Cammix delibepp | Carrera
Tamafo k] [mm] serie LESCID Tamafo [kg] [mm]
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
16 3 30, 50 16 6 50, 100
75,100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESHLIL

Modelo de motor en linea /Tipo D

serie LESHLCID

Mesa giratoria

cATESIO0S g L @JE
—" 4|/
- —
serie LEPY serie LEPS
Tamario Cargaméx. detrabgjo, ~ Carrera Tamafio Cargaméx. detrabejo | Carrera
[kg] [mm] [kg] [mm]
6 1 6 1 25
10 2 25,50, 75 10 2 50

CAT.ES100-94

Modelo basico
serie LER

Modelo de gran precision
Serie LERH

serie LER
_ | Pardegiro[N:m] |Velocidad max. [°/s]
Tamafio —— -
Basico | Elevado par |Bésico Elevado par
10 0.2 0.3
30 0.8 1.2 420 280
50 6.6 10

ZS\NC

Caracteristicas 12



Pinza
eecwe «x| Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 3 dedos
= Serie LEHZ Con cubierta antipolvo Carrera larga serie LEHS
serie LEHZJ

CAT.ES100-77

serie LEHF

Serie LEHF

Serie LEHZ Serie LEHZJ serie LEHS
- | Fuerzamax. de amarre [N] | Carrera / ambos | Fuerza méx. de amarre [N] | Carrera / ambos ~ | Fuerza méx. |Carrera/ambos | Fuerza méx. de amarre [N] | Carrera/didmetro
Tamafio[_ Tamafio [ Tamafio Tamafio [
Bésico| Compacto | lados [mm] Bésico| Compacto | lados [mm] de amarre [N]|  lados [mm] Bésico, Compacto [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 55 3.5 4

16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 8

25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 |130 12

32 | 130 22 Nota) ( ): Carrera larga

40 210 30

: Controladores/Driver

Controlador Driver |

Modelo programable
Para motor paso a paso

serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Unidad Gateway

Unidad Gateway (GW)
compatible con bus
de campo

serie LEC-G

Modelo programable Modelo sin programacion
Para servomotor Serie LECP1
Serie LECAG

Modelo sin
programacion
(Con estudio de
carrera)

Serie LECP2

1

Motor de control

Motor de control

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

B b b
[C— oy A

E ’J.

gL
£

Modelo de entrada
de pulsos

serie LECPA

Motor de control

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Protocolos de bus de campo aplicables

CCoLink

—
Dem

EtherNet/IPb

N méximo de controladores conectables

12

8

12

Drivers )
Controlador de servomotor AC

serie LECSA

(Modelo incremental)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Caracteristicas 13

serie LECSB

(Modelo absoluto)

serie LECSC

(Modelo absoluto)

Modelo de entrada de pulsos / Modelo de entrada de pulsos Modelo de entrada directa CC-Link SSCNET# tipo
Modelo de posicionamiento

serie LECSS

(Modelo absoluto)

Motor de control

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

SvVC

N

Servomotor AC
(100/200/400 W)
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: Variaciones de la serie

Actuador eléctrico LEUNELS LULLELEINERECY Serie LEM

.. Carga/ Repeitividad de g
Caracteristicas Carrera ; — Serie de 2
técnicas Modelo [mm] Hor[llfg]ntal poswm}nlento v Pagina
8
:g LEMB25| 100a 2000 6 1000
° Pigia
(]
S |LEMB32| 10022000 | 11 1000
= S
E’ LEMC25 | 100a 2000 10 1000
3 Serie -
% LECP2 Pégina 17
Acciona- g |LEMC32( 10022000 | 20 1000
; Motor paso | = Serie
miento — —
por a paso = = L LECPA1
correa | (Servo/24VDC) | £ | LEMH25 | 100a 1000 10 2000
S Serie -
=} LECP6 Pégina 27
% |LEMH32| 100a1500 | 20 | 2000
% LEMHT25 | 100a 1000 10 2000
;;;% Pégina 27
£ |LEMHT32| 100a1500| 20 | 2000
Controlador Serie LEC
Tension de E/S en paralelo Ne de puntos
Tipo Motct>_rb| alimen- del patron de
Lot Mot 24VDC| 6 entrad 6 salid s
programacién 0lor paso a paso entraaas sallaas P
(Con estudio LECP2 (Servo/24 VDC) | £10% | (Optoacopladas) | (Optoacopladas) H”a:d”erﬁ”m)
de carrera) Mmed 2osines
1 Modelo sin Motor paso a paso| 24 VDC| 6 entradas 6 salidas -
@ programacion LECP1 (Servo/24 VDC) | +10% | (Optoacopladas) | (Optoacopladas) 14 Pagrna 46
TS '
. Modelo Motor paso a paso| 24 VDC| 11 entradas 13 salidas
LECP2 LECP1 LECP6 programable LECP6 (Servo/24 VDC) | +10% | (Optoacopladas) | (Optoacopladas) e

Preliminares 1
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( F T r— X
Motor paso a paso (Servo/24 vDC) Tipo

SelecCion del MOUEIOD <ottt se s snens Pégina 1

OModelo basico /Serie LEMB

Forma de pedido............ccooiiiiii Pagina 9
Caracteristicas teCNnICas ..o, Pagina 11
DISENO ... Pagina 12
DIMENSIONES ... Pagina 13
__ OModelo de rodillo guia /serie LEMC
5 FOrMa de PEAITO ... Pagina 17
Caracteristicas tECNICaS ..., Pagina 19
DISENO ... Pagina 20
DIMENSIONES ... Pagina 21
OModelo de guia lineal /Serie LEMH/HT
Forma de pedido............ccooiiiiiiiiic Pagina 27
Caracteristicas teCNniCaS ...........cccocooiiiiiiiiiiicceec e, Péagina 29
DISENO ... Pagina 30
DIMENSIONES ... Pagina 32
DEteCtOr MAGNEHCO. - rroverrrersieerieessseesseesseessees et Pagina 41
Precauciones especificas del ProdUCHO - wrrrrsiersieessieessiersse Pagina 44

OMotor paso a paso (Servo/24 vbc) Controlador

Controlador sin programacion (Con estudio de carrera)/Serie LECP2 ... Pagina 47
Controlador sin programacion/serie LECPT i Pagina 54
Modelo programable/Serie LECP6 ----wworoorrsorssionsiensiesscese Pagina 61
Kit de ajuste del controlador/LEC-W2- e Pagina 69
Consola de programacion/LEC-T1 - Pagina 70
Unidad Gateway /Serie LEC=G --wrorrsorrssomssieessiesssenssesscese Pagina 72
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Seleccion del
modelo

|

H LEMB 1‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

[ LEMH/HT H

LEC-G ‘ LECP6 ‘ LECP1 ‘ LECP2 ‘

del producto

[Precauciones especl’ficas}



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano

Serie LEM
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Seleccion provisional del mecanismo de guia- Compruebe el momento dinédmico Compruebe el tiempo
do. Compruebe la velocidad-carga de trabajo, admisible. del ciclo.

carga de trabajo-aceleracion/deceleracion.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de
funcionamiento

® Carga de trabajo: 10 [kg] ® Condiciones de montaje de la pieza
® Velocidad: 1000 [mm/s]

® Aceleracién/Deceleracion: 2500 [mm/s?]
® Carrera: 600 [mm] w
® Posicion de montaje: Horizontal hacia arriba [ T .9 i

100

Paso 1 Seleccion provisional del mecanismo de guiado

Guia para la seleccién provisional del modelo

Serie Tipo

Uso de guia | Carga directa | Precision de | Montaje directo | Resistencia | Carrera max. |Velocidad méx. Nota
(Horizontal) | lamesa™o@ | (Montgje enpared) | @ momento [mm] [mm/s]

® Traslado de cargas ligeras

LEmB | Modelo O VaN A A 2000 1000 | ® Combinacion con guia externa

basico ® Carrera larga
Modelo de ® Montaje directo de la pieza de trabajo
LEMC rodillo guia 2000 1000 | o Carrera larga
. ® Montaje directo de la pieza de trabajo
Guia lineal amafio 25: 1000 ® Proporciona mayor resistencia a
LEMH modelo un eje Tamario 32: 1500 2000 momentos que el modelo de rodillo guia.
® Transporte de alta velocidad
® Montaje directo de la pieza de trabajo
Modelo de guia Tamafio 25: 1000 ® Proporciona mayor resistencia a momentos
LEMHT lineal de doble eje Tamafo 32: 1500 2000 que el modelo de guia lineal de eje simple
® Transporte de alta velocidad

©: El mas adecuado (O : Adecuado A : Se puede utilizar X : No recomendado
Nota) La precision de la mesa se refiere a la cantidad de flexion de la mesa cuando se aplica un momento.

\ 4

En condiciones en las que se genere momento, seleccione provisionalmente la serie LEMH.

<Grafica de velocidad-carga de trabajo> <Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion>

Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza Compruebe que la aceleracion/deceleracion de ajuste de la
de trabajo y de la velocidad conforme a la <Grafica carga de trabajo esté dentro del rango admisible, con referencia

de velocidad-carga de trabajo>. a la <Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion>.
LEMH32/Motor paso a paso LEMH32
22 __ 20000
20 % |l
_ 18 E ;
2 16 = 15000 —y—rCarrera
= s
_% 14 ‘ S “\ 1000 Tm 0 menos
S 1 b ‘W 1200 mm
= \ 2 10000 = '
o 10 3 A |
= \ a 1500 mm
g 8 \ E W\
= N A}
S © N S 5000 NS
4 N o s
2 \ 3 FE=E
0 = 0
0 500 1000 1500 2000 0 5 10 15 20
Velocidad [mm/s] Carga de trabajo [kg]

O
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Seleccion del modelo Serie LEM

o
-]
co
o
o

8o
oE
O
(7]

M Compruebe el momento dinamico 500
.- i 10000 mm/s?
admisible. o\ 5000 mm/s?

400 —p
i \/ 2500 mm/s?
L3 300 :

LEMB

e A
—_ L \\
\‘ :J;}m 3 200 N
n U 20000 mm/s2 n“x —
,~~~\ \ —
o :. N
0
0 s 10 15 ?

Basandose en el resultado del
calculo anterior, se seleccionara
el modelo LEMH32T-500.

Carga de trabajo [kg]

Compruebe el tiempo del ciclo.

Consulte el método 1 para una estimacion aproximada y el método 2 para un valor mas preciso.
Método 1: Compruebe la grafica de tiempo de ciclo (Pagina 3)

Método 2: Calculo

Calcule el tiempo de ciclo usando
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 aceleraciéon y T3:
El tiempo de deceleracion puede
obtenerse de la siguiente
ecuacion.

T1=V/al[s] | [T8=V/a2]s] |

eT2: El tiempo a velocidad
constante puede hallarse a partir
de la siguiente ecuacion.
L-05-V-(T1+T3)
\Y

T2 =

[s]

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

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

T1 =V/a1 =1000/2500 = 0.4 [s],

T3 = V/a2 = 1000/2500 = 0.4 [s]
L-05-V-(T1+T3)

T2 =
\Y;
600 — 0.5-1000- (0.4 + 0.4)
- 1000
=0.2[s]
T4=0.3[s]

Por lo tanto, el tiempo de ciclo puede
calcularse del siguiente modo:
T=T1+T2+T3+T4
=04+02+04+0.3
=1.3[s]

O
g

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

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
esta funcionando a velocidad
constante.

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

T4: Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la
posicion

=
=
~
Q L X
L= 2
> | at a2
g / -l / \ -l
° .
S Tiempo |
< [s]
>
AN
T1 T2 T3 (T4 o
O
i
-l

it | Leca | Leces | Lece



Serie LEM

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) * La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100%.
LEMB25 LEMB32
12 22
2 I
—. 10 — 18 Combinacion con guia externa
2 Combinacién con guia externa 2 16
5 8 5 14
| ] 12
= 6 B = S
3 Guia externano usada  \ __ g 10/ Guia externa no usada’
5 ¢ e 5 ° N
© g ® ~
o ~ O 4 = —
~ 2 —
0 0 =
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEMC25 LEMC32
12 22
20
§ 10 § 18
3' 8 3' 16
= < 14
) o 10
© ©
5 4 5 °
I 5 6
o O 4
2
0 0
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEMH/HT25 LEMH/HT32
12 22
20
= 10 = 18 \
= = 16
o 8 o \
g T 14 \
© 6 ® 12
E g 10
S 4 \\ o8 8 N
5 N\ 5 6
o O 4
N N
0 0 B
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Grafica de tiempo de ciclo (Guia)
LEMBC/LEMCLI (Velocidad: 1000 mm/s) LEMHC/LEMHTCI (Velocidad: 2000 mm/s)
30 T T T 20 T T
Aceleracion/Deceleracién: 2500 mm/s2 Aceleracion/Deceleracion: 2500 mm/s?2
25 ~ | = | — = Aceleracion/Deceleracion: 5000 mm/s2 /
» Aceleracion/Deceleracién: 5000 mm/si>, ~ Z.o7 ® 1.5 —3
o 20 == k<) -
BTt B
$ 1.5 i ) = S gt
° === ° = PP BUPPrT
o — :r--’"'\ o | 7 _—" | ===\l
o Pt o | T e
£ 10 — E | Lol \
= Z o Aceleraci?n/Deceleraciéq: 10000 mm/s? F Aceleracién/Deceleracion: 10000 mm/s2|
0.5 ‘,4 T T T ‘
3 Aceleracién/PeceIeracién: 2‘0000 mm/s2 Aceleracién/‘DeceIeracién: 20000‘ mm/s2
0.0 0.0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500
Carrera [mm] Carrera [mm]
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Seleccion del modelo Serie LEM

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

LEMB25 LEMB32
20000 — X 20000 (—y
— : “\ . :||‘
b W b B Carrera
£ 4 Carrera g i 1000 mm o menos
E, 15000 ‘\ 1000 mm o menos E 15000
c \\ c W
Q A\ 9 AN
8 "\ | 1200 mm 8 30 1200 mm
9 ! | 2 Y |
3 10000 W\ | g 10000 —K '
2 \ 1500 mm 2 % N 1500 mm
= \ = YN
g \ 2000 mm g LM 2000 mm
S 5000 -\ S 5000 LR
9 S @ o \x\\ N
g 2 g =
< PNV ARRT N < - RN ﬁ
0 0
0 5 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

LEMB25 (Combinacion con guia externa)/LEMC25

LEMB32 (Combinacion con guia externa)/LEMC32
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co
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H LEMB }

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

—
-
20000 — T 20000 " T
:- 1 :- 1 =
g 1) ‘ g il -
< [ | ~
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Serie LEM

x Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el
centro de gravedad de la pieza de trabajo esta en voladizo en una direccion.

Momento dinamico admisible (Serie LEMB)

Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s2 ——— 5000 mm/s2 - =-=--10000 mm/s2  -------- 20000 mm/s?
= . v .
= Direccion de vqladlzo de carga Modelo: LEMB25/LEMB32
& | m: Carga de trabajo [mm]
@ | Me: Momentodrdmicoadmisble Nl | vy iz 300 mms o inferior | Vielocidad: 500 mmys | Velocidad: 800 mmys | Velocidad: 1000 mm/
5 L: Violadizo al centro de gravedad de [a carga de trabajo (mm) ClwenEnl SO e Eliordekek E Elloteiiotek S ClieleekTek e
300 300 300 300
L1 T 200 = 200 \ = 200 = 200
m £ E £ £
: LA 2 400 = 100 \ = 100 "\ = 100
h
0 T~ 0 \\\_ 0 \\ 0 \
02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 300 300 300
= !
2
8 L2 200 200 _ 200 200
c —1 3 3 ) € 3
= m £ 0 E 3 E
© + N K N o a 3]
] 15'_] -1 100 A -1 100 2 - 100 _‘ -1 100
S 3 : \
-~ ’i._p_?__ oD = R
‘o- 0 ey 0 ey 0 vy 0
I 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
500 500 500 500
Lol i I
7 , m 400 .:“ \ 400 :ll \ 400 ] 400 _\\
; 300 HH4— T 900 (it T 300 pt T 300
] T] E |3 E 3 E |\ E
al \ \ N : \
g 200 TN \\ \ 2 200 "‘ AY \ 2 200 ‘|\ 2 200 _‘\
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« El montaje vertical no esta disponible.
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Seleccion del modelo Serie LEM
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+ El montaje vertical no esta disponible.
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Serie LEM

« Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el

Momento dinamico admisible (Serie LEMHT) centro de gravedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en una direccion.
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« El montaje vertical no esta disponible.
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Seleccion del modelo Serie LEM

Calculo del factor de carga de la guia

1. Elija las condiciones de funcionamiento. Smmm———- Posicion de montaje ======-~ .
Modelo: LEM Aceleracion [mm/s?]: a ! . z !
Tamafio: 25/32 Carga de trabajo [kg]: m 1 1. Horizontal 3. Pared Y '
Posicién de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical  Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Yc/Ze ! !

2. Seleccione la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicién de montaje. | X y '

3. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtenga el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz de la grafica. ! X z !

4. Calcule el factor de carga en cada direccion. ! !

ox = Xc/Lx, ay = Ye/Ly, az = Zc/Lz ! !

5. Compruebe que el total de ox, oy y oz es igual a 1 o inferior. ' '

oX + ay + o0z <1 ! !

Si es superior a 1, considere una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo o un | '
cambio en la posicidn central de la carga de trabajo y un cambio de serie. ' '

1 1

Ejemplo] = =
1 1

1. Condiciones de funcionamiento ’
Modelo: LEMC25
Posicion de montaje: Horizontal 3. Lx =200 mm, Ly = 145 mm, Lz = 1000 mm
Aceleracion [mm/s2]: 2500 4. El factor de carga en cada direcciéon se puede obtener de la
Carga de trabajo [kg]: 2 siguiente manera.

Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Yc = 75, ox = 0/200 =0
Zc =100 oy = 75/145 = 0.52

2. Seleccione en la gréafica de la pagina 6, la primera fila del lado oz = 100/1000 = 0.1

izquierdo y superior. 5. ax + ay + oz = 0.62 <1
1000 500 [Lz]1000 -

800} A
\ 400 1 800 —— ‘\\
B H
1 ] AR
=400 9 200 “ 93 400 Y \\\
— Lo
200-A\\ \ 200 NSNS
oLy ] o L I EAGR
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
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Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

LECP2 ‘[ LEMH/HT H
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
MOdEIO ba,Sico Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

i C € M.
Serie LEMB

LEMB25, 32

A\ Precaucién
Serie Seric
Forma de pedido E-MY » (hghiy

LEMB

T-1300 -1S

25 1]2P |1
000 000 00000

“ Tamaio 9 Posicion de montaje del motor 9 Paso equivalente 9 Opcion de motor @ Unidad de ajuste de carrera (incluida)
25 —_ Montaje superior | T | 48 mm | —_ Sin bloqueo — Ninguno
32 U Montaje inferior B Con bloqueo M Lado del motor Unicamente
E Lado final unicamente
E % - w Ambos lados
U
9 Carrera @ Estandar/O Fabricado bajo demanda

Modelo—C2""a| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 {1000|1100|1200|1300|1400 (1500|1600 1700|1800|1900 (2000

LEMB25 ® & & o6 o o6 o o o o O e O | O|e O|0|0|l]o| e

LEMB32 ® & & o6 o o6 o o o o O e O | O|e O|]0|]o]l]o | e

= Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel
de control del cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no serd posible certificar la conformidad con la
directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con
la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse

Consulte las péags. 42 y 43 para los detectores magnéticos.
el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacién de pag yap 9

clase 2 compatible con UL1310.

El actuador y el controlador se venden como un paquete.
(puede pedirlos de forma separada).

Compruebe la compatibilidad de la combinacion Actuador

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 E/S en paralelo coincide

(NPN 0 PNP).




Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo basico

Serie LEMB

0 Tipo de cable del actuador

@ Longitud del cable del actuador

@ Modelo de controlador

— Sin cable = Sin cable 8 8 m* —_ Sin controlador

S Cable estandar* 1 1.5m A 10 m* 6N LECP6 NPN

R Cable robético (cable flexible) 3 3m B 15 m* 6P (Modelo programable) PNP
* En las piezas fijas debe usarse el cable 5 5m c 20 m* LECP2* NPN

estandar. Para usar las piezas moviles,
seleccione el cable robético.

@ Longitud del cable E/s*

# Producto bajo demanda (cable robético
solamente)

m Montaje del controlador

2N
Modelo sin programacion
2P (Con estudio de carrera) PNP

iN LECP1 NPN

1P (Modelo sin programacién) | PNP

= Si se selecciona "Sin controlador" en el
modelo de controlador, no se puede
seleccionar la longitud del cable E/S. Consulte
la pagina 53 (para LECP2), la pagina 60 (para
LECP1) o la pagina 68 (para LECPS6) si se
requiere un cable E/S.

Controladores compatibles

— Sin cable — Montaje con tornillo

1 1.5m D Montaje en rail DIN*

3 3m # No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
5 5m

= Seleccione el modelo LECP2 cuando ajuste
el rango de carrera usando la unidad de
ajuste de carrera o un tope externo.

Tipo

Modelo sin programacion
(Con estudio de carrera)

Modelo sin programacion

Modelo programable

Serie

Seleccion del
modelo

|

\

} LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

LECP2 ‘[ LEMH/HT H

LECP2

LECP1

LECP6

Caracteristicas

Operacidn de extremo a extremo similar a la de un cilindro
neumatico usando la funcién de definicion de carrera

Capaz de ajustar el funcionamiento (datos de
paso) sin usar un PC ni una consola de programacion

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

N2 méximo de datos de paso

14 puntos (2 finales de carrera + 12 posiciones intermedias) |

14 posiciones

64 posiciones

Tension de alimentacion

24 VDC

Pagina de referencia

Pagina 47 |

Péagina 54

Pagina 61

N

SvVC
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Serie LEMB

Velocidad / aceleracion (Valores de ajusts para LECP1/2)

LELIERE Conmutacion y velocidad ™

Ref. detector Velocidad [mm/s]
0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 250
6 300
7 350
8 400
9 450

10 500
11 600
12 700
13 800
14 900
15 1000

LELIER] Conmutacion y aceleracion @
Aceleracion [mm/s?]

Ref. detector

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEMB25 LEMB32

100, 200, 300, 400, 500
600, 700, 800, 900
1000, (1100), 1200

(1300), (1400), 1500
(1600), (1700), (1800)

100, 200, 300, 400, 500
600, 700, 800, 900
1000, (1100), 1200

(1300), (1400), 1500
(1600), (1700), (1800)
(1900), 2000 (1900), 2000

Carrera [mm] Nota 1)

6 (10) 11 (20)
48 a 1000 (Consulte para los valores de ajuste cuando se seleccione LECP102.)
20000 (Depende de fa carga de trabajo,(Consulte para los valores de ajuste cuando se seleccione LECP1 02.)

Carga de trabajo [kg] Ntz 2) \ Horizontal
Velocidad [mm/s] Nota 2)
Aceleracion/deceleracion max. [mmjs?] Nota9)

Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.1

Paso [mm] 48

Tipo de actuacion Correa

Tipo de guia Cojinete de deslizamiento
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Fuerza externa admisible [N] Neta8) 10 | 20
Tamarnio del motor [156.4

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

Tipo de motor
Encoder

Tension nominal [V] 24 V\DC+10%

Consumo de potencia [W] Nota 3) 50 52

Consumo de energia en reposo durante el funcionam. [W] 24 44 44

Consumo de energia max. instantanea [W] Neta$) 123 127

Qaracletas enieas | Caracteristicas eléctricas | Caracteristicas técnicas del actuador

Tipo Nota6) Blogueo no magnetizante
Fuerza de retencion [N] 36

Consumo de potencia [W] Nota7) 5

Tension nominal [V] 24 VDC+10%

Nota 1) Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no
son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo.
Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3. La carga de trabajo
varia en funciéon de las condiciones de montaje de la misma. Compruebe el "Momento
dindmico admisible" en la pagina 5.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuird en hasta un 10% por cada 5 m.
( ): Al combinarlo con otra guia y cuando el coeficiente de rozamiento es de 0.1 o0 menor.
Nota 3) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el
actuador esta funcionando.

0 250
1 500 Nota 4) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador)
corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la posicién de ajuste.

2 1000 Nota 5) EI consumo de energia méaximo instantdneo (incluyendo el controlador) corresponde al

3 1500 momento en el que el actuador estd funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la

4 2000 seleccion del suministro eléctrico.

5 2500 Nota 6) Con bloqueo Unicamente

Nota 7) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

6 3000 Nota 8) El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro de los valores de resistencia

7 4000 externa permitidos.

8 5000 Nota 9) La aceleracién maxima esté limitada por la carga de trabajo y la carrera.

9 5000 Consulte la "Gréfica de carga de trabajo-aceleracién/deceleracion (Guia)" en la pag. 4.

10 7500

11 10000

12 12500

13 15000

14 17500

15 20000
Nota) El ajuste de fabrica para el detector es

el n®0.

Peso

Carrera 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [1000((1100)|1200|(1300)|(1400)(1500](1600)|(1700)((1800)|(1900)|2000

Pesodel |LEMB25|1.75|1.92|2.10|2.27 |2.45|2.62|2.80 | 2.97 | 3.15 | 3.33 | 3.50 | 3.68 | 3.85 | 4.03 | 4.20 | 4.38 | 4.55 | 4.73 | 4.90 | 5.08

producto [kg] | LEMB32| 2.11 | 2.11 | 2.11 | 2.11 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82 | 2.82
Peso adicional con blogueo [kg] 0.60
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Diseno

Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo basico

Serie LEMB

LEMB

Opcion: Unidad de ajuste de carrera

Opcién de motor: Con bloqueo

[CE
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Lista de componentes Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota (O]
1 | Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 16 | Salida directa a cable Resina sintética 6
2 |Placa guia Resina sintética 17 | Tope con banda Acero inoxidable w
-l
3 |Correa — 18 | Motor —
4 | Soporte de correa Acero al carbono Cromado 19 | Bloque final del motor | Aluminio fundido Pintura
5 | Tope de correa Aleacién de aluminio 20 | Banda antipolvo Acero inoxidable §
6 |Mesa Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Cojinete — § °
7 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 22 | Cojinete — 23
8 | Tope con banda de sellado| Resina sintética 23 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado § -,'g_
9 |Bloque final Aluminio fundido Pintura 24 |Ilman — 2 )
=]
10 | Soporte de polea Aleacion de aluminio i S
- p P — —— - - 25 | Regulador de carrera | Aleacion de aluminio AnoQ|zado §
11 |Eje de polea Acero inoxidable | Tralamignto témico + ratamignto especia (opcional) o
12 |Polea Aleacién de aluminio Anodizado Cubierta del motor » - Anodizado
26 Aleacion de aluminio | < w "
13 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo S6lo "con bloqueo
14 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintura . . Goma de cloropreno
27 | Salida directa a cable CR P "
15 | Cubierta del motor Resina sintética Sélo "con bloqueo

O
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Serie LEMB

Dimensiones Tamano 25 Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.
| Montaje superior |
LEMB25T-IC -0
60
—\,
Con fijacién flotante
2 x M5 x 0.8 (uno en cada lado)
Prof. rosca de fondo de avellanado 7.5 2 x 210 prof. 2 ‘
[aV)
8 ol \ / J6 2 65 g
S 4...ﬂ w .......... :L D @ =y ﬂ ﬂ
i ‘ — ] 13
N— | Lo Q
I I 75 Longitud del cable del motor = 300 ! -
<°r. 5] - 62 0
Carrera + 140 69
96 =]
4 x@5.5 78 é
prof. 9.5, prof. avellanado 5 50 §
Superficie de referencia de montaje del cuerpo %
R i | — E%
[e0}  —
2 N | SN
Lﬁ L b : ‘ ‘ =
e = [ =
3 3
[Origen] Neta 1) Origen [4xM5x0.8
Cuando se usa Cuando se usa Prof. de rosca 8
LECP1 o LECPS6. LECP1 o LECPS6.
(85.5) N Carrera 77
W Nota 2) W Nota 2)
Cuando se usa LECP2. \ Cuando se usa LECP2.
(82.5) Carrera + 6 74 60
2.5 (Carrera + 222.5)
Nota 1) El niumero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa el modelo LECP6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMB25T-[1BLI-CICICICIC] LEMB25UT-[1B-CICICICC]
- | o
Longitud del cable del motor = 300 |
65
2 [ o g
- < I' TN <=
] ] pa
[ 65
‘ Longitud del cable de bloqueo = 300
| Montaje inferior | Posicion de montaje de la unidad de ajuste de carrera
M
LEMB25UT-ICI-CICICICIC] LEMB25LIT-LIC e -LICICICC]
= A-A Unidad de ajuste de carrera (Lado final)
A
© © o
FTN g ;i
@ = - - -
: |5 —
° ° o
F A
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo basico

Dimensiones WEIEITX

Serie LEMB

Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Montaje superior |

60
LEMB32T-I -0
- S T
Con fijacién flotante
2 x M5 x 0.8 (uno en cada lado) < !
Prof. rosca de fondo de avellanado 7.5 2 x 10 prof. 2 &
375 © 16 65 0
B LGRCEEEET TEPEEEEEREP R ) . ©
PR & T i [ | &= F &
' | — CSA
T (©) o
o~ ] i [s\)
© |
2 8 7.5 \Longitud del cable del motor = 300 62 e
Carrera + 140 69
4 x25.5 3: g
prof. 9.5, prof. avellanado 5 ~
. ) 50 3
Superficie de referencia de it
montaje del cuerpo S
— \J)~ i e— F : ___________ hd >_|'!' ~ _E@§
™ = ' i —
ro} i !
! T i E i} i ! ! —
! (R e ————— 7 1
A : 5 o—J-—o = J
i Nota 1 3 i 3
[Origen] ) Origen 4xM5x0.8
Cuando se usa Cuando se usa Prof. de rosca 8
LECP1 o LECPS. LECP1 o LECPS.
(85.5) N Carrera 77
Origeﬂ Nota 2) Origeﬂ Nota 2)
Cuando se usa LECP2. \ Cuando se usa LECP2. \
(82.5) Carrera + 6 74 60
2.5 (Carrera + 222.5)

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa el modelo LECP6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |

Con bloqueo
LEMB32T-[1BLI-LILICICIC]

167

Longitud del cable del motor ~ 300

65

65

1]

| Montaje inferior |

\Longitud del cable de blogueo = 300

LEMB32UT-UJC-CI0I00IH]

93.8

| Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMB32UT-LI1BLI-LICICICC]
o [TTHE

Posicion de montaje de la unidad de ajuste de carrera

M
LEMB32[IT-LI e~ Lnn
Unidad de ajuste de carrera (Lado final)
A-A
A
o o o ®
d I - -
i ° ° o
A

Unidad de ajuste de carrera (Lado del motor)

14

Seleccion del
modelo

|

\

1

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP2 ‘[ LEMH/HT ”

it | Leca | Leces | Lece



Serie LEMB

Soporte lateral

Soporte lateral A

MY-S25A
29.5
‘J 9 - ‘
}—-- - - 2 -7 _r :
35 25.5 l ‘ ! o
50 77
91
Soporte lateral B
MY-S25B
Méx1
‘ H '
}_-‘ HH -. H _ i § _'H
35 77 ©
50 91

# Un juego de soportes laterales consta de un soporte izquierdo y de un soporte derecho.
#+ Los soportes laterales son los mismos para los tamafos LEMB25 y LEMB32.

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte intermedio para evitar
que el vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafios en el vastago debido
a vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe

superar los valores indicados en el gréafico siguiente.
m
1

V/WA

r Se

-3

jﬁ\\“
3

15

O
g

25
D 20
=
£
[ 15
<
S LEMB32

| N\

2 10 ‘ \
2 LEMB25 \
o N\
o 5

0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Espacio entre soportes L [mm]

A Precaucion

1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
gréfica. Para el soporte intermedio, pida un soporte lateral
por separado.

2. Los soportes laterales no son adecuados para montar el
actuador. En actuadores con carera larga, use los soportes
laterales para prevenir la deflexion, la deflexion causada
por vibraciones y los impactos externos.



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano

Acoplamiento flotante

Serie LEMB

Modelo basico

MYAJ25 Nota) La direccion de montaje (D y (2) estan disponibles para

Ejemplo de aplicacion

este modelo.

Ejemplo de aplicacion

Direccién de montaje @ (para minimizar la altura de instalacion)
Pieza de trabajo

Serie LEMB/ /Acoplamiento flotante

Ejemplo de montaje

Direccion de montaje @ (para reducir la anchura de instalacion)
Pieza de trabajo

Serie LEMB /Acoplamiento flotante

Ejemplo de montaje

= N\
LQ 'TFF‘:”‘I i
¥ ‘ |
29.5 Zb1 Detalle de
(rango ajustable)
55 Za1
24
=
Sl
Q =
o &N
ol =
- " Zai Detalle de
o [ *Hﬁl (rango ajustable)

Dimensiones de las piezas flotantes

(Longtud de tomilo)

i M6 x 1 Zb2
< _ Iy _
£ |8
29.5 0 % Zb: Detalle de
8 (rango ajustable)
55 Za>
40
&)
S * F
o AN
E é | o
= .?_ -¢]— = Za: Detalle de
I & (rango ajustable)
C‘_\l ©

Instalacidon de los pernos de fijacion

Unidad de ajuste de carrera

Cojinete de deslizamiento  Pasador Perno de fijacién
(Mesa)
I ===N
H=|J

. .
Arandela cénica Par de apriete para los pernos de fijacién [N.m]

Modelo Par de apriete
MYAJ25 3

Seleccion del
modelo

\

|

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP2 ‘[ LEMH/HT ”

LEMB-AJ

Montaje

Par de apriete para los pernos de fijacion  [N.m]

Modelo Par de apriete
LEMB-AJ 1.5

O

* La unidad de ajuste de carrera incluye el regulador de carrera y los pernos de montaje.

SvVC
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it | Leca | Leces | Lece



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

: C € RN
Serie LEM

A\ Precaucién
Sor Ser
Forma de pedido E-MY 4G 5

LEMC

“ Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9 Paso equivalente e Opcion de motor
25 Montaje superior Superior | T | 48 mm ‘ — Sin bloqueo

32 u Montaje inferior P u:l:l:lu/momr B Con bloqueo
L

Simétrica, montaje superior

LU | Simétrica, montaje inferior Lateral
L~ | %—
LU U
9 Carrera @ Estandar/O Fabricado bajo demanda

Modelo Careral 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [1000|1100(1200|1300|1400|1500|1600 (1700 |1800|1900|2000
LEMC25 ® & o o o o o o o o O e O | 0O OO0 |0 | e
LEMC32 ® & o o o o o o o o O e O | 0O O|O0O]|]0O|0|e

+ Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel
de control del cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la
directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con
la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse
el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacién de
clase 2 compatible con UL1310.

Consulte las pags. 42 y 43 para los detectores magnéticos.

El actuador y el controlador se venden como un paquete.
(puede pedirlos de forma separada).

Compruebe la compatibilidad de la combinacion LT

controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

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

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

-
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

Serie LEMC

@ Tipo de cable del actuador

0 Longitud del cable del actuador

@ Modelo de controlador

—_ Sin cable —_ Sin cable 8 8 m* —_ Sin controlador
S Cable estandar* 1 1.5m A 10 m* 6N LECP6 NPN
R Cable robético (cable flexible) 3 3m B 15 m* 6P (Modelo programable) PNP
+ En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. 5 5m C 20 m* 2N LECP2* NPN
Para usar las piezas moéviles, seleccione el cable * Producto bajo demanda (cable robético Modelo sin programacion
robético. solamente) 2P |\ (Con definicion de carrera) || PNP
iN LECP1 NPN
1P (Modelo sin programacién) | PNP

© Longitud del cable E/s*

@ Montaje del controlador

— Sin cable — Montaje con tornillo

1 1.5m D Montaje en rail DIN*

3 3m # No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
5 5m

= Si se selecciona "Sin controlador" en el modelo
de controlador, no se puede seleccionar la
longitud del cable E/S. Consulte la pagina 53
(para LECP2), la pagina 60 (para LECP1) o la
pagina 68 (para LECP6) si se requiere un
cable E/S.

Controladores compatibles

= Seleccione el modelo LECP2 cuando ajuste
el rango de carrera usando la unidad de
ajuste de carrera o un tope externo.

Tipo

Modelo sin programacién
(Con definicion de carrera)

Modelo sin programacién

Modelo programable

Serie

LECP2

LECP1

LECP6

Caracteristicas

Operacidn de extremo a extremo similar a la de un cilindro
neumatico usando la funcion de definicion de carrera

Capaz de ajustar el funcionamiento (datos de paso) sin
usar un PC ni una consola de programacion

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

N2 maximo de datos de paso

14 puntos (2 finales de carrera + 12 posiciones intermedias) |

14 posiciones

| 64 posiciones

Tension de alimentacion

24 VDC

Pagina de referencia

Pagina 47 |

Péagina 54

I Pagina 61

N

SvVC
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Selecci

LEMB

[

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP2 [ LEMH/HT }
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Serie LEMC

Velocidad / aceleracion (valores de ajuste para LECP12)

LELERE Conmutacion y velocidad %

Ref. detector Velocidad [mm/s]
0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 250
6 300
7 350
8 400
9 450

10 500
11 600
12 700
13 800
14 900
15 1000

LELIER] Conmutacion y aceleracion ™

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEMC25 LEMC32
100, 200, 300, 400, 500 100, 200, 300, 400, 500
600, 700, 800, 900 600, 700, 800, 900
Carrera [mm Nota 1) (1300, (1400}, 1500 (1300), (1400, 1500
(1600), (1700), (1800) (1600), (1700), (1800)
(1900), 2000 (1900), 2000

5 | Carga de trahajo [kg] "2 | Horizontal 10 20

E Velocidad [mm/s] Nota 2) 48 a 1000 (Consulte para los valores de ajuste cuando se seleccione LECP102.)
E Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2] Nota9) | 20000 (Depende de \acargadetrabajo.)(Consu\te para los valores de ajuste cuando se seleccione LECP1 02.)
% Repetitividad de | Fosicion 0

8 | posicionamiento [mm] | intermedia

§ Paso [mm] 48

E Tipo de actuacion Correa

:% Tipo de guia Rodillo guia

@ | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

§ Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)

© | Fuerza externa admisible [N] Nota8) 10 | 20

@ | Tamano del motor [156.4

'% Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

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

8 | Tensién nominal [V] 24 VDC+10%

% Consumo de potencia [W] Nota 3) 50 52

E Consumo de energia en reposo durants el funcionam. [W] 24 44 44

S | Consumo de energia max. instantanea [W] Neta ) 123 127
82| Tipo Nota6) Blogueo no magnetizante
§§ Fuerza de retencién [N] 36
g!g Consumo de potencia [W] Nota7) 5
52| Tensién nominal [V] 24 VDC+10%

Nota 1) Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no
son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) La velocidad varia en funcion de la carga de trabajo.
Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3.
La carga de trabajo varia en funcién de las condiciones de montaje de la misma.
Compruebe el "Momento dinamico admisible" en la pagina 6.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.

Ref. detector Aceleracion [mm/s2] Nota 3) EI consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el
0 250 actuador esta funcionando.
Nota 4) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador)
1 500 corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la posicién de ajuste.
2 1000 Nota 5) EI consumo de energia méaximo instantdneo (incluyendo el controlador) corresponde al
3 1500 momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la
4 2000 seleccion del suministro eléctrico.
Nota 6) Con bloqueo Unicamente
5 2500 Nota 7) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
6 3000 Nota 8) El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro de los valores de resistencia
7 4000 externa permitidos.
P 5000 Nota 9) La aceleracion maxima esta limitada por la carga de trabajo y la carrera.
° 500 Consulte la "Gréfica de carga de trabajo-aceleracién/deceleracion (Guia)" en la pag. 4.
6!
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000
Nota) El ajuste de fabrica para el detector es
eln0.
Peso
Carrera 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [1000((1100)1200|(1300)|(1400)(1500](1600)|(1700)|(1800)|(1900)|2000
Pesodel |LEMC25|2.18|2.46|2.74|3.01|3.29|3.57|3.85|4.12|4.40|4.68|4.95|5.23|5.51|5.79| 6.06| 634| 662| 690| 7.17| 7.45
producto [kg] [ | EMC32| 4.06 | 4.49 | 4.91]5.33 | 5.76 | 6.18 | 6.61 | 7.03 | 7.45 | 7.88 | 8.30 | 8.72 | 9.15 | 9.57 | 10.00 | 10.42 | 10.84 | 11.27 | 11.69 | 12.11

Peso adicional con bloqueo [kg]

0.60
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Diseno

Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

Serie LEMC

LEMC

e

19 9

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

on

Selecci

| [ del
W modelo

LEMB

|

LEMC

- A \ - L
T ; o %_T
A ils =1 L A =
. . o <
»
i Y-k i
N
o
O
17]
-l
) =
- o
| 2 S
(o ==l I’ -
e
N \@ T ©
o
19 O
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|
Lista de componentes Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota (O]
1
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado ) ” . Anodizado (&)
2 | Correa — 19 | Cubierta del motor para bloqueo | Aleacién de aluminio S6lo "con blogueo" w
3 | Fijacion tipo L Aleacion de aluminio Anodizado . . Goma de cloropreno
20 | Salida directa a cable CR Sow "
4 |Tope de correa Aleacion de aluminio Sélo "con bloqueo
5 | Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia | Aleacién de aluminio Anodizado §
6 | Soporte de polea Aleacion de aluminio 22 | Mesa de deslizamiento| Aleacion de aluminio Anodizado § °
7 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamiento trmico + ratamiento especial 23 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado §§
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 24 | Tope Acero al carbono Niquelado § -,'g_
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 25 | Regulador de carrera | Aleacién de aluminio Anodizado 2 )
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintura 26 |Iman — §
D
11 | Cubierta del motor Resina sintética 27 | Cubierta lateral Aleacion de aluminio Anodizado a
12 | Salida directa a cable Resina sintética 28 | Tapa rodillo guia Aleacién de aluminio Anodizado
13 | Motor — 29 | Rodillo guia —
14 | Bloque final del motor | Aleacién de aluminio Anodizado 30 | Rodillo guia —
15 | Cojinete — 31 | Dispositivo de excéntrica Acero inoxidable
16 | Cojinete — 32 | Fijacion del dispositivo |  Acero inoxidable
17 |Placa de tension Aleacion de aluminio Anodizado 33 | Equipo de ajuste Acero inoxidable
18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado 34 | Rail Material [4mina de acero endurecido
SMC 20

O



Serie LEMC

Dimensiones WEWEURE

Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Montaje superior |

60
(83)
[
Aol 4sd
123 15)
129
B
< 2 x 4 x tuerca cuadrada
) K" M3 x0.5
°Q¢ N
n
N\
2 3.5
A-A

LEMC25T-I-100000
\
20 a| 20 N
[ © O e —
&y " [ |
e MR e L i limi -
o \Longitud del cable del motor = 300
75| °
4.5 (Carrera + 220)
(77) Carrera + 6 77 60
Origen [Nota 2) [Origen] Nota 1) Origen|Nota2)
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2.
LECP1 o LECPS.
(80) Carrera 80
Origen
Cuando se usa
LECP1 o LECPS.
30, A— 3
H
4 asd | | off %
prof. 6.5, prof. avellanado 33 [ e ] .
Linea central de montaje de la pieza f ——H——F—11| e o Ranura en T para montaje
‘ I heeemma 4= mmmmmmal | — 8 ﬁ
I s ] o s
v N AT TR 7 © m—
Superficie de referencia A— @ bt
_de montaje del cuerpo, 17l \Regulador de carrera axd Regulador de carrera
Carrera + 152 4 —
Carrera + 160

Ranura para detector magnético
Superficie de referencia de montaje del cuerpo

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMC25T-B-I0000000]
N
Longitud del cable del motor = 300
65
(2] —~
g g
65
/ Longitud del cable de bloqueo ~ 300 g

| Montaje inferior |

LEMC25UT-C-00000)
TN
21

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMC25UT-CIB-CI0I00010]
- g
o [TTK 3

Detalles de la mesa

Linea central de montaje de la pieza 3 Py

O
g

4xM4x0.7
Prof. de rosca 7

3 80 3
70
40
f )
3
1S
<t | ©
mN'cm
v,\gm
i - 5
| £
ql o
2




Dimensiones WEWEURE

Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

Serie LEMC

Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Simétrica/Montaje superior |

Longitud del cable del motor =~ 300

Seleccion del
modelo

Superficie de referencia de montaje del curpo

60
(83) E g
TeeTey | | (3
o ® & |
(6) | 123
129
—

A-A

Ranura para detector magnético

Ranura en T para montaje

LEMC25LT-C-000000
N
[s¢) —
£ o 82 g
L |C\J - II ﬂ -
f f —
@
75 ||°
Carrera + 160 Regulador de carrera
Superficie de referencia Carrera + 152 4
de montaje del cuerpo 411 Regulador de carrera 11
4x023.4 ©
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 W Vo } A"‘ | ] o
o T HH|E= I
....... - - B <

Linea central de montaje de la pieza / E

@T

f

i

A—
Origen
Cuando se usa
LECP1 o LECPS.

Origen Nota 2)

22 213

2 x 4 x tuerca cuadrada

(80) Carrera 80
Origen|Nota2) [Origen]Neta 1)
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa
LEGP1 o LECP6.
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)

Cuando se usa LECP2. izd

3.5

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMC25LT-0B-00000

145.3

Longitud del cable del motor =~ 300

65

145

|

65

| Montaje inferior |

/ Longitud del cable de blogueo ~ 300 2

LEMC25LUT-C-000000
|
i @
TR -

O

| Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMC25LUT-B-00000
|
i
" I -

Linea central de

Detalles de la mesa

X M3 x 0.5

3_ 80 3
70
40 (m\,‘ o
; - =
montaje de la pieza : - &
i £
\f: T o<
= i SRR
- /l_ : 2
4xM4x07 = e =
Prof. de rosca 7 ]
22

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP2 ‘[ LEMH/HT }
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Serie LEMC

Dimensiones Tamano 32 Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.
[ Montaje superior |
60
LEMC32T--1000000 }
N
™ P
25 - 3| 25 § (117)
e L L |
P e e I T of
i - sl eele 38
oy e ® &
| \Longitud del cable del motor ~ 300 163 (7)
7.5 o 170
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60
[Origen]o22 /| [Origenfo ) 8
Cuando se Cuando se usa Cuando se © 2 x 4 x tuerca cuadrada
usa LECP2. LECP1 o LECPS. usa LECP2 . 6 | M5x0.8
(105) Carrera 105 m.i Bk
. o /
Origen A
4x055 Cuando se usa 3 5.3
prof. 09.5, prof. LECP1 o LECP®6.
avellanado 5.4 Sl A L3 A-A
i
i «»@ EEEG
g1 1 &
i ! — Regulador de carrera Ranuraen T
5 = = Lo e [— para montaje
Linga centralde mortaje de 2 peza ; ‘ - _—\ In
i e =+ + 3 3
sl W 5)
X S — —1T - <! B
N | b == 5 8] _
Superficie de referencia - | S B [ » : . v
dg Torlale del cuergo A g Superficie de referencia de montaje del cuerpo / Ranura para detector magnético
|22 | \Regulador de carrera 122]
Carrera + 198 6
Carrera + 210

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

[ Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMC32T-CB-CC000 LEMC32UT-0O0B-00000
Longitud del cable del motor = 300 E
™ 65 S s S
S g o 1PN g
— / 65
/Longitud del cable de blogueo ~ 300 Detalles de la mesa
| Montaje inferior | 2 1;8 :
LEMC32UT-CI-0J00000 60 N
S g
— H H Linea central de montaje de la pieza ‘: T i E
g \\:_ T ~ i 8
; N 4xM5x08 1 1 &
Prof. derosca 9 [[T~aé— i =
J 5 S
23 ZS\NC



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

Dimensiones WEEGI{K?

Serie LEMC

Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Simétrica/Montaje superior |

LEMC32LT-C-10000 60
® =
< 25 § (1 17)
20 = J & = ﬂ S 65
Y e — == ; = X Tl T
= + f L ) o
= SEIE A EEE
& ®
® (7) 163
o
75 170
Longitud del cable del motor =~ 300
Superficie de referencia garrera + ?;g 6
de montaje del cuerpo arera + Regulador de carrera Superficie de referencia
S — Regulador de carrera d ) A-A
4% 055 oo © e montaje del cuerpo
prof. @9.5, prof. avellanado 5.4 [~ o Ranura en T para montaje M
~ g ° o |+ @ 5 e Ranura para
? H ! I i ? ™ detector magnético
Linea central de ; : == 3 3 E/ f
montaje de la pieza  / | : 3 i |
- o o—{—
— - 1
of [ ]
3_|[_A— 3
Origen
Cuando se usa B
LECP1 o LECP6. © 2 x 4 x tuerca cuadrada
(105) Carrera 105 6l ~—>»M5x0.8
Origen|Nota 2) \[Origen]NO‘a 1) Origen|Nota 2) gt :3- J
Cuando se Cuando se usa Cuando se usa N
usa LECP2. LECP1 0 LECP6. |/LECP2. 3 5.3
(102) Carrera + 6 102 60
4.5 (Carrera + 270)

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |

Con bloqueo

| Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMC32LT-0B-0J0000 LEMC32LUT-CB-CC0000
- =
\
Longitud del cable del motor ~ 300
g | > g 10 o g
- hal © ha
i ]|
= / 65
| =4
/ Longitud del cable de bloqueo =300 & Detalles de la mesa
4 110 4
| Montaje inferior | 100 ~
~
LEMC32LUT-0-00000 £ 3 w
i Linea central de montaje de la pieza | o e
L 1 4=
< 4XM5x08 || hres|e
E At Prof. de rosca 9_ S L g
;. -
24
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Seleccion del
modelo

|

LEMB

|

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP2 ‘[ LEMH/HT }

it | Leca | Leces | Lece



Serie LEMC

Soporte lateral

Soporte lateral
MYC-S[CJA

2xoH

— © o [ :
? - ) ,31/ﬁ E:W\SE

); HH
| |

Modelo Actuadores aplicables |~ A B C D E F G oH

MYC-S16A LEMC25 60.6 | 64.6 706 | 772 | 15 26 4.9 3.4

MYC-S25A LEMC32 959 | 975 | 107.9 | 1155 | 25 38 6.4 4.5

+ Un juego de soportes laterales consta de un soporte izquierdo y de un soporte derecho.

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte intermedio para evitar que el
vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafos en el vastago debido a
vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe

superar los valores indicados en el grafico siguiente.
m

1

% 7 A

V/WA

r 3@

N\

Tuercas cuadradas
en la parte inferior

25

O
g

25
LEMC32

D 20 c3
=,
E \
s 15
=
«
© LEMC25
o 10
o
g \ \
(%]
[0
o 5 N

0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Espacio entre soportes L [mm]

A\ Precaucion

1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
grafica. Para el soporte intermedio, use las tuercas
cuadradas de la parte inferior del cuerpo o pida un soporte
lateral por separado.

2. Los soportes laterales no son adecuados para montar el
actuador. En actuadores con carera larga, use los soportes
laterales para prevenir la deflexion, la deflexion causada
por vibraciones y los impactos externos.
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de uia lineal de eje simple/Modelo de doble eje

Serie LEMH/HT

LEMH/LEMHT25, 32 C€ N

A\ Precaucion

Forma de pedido v | (o oo

TS LEMH (25 {— 300|| |-|S|1 2P 1
[ | | | | |
[NEEATAER S LEMHT |25 | T - 300 -

000 ééé&éé&a

“ Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9 Paso equivalente 6 Opcién de motor
— Montaje superior Superlor T 48 mm — Sin bloqueo

25
32 U Montaje inferior | | EEUH’MOtor B Con bloqueo
L — - -

Simétrica, montaje superior

LU | Simétrica, montaje inferior Lateral
| oy
e Carrera @Estandar/ O Fabricado bajo demanda
Modelo Carrera| 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500
LEMH25 [ ] [ ] [ J [ J [ J [ J O O O O
LEMH32 [ ] [ [ J [ J [ J [ J O O O O O O O O O

+ Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel
de control del cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no serd posible certificar la conformidad con la
directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con
la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse
el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacién de
clase 2 compatible con UL1310.

Consulte las pags. 42 y 43 para los detectores magnéticos.

El actuador y el controlador se venden como un paquete.
(puede pedirlos de forma separada).

Controlador
Compruebe la compatibilidad de la combinacién T

controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

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

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

-
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal de eje simple/Modelo de doble eje

Serie LEMH/HT

@ Tipo de cable del actuador 0 Longitud del cable del actuador @ Modelo de controlador
— Sin cable — Sin cable 8 8 m*® — Sin controlador
S Cable estandar® 1 1.5m A 10 m* 6N LECP6 NPN
R Cable robdtico (cable flexible) 3 3m B 15 m* 6P (Modelo programable) PNP
« En las piezas fijas debe usarse el cable 5 5m 9 20 m* 2N LECP2* NPN
esténd_ar. Para usar ’Igs piezas moviles, * Bajo demanda (s6lo cable robotico) ( Modelo sin programacion
seleccione el cable robético. 2P (Con definicion de carrera) PNP
1N LECP1 NPN
1P (Modelo sin programacion) PNP

@ Longitud del cable E/S*

@ Montaje del controlador

del l

on
modelo

Selecci

LEMB

If

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

LEMH/HT [

— Sin cable — Montaje con tornillo

1 1.5m D Montaje en rail DIN*

3 3m * No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
5 5m

+« Si se selecciona

"Sin controlador"
modelo de controlador,

en el
no se puede

seleccionar la longitud del cable E/S. Consulte
la pagina 53 (para LECP2), la pagina 60 (para
LECP1) o la pagina 68 (para LECPS6) si se

requiere un cable E/S.

Controladores compatibles

* Seleccione el modelo LECP2 cuando ajuste
el rango de carrera usando la unidad de
ajuste de carrera o un tope externo.

Tipo

Modelo sin programacién
(Con definicion de carrera)

Modelo sin programacién

Modelo programable

Serie

LECP2

LECP1

LECP6

Caracteristicas

Operacidn de extremo a extremo similar a la de un cilindro

neumatico usando la funcidn de definicion de carrera

Capaz de ajustar el funcionamiento (datos de paso)
sin usar un PC ni una consola de programacion

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

N2 maximo de datos de paso

14 puntos (2 finales de carrera + 12 posiciones intermedias) |

14 posiciones |

64 posiciones

Tension de alimentacion

24 VDC

Pagina de referencia

Pagina 47 |

Pagina 54 I

Pagina 61

SvVC

N
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Serie LEMH/HT

Velocidad / aceleracion (Valores de ajuste para LECP12)

I8l Conmutacion y velocidad "®
Ref. detector Velocidad [mm/s]

0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 300
6 400
7 500
8 600
9 800
10 1000
11 1200
12 1400
13 1600
14 1800
15 2000

Itll:F Conmutacion y aceleracion "
Ref. detector Aceleracion [mm/s?]

0 250
1 500
2 1000
3 1500
4 2000
5 2500
6 3000
7 4000
8 5000
9 6000
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000
Nota) El ajuste de fabrica para el detector es
eln®0.

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEMH25/LEMHT25

LEMH32/LEMHT32

100, 200, 300, 400, 500
600, (700), (800), (900)
(1000)

Carrera [mm] Nota 1)

100, 200, 300, 400, 500
600, (700), (800), (900)
(1000), (1100), (1200)
(1300), (1400), (1500)

Carga de trabajo [kg] Neta2) |Horizonla| 10

20

Velocidad [mm/s] Nota 2)
Aceleracion/deceleracion max. [mmjs?] Nota 9)

48 a 2000 (Consulte para los valores de ajuste cuando se seleccione LECP102.)

20000 (Depende de la carga de trabajo.)(Consulte ILIERA para los valores de ajuste cuando se selecciong LECP1 02,

Repetitividad de e 101
posicionamiento [mm)] e paade -
Paso [mm] 48
Tipo de actuacion Correa
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Caracteristicas técnicas del actuador

Fuerza externa admisible [N] Nota 8) 10

| 20

Tamafo del motor

156.4

Tipo de motor

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Encoder

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

Caracteristicas eléctricas

Tension nominal [V] 24 VDC +10%

Consumo de potencia [W]Nota 3) 50 52

Consumo de energia en reposo durante el funcionam, [W] o2 44 44

Consumo de energia max. instanténea [W] Nota$) 123 127

TipO Nota 6)

Blogueo no magnetizante

gf 3| Fuerza de retencién [N] 36
g 2| Consumo de potencia [W] Neia7) 5
53| Tensién nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no

son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo.

Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3.
La carga de trabajo varia en funcién de las condiciones de montaje de la misma. Compruebe

el "Momento dinamico admisible" en las paginas 6y 7.

Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.
Nota 3) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el

actuador esta funcionando.

Nota 4) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador)
corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la posicién de ajuste.

Nota 5) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al
momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la

seleccién del suministro eléctrico.
Nota 6) Unicamente con bloqueo.

Nota 7) Para un actuador con bloqueo, afada el consumo de energia para el bloqueo.
Nota 8) El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro de los valores de resistencia

externa permitidos.

Nota 9) La aceleracién maxima estd limitada por la carga de trabajo y la carrera. Consulte la "Gréfica
de carga de trabajo-aceleracién/deceleracion (Guia)" en la pag. 4.

Peso
Modelo de guia lineal de eje simple
Carrera 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | (700) | (800) | (900) |(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400)|(1500)
LEMH25| 2.05 2.32 2.59 2.87 3.14 3.42 3.69 3.96 4.24 4.51 — — — — —
Peso del producto [kg]
LEMH32| 3.70 4.17 4.63 5.10 5.57 6.03 6.50 6.97 7.44 7.90 8.37 8.84 9.30 9.77 | 10.24
Peso adicional con blogueo [kg] 0.60
Modelo de guia lineal de doble eje
Carrera 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | (700) | (800) | (900) |(1000) |(1100)|(1200) (1300) (1400)|(1500)
Peso del peducoig LEMHT25| 2.61 3.03 3.45 3.87 4.29 4.71 5.13 5.55 5.97 6.38 — — — — —
LEMHT32| 5.20 5.97 6.73 7.50 8.27 9.04 9.80 | 10.57 | 11.34 | 12.10 | 12.87 | 13.64 | 14.41 | 1517 | 15.94
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.60
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Diseno

Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal de eje simple

Serie LEMH

LEMH

Lista de componentes

5o o
e 0@

e 0@

a2
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Lista de componentes

on del

Selecci

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMH/HT [

modelo

|

” LEMB }‘

LEMC

s} ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘ LECP1 ‘ LECP2

N® Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Cojinete —
2 |Correa — 17 | Placa de tensién Aleacién de aluminio Anodizado
3 | Fijacién tipo L Aleacion de aluminio Anodizado 18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
4 |Tope de correa Aleacion de aluminio Cubierta del motor » . Anodizado

- — — - 19 Aleacion de aluminio | q . - "
5 | Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sdlo "con bloqueo S
6 S.oporte de polea AIeaC|onlde ?.|Um|n|0 _ | . 20 | Salida directa a cable R G(?ma" de Cloroprerlo \g’_g
7 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamiento témico + ratamiento especial Sdlo "con bloqueo 2 é
8 | Polea Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia | Aleacién de aluminio Anodizado § g
9 |Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa de deslizamiento | Aleacién de aluminio Anodizado 2 )
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintura 23 | Guia — §
11 | Cubierta del motor Resina sintética 24 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado g
12 | Salida directa a cable Resina sintética 25 | Tope Acero al carbono Niquelado
13 | Motor — 26 | Regulador de carrera | Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Bloque final del motor | Aleacién de aluminio Anodizado 27 |Ilman —
15 | Cojinete —

SMC 30
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Serie LEMHT

Diseno

LEMHT

> —]

)
o

&f

- =
. s e s ce°0®
5 = To 60
00 00

©7/6 © o

3 /|

® 0,0 9
0@/@/0

EN impgll

N =T ]
0
19
Lista de componentes Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Cojinete —
2 |Correa — 17 | Placa de tensién Aleacion de aluminio Anodizado
3 | Fijacién tipo L Aleacion de aluminio Anodizado 18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
4 |Tope de correa Aleacion de aluminio 19 Cubierta del motor Aleacién de aluminio | - . Anodizado
5 |Bloque final Aleacién de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo "con bloqueo”
6 | Soporte de polea Aleacion de aluminio . . Goma de cloropreno
7 |Eje de polea Acero inoxidable | Trtamieniotmico + ratamiento especel 20 | Salida directa a cable cR Sélo "con bloqueo”
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia | Aleacién de aluminio Anodizado
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa de deslizamiento |Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintura 23 | Guia —
11 | Cubierta del motor Resina sintética 24 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 25 | Tope Acero al carbono Niquelado
13 | Motor — 26 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Bloque final del motor | Aleacién de aluminio Anodizado 27 |Iman —
15 | Cojinete —
31 SMC
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal de eje simple

Serie LEMH

Dimensiones: Modelo de guia lineal de eje simple Tamano 25 | Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Montaje superior |

LEMH25T-C-000000] =
N
@ N
<2—O> Q % ‘2_0’ ﬂ ﬂ g =
i O D] ; o - mI ® o T~ 1.5:1
—] — 3 Ny e © o @ NI <
Longitud del cable del motor = 300 102
7.5
4.5 (Carrera + 220)
(77) Carrera + 6 77 60 B
[Origen] N2 [Origen]Nota 1) [Origen[ota2 2 x 4 x tuerca cuadrada
Cuando se usa LECP2. 'Cuando se usa Cuando se usa LECP2. § _/M3x05
LECP1 o LECPS. z# 1 )
(80) Carrera 80 A
Origen 2 3.5
Cuando se usa
LECP1 o LECPS.
S A 3 A-A
2x03.4 ® :EC'
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3
Linea central de montaje de la pieza R
1 9 _ o o o
C,:! = © & &|P® 9 < =
ol -] o_ .
2x034 I ) 3 ; Ranura para detector magnético
Superficie de referencia de montaje del cuerpo 17| \Regulador de carrera i Regulador de carrera Ranura en T para montaje
6.5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3
Carrera + 152 4

Carrera + 160

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMH25T-OB-CCC00

145.3

| Montaje inferior |

LEMH25UT-0-00000
T TN

=
Longitud del cable del motor ~ 300
65

[ | o
3

] -
[ Longitud del cable de bloqueo =300
o

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMH25UT-0O0B-00000

—]
—

g
[sp]
~ [ &
Detalles de la mesa
=
g
80 3 <|g
70 3=
| >
@4H9 (35°%°) prof. 5 40 N =
> ) =
Linea central de montaje de la pieza 4 :
Hlelelee| P,
H —1E 1o|N| |g
=Kz 3 Dl Sy
4xM4x0.7 of o
Prof. de rosca 7 4H9 (30™") prof. 5

O
g

32

Seleccion del
modelo

|

\

” LEMB }

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMH/HT [
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Serie LEMH

Dimensiones: Modelo de guia lineal de eje simple Tamano 25 ’ Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Simétrica/Montaje superior |

60
LEMH25LT-I-CI00C0000]
~
® P
i 20 Y
22, ol S| e (56) K
N H H ~ Y
-
T — ES:IR'I G} fo ]
o @ &
® Longitud del cable del motor = 300 102
o
7.5
Carrera + 160
Carrera + 152 4
Superficie de referencia_, ||, .6:5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3 Regulador de carrera . A-A
de montaje del cuerpo 17 Regulador de carrera 17 Ranura en T para montaje Ranura para
2 X 03.4 \ Al 2 = detector magnético
N o i | PP PP i O
Linea central de ™ sl = S g
montaje de la pieza oelle @
2x034 d off EEE_\/I
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 i
3 A— <]
Origen
Cuando se usa B
LECP1 o LECPS. ?s < 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 «® < 'M3 x 0.5
X TOri Nota 1) gl
Origen|Nota 2) [Origen] Origen]eta?) %
Cuando se usa LECP2. \ Eég%ﬂoosfé‘é%e_ Cuando se usa LECP2. 2 3.5
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje inferior |
Con bloqueo

| Montaje superior |

Con bloqueo

LEMH25LT-UOB-000000 LEMH25LUT-OB-C0000
N 1
Longitud del cable del motor = 300
65

ol Ll g . - ¢
S z N I —

‘ \ 65

f Longitud del cable de blogueo = 300 J

| Montaje inferior |

Detalles de la mesa

+0.030

LEMH25LUT'D'DDDDD 4H9 (o) prof. 5
©
! Linea central de montaje de la pieza H T £l &
Hloldlele ol e
= = < | < w0
F TN 4 Arele]e@ll >
=} b >
2 - 4 xM4 x0.7 # ~ =
N Prof. de rosca 7 40 N - e
P @4H9 (:3°%) prot. 5 70 - 3=
3 80 3 &
<
Y
33 % S\NC




Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal de eje simple

Serie LEMH

Dimensiones: Modelo de guia lineal de eje simple Tamano 32 | Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Montaje superior |

LEMH32T--000000
~
(Y). —
25 ~ S 25 §
20 ™ - ~ 65
™ ) I—— [ |
E= & ] =
o ~300
o
7.5
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60
[Origen]Nota ) / [OrigenNota N [Grigen]Nota2)
Cuando se Cuando se usa Cuando se usa
usa LECP2. LECP10LECPS. | LECP2.
(105) Carrera 105
Origen
Cuando se usa
LECP10LECP6. || 3
A—]
A | off Fi:l
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 2 j:; - — ”!-I i =
Linea central de montaje de la pieza et ﬁ -M'HM
s =i =
o O e o[ @ ® ©
© il :
@ 5 % il e ®
B 2 X 95.5 A— “Ln’
Superficie de referencia
de montaje del cuerpo 22| \Regulador de carrera 22| ||[\Regulador de carrera
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4
Carrera + 198 6
Carrera + 210

60

5.5

(37)

B

2 x 4 x tuerca cuadrada

8.5

M5
L

-

5.3

x 0.8

50
jo

7.5

Ranura para detector magnético

Ranura en T para montaje

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior|
Con bloqueo

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMH32T-OB-C0000 LEMH32UT-UB-C000
™~ !’:E[
Longitud del cable del motor = 300
(] 65 —~ -
E ll ¢ o [FTRE
®
i 1 |
i 65
=]
[— ~ 3 o
/ Longitud del cable de bloqueo =300 S §§
Detalles de la mesa g
S5
[ Montaje inferior | 4 110 4 %g
LEMH32UT-C-000000 16000 @5H9 (:9%°) prof. 5 &
[— Linea central de montaje de la pieza i: ol e (o] fg
I { L ! E o| NI~ § S
< IR RNENE
© ] i L_— 3 =
el ] = =
4 xM5x0.8 2
Prof. de rosca 9 5H9 (55%%°) prof. 5
P 10 prof.
34

Seleccion del

\

1

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

modelo

|

” LEMB

LEMC

LEMH/HT [

s} ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘ LECP1 ‘ LECP2

O




Serie LEMH

Dimensiones: Modelo de gu|’a lineal de eje simple Tamano 32 ’ Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

T . : 60
| Simétrica/Montaje superior |
N
LEMH32LT-C-000000
™ |
g <
25 S| 25 g (82)
............. I A i LW == ‘
f ! 5la| 2 JQ‘JL o 9 &
1@ Q@ © ® |
5 ® Longitud del cable del motor = 300 108
o
7.5
Carrera + 210
Carrera + 198 6
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4
Superficie de referencia 22 Regulador de carrera 22 Regulador de carrera A-A
de montaje del cuerpo Ranura en T para montaje
2x@55 N . A—] ) 3 L‘,\’ Ranura para detector magnético
o I i e d ]
© I :
®y ¢ e olle ol 3
Linea ceniral de montaje de la pieza/ i @6 . AP : 1
2x 055 X6 I i =
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 i 0@ 555<:’
i
3 || A 3
Origen B
Egémoosfé’ége_ © 2 x 4 x tuerca cuadrada
B —~-~/M5x0.8
(105) Carrera 105 ol A
a2 \ [Origen]Nota 1) a2 w—i | -1
ota lota
Cuando se usa i
Cuando se usa LECP, LECP1 o LECPs. | /Cuandose usa LECP2. 3 5.3
(102) Carrera + 6 102 60
4.5 (Carrera + 270)

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMH32LT-U0B-00000
Longitud del cable del motor ~ 300

@ 65 <
& u ¢

- / s

\

@
/ Longitud del cable de bloqueo =300 o

| Montaje inferior |

LEMH32LUT-0-00000
™
|
rTN
35

O

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMH32LUT-UOB-000000C
.
J T8

Detalles de la mesa

5H9 (15.%%°) prof. 5
4 x M5 x0.8
© Prof. de rosca 9
N
i : 3
Linea central de montaje de la pieza | ~ 2
ﬂ o~ S
Heeo ol g
@5H9 (:3%°) prof. 5 ) 60 7 p
Q|
100
4 110 4




Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal de doble eje

Serie LEMHT

Dimensiones: Modelo de gu|’a lineal de doble eie Tamano 25 ’ Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Montaje superior |

60
LEMHT25T-CC-C00000 N
2 o 8 2 g ©3)
. Sy~ I 7 |
i I | : [ | ol & I{g N
== SIS RN EE
g Longitud del cable del motor = 300 139
7.5
B
4.5 (Carrera + 220)
(77) Carrera + 6 77 60 ™ 2 x 4 x tuerca cuadrada
< —
Origen|Nota 2 [Origen] Nota 1 Origen] Nota 2) m¢ = £M4 x 0.7
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. ~ r
LECP1 o LECPS6. 3 4.7
(80) Carrera 80
Origen
Cuando se usa
3 LECP1 o LECP6| 3 A-A
H
4x055 i ° @
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4
Regulador de carrera i s olle s .
Linea central de montaje de la pieza Ko = ®9|® e %
N | i - o | | © 2
(@ [ X @e-g—— © ©
< FTe .« & @ ]_
~ © e © [ K Y
N @ erb & 1lE [ [} ]
Superficie de referencia g It A—:{ T o o~ Ranura para detector magnético
de montaje del cuerpo 17| Regulador de carrera/ |17| 2 Ranura en T para montaje
Carrera + 140 10
Carrera + 160

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMHT25T-00B-00000
\
Longitud del cable del motor = 300
65
@ —
g L g
65
— Longitud del cable de blogueo ~ 300
«
o

| Montaje inferior |

LEMHT25UT-C-C100C00
T TN -

O

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMHT25UT-OB-0000
=+
o TTKZ

Detalles de la mesa

3 80 3
70
44 @5H9 (*3°%°) prof. 5
=
) . lldelew £
Linea central de montaje de la pieza || ~
dAl¢d eo[e @|d 2
s 213 =8
=IRoRCARON A E < K %
| ¢ e Pl I 3
<t
&

4xM5x0.8 / '\* 5H9 Cg.oso) prof. 5

Prof. de rosca 9

36

Seleccion del
modelo

[

H LEMB }‘

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMH/HT [

[P'e““;e‘?;‘,’jd?,iﬁ?"hﬂ‘ LEC-G | LECP6 | LECP1 | LECP2



Serie LEMHT

Dimensiones: Modelo de gu|’a lineal de doble eie Tamano 25 ’ Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Simétrica/Montaje superior|

60
LEMHT25LT-0O-00000
N
20 gl & g (59) 2
[oe) o - ~
Nl - ~ (o}
L 1 | |
T T N o~ @
QI NI " o g}e )
g Longitud del cable del motor = 300 139
7.5
Carrera + 160
Superficie de referencia Carrera + 140 10 Ranura en T para montaje ~ A-A
de montaje del cuerpo 17 17
4x055 : P =] Regulador de carrera 2, ° S Ranura para detector magnético
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 N - -
3 I ? B 7|
i © >
o
Linea central de montaje de la pieza / é ©
Regulador de carrera :
f \J @ EEEG
i
3 A 3
Origen
Cuando se usa B
LECP1 o LECPS. 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 M4 x 0.7
@ ]
Origen|Nota 2) [Origen]Nota 1) [Origen|Neta2) r\'i T
.|
Cuando se usa LECP2. \ Egg%ﬂoosfgége_ / Cuando se usa LECP2. 3 3 47
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)

Nota 1) El numero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMHT25LT-COB-00000

145.3

Longitud del cable de bloqueo = 300

Longitud del cable del motor ~ 300
65
L1 o)
Y
i 65
i
()
o

| Montaje inferior |

LEMHT25LUT-C-00000
TR <
37

O

| Montaje inferior |

Con bloqueo
LEMHT25LUT-OB-0000

117.3
(145)

Detalles de la mesa

4xM5x0.8

Prof. de rosca 9\"~{

Linea central de montaje de la pieza

5H9 (+O

+0.030

) prof. 5

@D o

(44)

+0.030

o5H9 (zo~ ) prof. 5

80
(84)
87.4
93

@ o |@]

e @ |of &
O [@ [O] 1@

(Anchura de mesa)

.o T I |




Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo de guia lineal de doble eje

Se

rie LEMHT

Dimensiones: Modelo de gu|’a lineal de doble eie Tamano 32 | Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Montaje superior | 60
LEMHT32T-C-00000 N
) = |
25 3| 22 N (135) ®
20 N z 65 | 8
T boooceo HE ! — | | © 1 .
B — Shcle oVeeft
@ 181
o
7.5 .
Longitud del cable del motor = 300
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
[Origen]Nota 2) [Origen]Nota 1) [Origen]Neta 2) . 2xA4xtuerca cuadrada
Cuando se usa M6 x 1
Cuandose usa | /IECP1 0 LECPS| Cpando se usa gI er O
(105) Carrera 105 =y ©
Origen 4 < 6.5
Cuando se usa :
3 || LECP10LECPS. || 3
A—| A-A
=
=
4 x 09 — © thi_i!ﬂll
prof. 14, prof. avellanado 8.6 = o . B
g 1 @ —€
Regulador de carrera ; i }E b
Linea central de montaje de lapieza  PN<{® = e oo eo|feo ] ° L
=~ o l @ S
e o oo o é—— © T, [l
< 1 i B
< | - : 3
IRV N i ® 00 o K
% i Te ol § A9
7 ft A:—i = T « . \ Ranura para detector magnético
. . 22 Regulador de carrera/ |22 Ranura en T para montaje
Superficie de referencia - -
de montaje del cuerpo Carrera + 185 12.5
Carrera + 210

Nota 1) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |
Con bloqueo

Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMHT32T-0OB-0000 LEMHT32UT-OB-C0000
- =
Longitud del cable del motor = 300 =
65
5 [ | ¢ 0 I S
2 z < z
> ]|
= 65
— - Detalles de la mesa
Longitud del cable de blogueo = 300 S
4 110 4
P . 100 +0.030
| Montaje inferior | 63 06H9 (") prof. 8
LEMHT32UT-O-00000 Hon
fe— 1y 4
—] dlel oo o]l 3
— Linea central de montaje de la pieza || : F =
I R \F ©._© @_@ o| 5 8lg
S Uel oo ol _17|28”
E = i . SHEEE
& HIEERCIERRE
5% .
4% M8 x1.25 11 69 (5°) prot. 8
Prof. de rosca 12
38
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Seleccion del
modelo

|

\

” LEMB }

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMH/HT [

[P“’““;e‘?;‘,’jd?,i‘i?"hﬂ‘ LEC-G | LECP6 | LECP1 | LECP2



Serie LEMHT

Dimensiones: Modelo de gu|’a lineal de doble eie Tamano 32 ’ Para las dimensiones de los controladores, véase la pag. 46 y siguientes.

| Simétrica/Montaje superior | 60
LEMHT32LT-O-00000
25 3| 25 3 (135) ©
i N N z 65 o
[s) - o
-------------- ‘L--------r-n-r-—+—’—r—— H l % i
E ! : = © 3 )] N o (O}
Sl oo 0 @|°a
© 181
o
7.5
Longitud del cable del motor = 300
Superficie (lie referencia Carrera + 210
fe monteje del cveree Carrera + 185 125 Ranura en T para montaje AR
4% 09 22 Regulador de carrera 22 P !
= ~ . Ranura para detector magnético
prof. 14, prof. avellanado 8.6 . -
T = Regulador de carrera -
e _d_e =0l =k
< A " = B 9
2 = &g
o © (e o :T/__ o
‘: | S
Linea ceniral de montae de a pieza, o ole ol ﬁ_i T
' I IE
e o le o | ©
; 0 ) ':lf ' 4 e |
| ; 50
] of B
i
A—
Origen B
Cuando se usa
LECP1 o LECPS. . 2 x 4 x tuerca cuadrada
(105) Carrera 105 ofg (M6 x1
Origen]Nota 2) [Origen]Nota 1) Origen|Nota 2) ,?I co'E: ]
Cuando se usa Cuando se usa Cuando se usa tf—
LECP2. LECP1 0 LECPS. |/ LECP2. 4 6.5
(102) Carrera + 6 102 60 ‘
4.5 (Carrera + 270)

Nota 1) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1 0 6.)
Nota 2) Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es "Carrera + 6 mm".

| Montaje superior |

Con bloqueo

| Montaje inferior |
Con bloqueo

LEMHT32LT-OB-0000 LEMHT32LUT-OB-0000
N foommm e |
Longitud del cable del motor = 300 \
® 65 o
~ © —
g 2 . [TTHN S
g At
= 65
\
, o Detalles de la mesa
Longitud del cable de bloqueo = 300 S
4xM8x1.25 - 6H9 ((3°%°) prof. 8
— . Prof. derosca12LE 0’_1 =
| Montaje inferior | H (;?-Q o HibS %
= €
LEMHT32LUT-0-00000 , ‘ R |- RE
Linea central de montaje de Iapleza\’: ® o © © vo ;r)_ 3
[l Yo}
- Rleele o % £
- He oo B 3
(Y] i S
0 -
8 7 o6H9 (3% prof. 8 %
63
100
110 4
39 ZSVC




Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de guia lineal de eje simple/Modelo de doble eje Serie LEMH/HT

©
°
co
. 00
Espaciado recomendado para los soportes laterales 33
oE
Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte intermedio para evitar que el 25 3
vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafos en el vastago debido a | —
vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe _ LEMH32 [
superar los valores indicados en el gréfico siguiente. g’ 20 \
m £
1 o 15 m
o : \ &
7 . 3 w
S |, LEMH25 -
o
2
% 2 e NN ~
T \ \ (é L
m 0 \\ a
L 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 §
r:\ Espacio entre soportes L [mm] @", g
-~ [e]
g
7 Z 25 o | =l
L L
LEMHT32 a
20 5
o
\ g
15

.o LLEMHT25 \
A \
NN

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

x&\\\‘
3
ELY
Peso de carga m [kg]

LEMH/HT [

Tuercas cuadradas en la parte inferior

Espacio entre soportes L [mm]

A\ Precaucion

1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
gréfica. Use las tuercas cuadradas de la parte inferior del
actuador para el soporte intermedio.

|- T H——]

[P“’““ﬂ?;?jﬁ,iﬁ?““ﬂ‘ LEC-G | LECP6 | LECP1 | LECP2
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Serie LEM

Montaje del detector magnético

Detector magnético: Posicion de montaje adecuada para la deteccion en final de carrera

L[ l]a [
— = ] ——
. | m
D-M9, D-M9C1V
D-M9CIW, D-M9COWV (mm)
Modelo  |Tamafio nominal A Rango de trabajo
LEMB 40 5.5
LEMC 25 8 3.5
LEMH 10 6
LEMHT 34 7
LEMB 40 5.5
LEMC 32 4
LEMH 84 55 Nota) El rango de trabajo es una referencia que incluye histéresis, por lo que no esta garantizada.
LEMHT 5.5 Puede variar de manera significativa (hasta un +£30%) dependiendo de las condiciones de trabajo.

Montaje del detector magnético

Serie LEMB

Para montar los detectores magnéticos, sujete el espaciador con los
dedos e insértelo en la ranura. Compruebe que esté alineado y regule la
posicion, si fuera necesario. A continuacion, introduzca el detector en la
ranura y deslicelo en el espaciador.

Una vez definida la posicion de montaje, utilice un destornillador de
precision para apretar el tornillo de montaje del detector incluido.

Espaciador para detector

(BMY3-016)

Destornillador de relojero de cabeza plana

§g/(No incluido como accesorio)

Tornillo de fijacién del detector
(Incluido como accesorio)
(M2.5x4 L)

Nota) Para apretar el tornillo de fijacion del detector, utilice un
destornillador de relojero con un diametro de empufadura
aproximado de 5 a 6 mm. Aplique también un par de apriete de
aprox. 0.05 a 0.1 N-m. Como referencia, haga un giro adicional de
90° después de encontrar una ligera resistencia.

Espaciador del detector / Ref.
Diametro aplicable (mm) 25 \ 32
Ref. espaciador del detector BMY3-016

41

O

Serie LEMC/H/HT

Al montar un detector magnético, insértelo en la ranura de montaje para
el detector del actuador tal como se muestra abajo. Una vez colocado en
la posicién de montaje, utilice un destornillador de precision para apretar
el tornillo de montaje del detector incluido.

\\

Destornillador de relojero de cabeza plana
(No incluido como accesorio)

Nota) Para apretar el tornillo de fijacion del detector (incluido el detector),
utilice un destornillador de relojero con un diametro de empufadura
aproximado de 5 a 6 mm.

Par de apriete del tornillo de montaje del detector magnético [N.m)

Modelo de detector magnético Par de apriete

D-M9O(V)
D-MOCIW(V) 0.10a0.15

SvVC



Detector magnético de estado sélido
Modelo de montaje directo

D-MIN(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V) C €

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

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 (comparacién
de SMC).

@ Uso de cable flexible en la espec.
estandar.

-
-
o-H9Y
e s
o =
/A\Precaucién
| Precauciones |

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

Caracteristicas técnicas de los detectores magnéticos

Seleccion del
modelo

PLC: Controlador légico programable [

D-M9L], D-M9IV (con LED indicador)

Modelo de detector magnético | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Entrada eléctrica Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PL

c

Tension de alimentacion

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

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o0 menos | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o menos

25a40 mA

Caida de tension interna

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

4V o menos

Corriente de fuga 100 pA o menos a 24 VDC 0.8 mA o menos
LED indicador LEDs rojos se iluminan cuando est& conectado.
Normas Marca CE, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable éleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-M9NL] | D-M9PL] | D-M9BOI
Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.7 x 3.2 (elipse)
. Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
Aislante — -
Didmetro exterior [mm] 00.9
Area efectiva [mm?] 0.15
ST Didmetro de trenzado [mm] 20.05
Radio minimo de flexién [mm] (valor de referencia) 20

Nota) Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en el catélogo de

nuestro sitio web www.smc.eu.

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMH/HT

Peso 9 —
Modelo de detector magnético D-MON(V) | D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
) 1 m (M) 14 13
Longitud de cable 3m (L) Y 38
5m (Z) 68 63

Forma de pedido

D-M9

Serie e——— l
Tipo de salida/cableado

o Longitud de cable

— 0.5m
N [ 3 hilos, NPN Entrada eléctrica M 1m
P | 3 hilos, PNP — En linea L 3m
B 2 hilos \' Perpendicular Y4 5m
Dimensiones [mm]
D-M9L] D-MoLC1V
o M2.5x4L
4—|_0 _ Tornillo de cabeza ranurada
i 1t ——< A
6 |Posicion mas sensible 2.8 o el —
! ~ N
M25x4 L © 1 \\
Tornillo de cabeza ranurada |
o @
LED indicador S =
2.6 ] S
. s AN
= Y o m— T 2
I —— Y g
N~ ™
< z ol &
22 4.6 k=
LED indicador &
42
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Detector de estado solido, con indicador de 2 colores
Modelo de montaje directo

D-MINW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener

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
(comparacién de SMC).

@ Uso de cable flexible en la espec. estandar.
@ El rango 6ptimo de funcionamiento se
puede determinar mediante el color

del LED. (Rojo — Verde < Rojo)

APrecaucion

\ Precauciones |
Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector

magnético. El detector magnético podria
resultar dahado si se usan otros tornillos.

Caracteristicas técnicas de los detectores magnéticos

los detalles de los productos conforme a
los estandares internacionales.

PLC: Controlador légico programable

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

Modelo de detector magnético| D-MONW |D-MONWYV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
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 (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tensién de carga

28 VDC o menos

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o0 menos

2.5a40 mA

Caida de tension interna

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

4V o menos

Corriente de fuga 100 pA o menos a 24 VDC 0.8 mA o menos
- Rango de trabajo ««---«--wveeereeens EI LED rojo se ilumina.
LED indicador Rango 6ptimo de trabajo -« El LED verde se ilumina.

Normas

Marca CE, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable flexible éleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético

D-MONWLI |

D-M9PWL]

| D-m9BWL]

Revestimiento |Didmetro exterior [mm] 2.7 x 3.2 (elipse)
) Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) [2 hilos (Marrén/Azul)
Aislante ” -
Diémetro exterior [mm] 20.9
Area efectiva [mm?] 0.15
Care lser Didmetro de trenzado [mm] 20.05
Radio minimo de flexion [mm] (valor de referencia) 20

Nota) Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en el catélogo de nuestro
sitio web www.smc.eu.

Peso [9]
Modelo de detector magnético D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
) 1m (M) 14 13
Longitud de cable 3m () e 38
5m (Z) 68 63
Forma de pedido
Serie e——1 l %Longitud de cable
Tipo de salida/cableado — 0.5m
N | 3 hilos, NPN Entrada eléctrica M 1m
P | 3 hilos, PNP — En linea L 3m
B 2 hilos V | Perpendicular r4 5m
Dimensiones [mm]
D-M9[IW D-M9WV
g M2.5x4 L
e M i Tornillo de cabeza ranurada
i —r f —-C 4
6 |Posicién mas sensible 2.8 -— - Ee—————
+ (a\} N~
M2.5x4 L © oi
Tornillo de cabeza ranurada !
o @
LED indicador S8 =
2.6 1 iR © §
= = Tl 8
<l N © E 9.5
Y] 4.6 RS
22 : %
LED indicador Q| ™
2.6
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Al

Serie LEM

Actuador eléctrico
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.smc.eu

|

Disefo |

|

Manipulacion

A Precaucion

1. Evite aplicar una carga que supere las especificaciones

del actuador.

El producto debe seleccionarse en funcién de la carga maxima de
trabajo y del momento admisible. Si el producto se usa fuera del
rango de trabajo, la carga excéntrica aplicada a la guia resultara
excesiva y provocara efectos adversos como la creacion de
holgura en la guia, una menor precisién y una reducida vida util.

2. No supere el limite de aceleracion, deceleraciéon y

velocidad de las especificaciones del actuador.
Seleccione un actuador adecuado conforme a la "Gréafica de
velocidad-carga de trabajo" y la "Grafica carga de
trabajo-aceleracion/deceleracion" mostradas en el catéalogo.

Se puede producir ruido o una disminuciéon de la presion si el
actuador se utiliza mas alla de sus especificaciones, pudiéndose
producir una menor precision y una reducida vida del producto.

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

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podria producirse un fallo prematuro del producto.

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

determine el tamafno anadiendo la fuerza externa a la
carga de trabajo para calcular la carga de trabajo total
Si se monta un conducto de cables en paralelo al actuador, sera
necesario ahadir la fuerza de fricciéon a la carga de trabajo para
obtener la carga de trabajo total.

5. El valor de resistencia del equipo conectado debe estar

dentro de los valores de resistencia externa permitidos.

|

Manipulacion

A Precaucion

1. Senal de salida INP (LECP6)

1) Operacion de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste
establecido en los datos de paso [Pos. entrada), la sefal de
salida INP se activa.
Valor inicial: Fijado en [1] o superior.

2. Nunca golpee el extremo de carrera, excepto durante el retorno

al origen. (Excepto cuando se use el controlador LECP2.)

El tope interno puede romperse.
/
N

3. La fuerza de desplazamiento debe ser la del valor inicial.

Si la fuerza de desplazamiento es inferior al valor inicial, puede
producirse una alarma.

4. La velocidad real de este actuador depende de la carga

de trabajo.
Compruebe la seccién de selecciéon de modelo del catalogo.

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

impacto o resistencia ademas de la carga transferida.
La aplicacion de una fuerza adicional provocara el desplazamiento de
la posicion de origen, ya que ésta se basa en el par motor detectado.

6. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafnos en el

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

O

SvVC

A Precaucion

7. Evite aplicar impactos o momentos excesivos durante

el montaje de una pieza de trabajo.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento admisible,
puede producirse un aflojamiento de la unidad de guiado, un
aumento de la resistencia al deslizamiento y otros problemas.

8. Disponga una superficie plana para la instalacion del actuador. El

grado de planeidad de la superficie debe determinarse a través de la
precision requerida por la maquina o su precision correspondiente.
El grado de planeidad de la superficie para instalar el actuador debe
ser de 0.1 mm/500 mm. El grado de planeidad de la superficie para
montar una pieza de trabajo debe ser de 0.05 mm (LEMB), 0.02 mm
(LEMC, LEMH, LEMHT).

9. Cuando monte el actuador, un espacio de al menos 40

10.

11.

mm para permitir la flexion del cable del actuador.

No golpee la mesa con la pieza de trabajo durante la operacion
de posicionamiento y en el rango de posicionamiento.

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

Aplicar un par de apriete superior al valor mdximo puede causar funcionamiento
erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede provocar el desplazamiento de
la posicion de montaje o, en condiciones extremas, que la pieza de trabajo se suelte.

Cuerpo -
fijado Tipo LEMB
oA
1. 'ﬁl ® 1 114
- | —l ]
I T ]
Tipo LEMC/H/HT
oA
——— | 1|k
- S ]
- T ]
Modelo | Tamafio delpemo| @A [mm] L [mm]
LEMBO M5 5.5 24.5
LEMC25
LEMH25 M3 3.4 23.7
LEMC32
LEMH32 M5 5.5 30.1
LEMHT25 M5 5.5 21.6
LEMHT32 M8 9 26.9
Piezadetrabajofijada 0| EMB  Tipo LEMC/HMHT
- = 7 A .
e |
Modelo | Tamafio del pero | Par de apriete maximo [N-m] | L (Prof. max. tomillo) [mm]
LEMBOI M5 x 0.8 3 8
LEMC25
LEMH25 M4 x 0.5 1.5 7
LEMC32
LEMH32 M5 x 0.8 3 9
LEMHT25 M5 x 0.8 3 9
LEMHT32 M8 x 1.25 12.5 12

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

Seleccion del
modelo

|

\

H LEMB }

LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP2 ‘[ LEMH/HT H

LECP6 | LECP1

LEC-G
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Al

Serie LEM

Actuador eléctrico
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.smc.eu

|

Manipulacidén \

|

Manipulacion

A Precaucion

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

uni

45

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

El actuador de accionamiento por correa LEFB no se
puede utilizar para aplicaciones verticales.

Compruebe las especificaciones para la velocidad
minima de cada actuador.

En caso contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpes.

En el caso del actuador de accionamiento por correa,
las condiciones de trabajo pueden producir vibracién
durante el funcionamiento a velocidades que se
encuentren dentro del rango especificado para el
actuador. Cambie el ajuste de velocidad a un valor que
no produzca vibraciones.

Dependiendo de las condiciones de trabajo, durante
la deceleracion se puede generar ruido de alta
frecuencia. Este ruido se genera durante el procesa-
miento de potencia de regeneracion. No se trata de
un fallo.

Cuando utilice un actuador con carrera mas larga,
instale un soporte intermedio.

Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte
intermedio para evitar que el vastago vibre y que el tubo se doble,
y para evitar dafios en el vastago debido a vibraciones o cargas
externas.

Montaje y desmontaje de la unidad de accionamiento
Para retirar la unidad de accionamiento, retire los 6 pernos de
fijacién de la misma y retire el patin de la unidad de guia. Para
instalar la unidad de accionamiento, inserte el cojinete de
deslizamiento en la mesa de deslizamiento de la unidad de guia,
apriete los 2 pernos de la parte de conexién y, a continuacion,
apriete por igual los 4 pernos de fijacion. Apriete firmemente los
pernos de fijacion, ya que si se aflojan pueden producirse
problemas tales como dafos, fallos en el funcionamiento, etc.

Unidad de accionamiento

Perno de fijacion de la
dad de accionamiento -

Mesa de deslizamiento

A Precaucion

19. Montaje de la pieza de trabajo

Al montar una pieza magnética mantenga un espacio libre de 5
mm o superior entre el detector magnético y la pieza. De lo
contrario podria perderse la fuerza magnética del interior del
actuador, lo que podria producir un funcionamiento defectuoso del

detector magnético.
Pieza de trabajo

o e
o ©

Detector magnético

5 mm o mas

|

Mantenimiento

A\ Advertencia

Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacién de aspecto |  Comprobacion intera | Comprobacion de la correa
Inspeccion antes 0 o o
del uso diario
Inspeccion cada 6
meses/1000 km/ 5 O O O

millones de ciclos *

* Aquello que ocurra primero.

® Elementos en los que realizar una comprobacion visual
1. Aflojamiento de los tornillos. Suciedad excesiva.
2. Imperfecciones/dafnos y conexiones de cables.
3. Vibracioén, ruido.

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

® Elementos en los que realizar una comprobacion de la
correa
Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la correa
cuando se produzca algo de lo siguiente. Asegurese ademas de
que su entorno y condiciones de 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 extrafas
enganchadas entre los dientes provocan imperfecciones.

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

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

f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.

ZSNC



Controladores

Seleccion del
modelo

|

Modelo sin programacion

l

(Con definicion de carrera)

” LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

[ LEMH/HT ”

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

Serie LECP2 Serie LECP1

Modelo programable Pag. 61

Precauciones especificas|
del producto

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6 Serie LEC-G

46



Especial para la serie LEM

Forma de pedido

Controlador sin programacion C € T\ us
(Con definicion de carrera)

Serie LECPZ2

LECP PI1l[ |-

LEMB25T-300

4 Opcion
— Montaje con tornillo
D Nota) | Montaje en rail DIN
Nota) El rail DIN no esta incluido.

Controlador

Motor compatible
|_P_|Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

Ref. del actuador

Pidalo por separado.

N° de datos de paso (puntos) Longitud del cable E/S [m]

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las
opciones del actuador)
Ejemplo: Introduzca “LEMB25T-300” para el modelo

LEMB25T-300W-S12P1.

5 2 finales de carrera/12 posiciones :
intermedias (sin programacion) T S'n1°:b|e
Tipo E/S en paralelo e 3 3
N NPN 5 5
P| PNP

A\ Precaucién

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEM con los
controladores de la serie LEC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del cliente y de la relacion
con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no seré posible certificar la conformidad con la directiva
CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones
reales de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con
la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controla-
dor con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Caracteristicas técnicas

El controlador se vende como una
unidad independiente tras el ajuste
de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacion
controlador-actuador.

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el
uso de los productos. Descérgueselo a través
de nuestro sitio web http://www.smc.eu

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento LECP2

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacién Not2 )

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

Entrada en paralelo

6 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en paralelo

6 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Puntos de parada

2 finales de carrera (posicién n® 1y 2), 12 posiciones intermedias (posicion n® 3 a 14(E))

Encoder compatible

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

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 0 menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [C]

0 a 40 (sin congelacién)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [‘C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 50 (500 VDC)

Peso [g]

130 (Montaje con tornillo), 150 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al controlador. Cuando se
requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacién de clase 2

compatible con UL1310.

Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Para mas 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.

10 11 12 13 14 15

Display decimal

Display hexadecimal A b c d E F
Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
a7 ZS\VC



Controlador sin programacion (con definicion de carrera) Serie LE CP 2

Detalle del controlador

Vs

Seleccion del
modelo

N2 | Display Descripcion Detalles
) .. | Alimentaciéon ON/Servo ON: Se ilumina en verde ——
® PWR |LED de alimentacion Alimentacién ON/Servo OFF: Parpadea en verde.
@ ALM LED de alarma Con alarma : Se ilumina en rojo.
Ajuste de parametros : Parpadea en rojo. g
o2 | | . _ . Cambie y proteja el selector de modo
@ ® Cubierta (Cierre la cubierta tras cambiar el selector) ﬂ
Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el
= //@ @ - FG controlador. Conecte el cable de tierra.) 5
® — Selector de modo | Conmutar el modo entre manual y automatico. g ——
® — LED de 7 segmentos | Se muestran la posicién de parada, el valor fijado por ®) y la informacién de alarma. &
@ SET Botdn de ajuste | Decidir los ajustes o realizar una operacion en modo manual. =
[0
— Conmutador de seleccion de posicidn | Asignar la posicién a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15). | |£ g
3 @ MANUAL Botdn de avance manual | Control manual con movimiento hacia delante y maniobra. % w
/G> Botdn de retroceso manual | Control manual con movimiento hacia atras y maniobra. % .|
@ SPEED Selector de velocidad de avance | 16 velocidades de avance disponibles. %
2 Selector de velocidad de retroceso| 16 velocidades de retroceso disponibles. g
H (E) ACCEL Selector de aceleracion de avance | 16 pasos de aceleracion para avance disponibles. g (—
Selector de aceleracion de retroceso | 16 pasos de aceleracién para retroceso disponibles. -
@ CN1 Conector de alimentacién | Conecte el cable de alimentacion. T
CN2 Conector del motor | Conecte el conector del motor. E
/@ @ CN3  |Conector del encoder| Conecte el conector del encoder. p—
CN4 Conector E/S Conecte el cable E/S. IiIJ
L
N
o
O
1T]
|

Montaje

A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.

1. Tornillo de montaje (LECP2[1I-[])

2. Puesta a tierra

(Instalacién con 2 tornillos M4)

Direccién de montaje I::>

Direccién de montaje I::>[

Apriete el perno con la tuerca para montar el cable de puesta
Cable de toma a tierra a tierra como se muestra.

Tornillo M4

Cable con terminal de engarce

Arandela de bloqueo dentada

B

@SHc

i

LE

Controlador

Nota) La separacion entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

A Precaucion

*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.

e Use un destornillador de relojero del tamafio mostrado a continuacion para girar el selector de posicién
y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracién (1 a (4.
Tamano

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

Vista ampliada del extremo
del destornillador

48
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Serie LECP2

Dimensiones

Montaje con tornillo (LECLI2[II-[])

85

Montaje en rail DIN (LEC[J2[][ID-[1)

85 (11.5)

4.5

Conector E/S CN4

Conector de encoder CN3

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

04.5

4.5

110
101

86

24.2

35

49

133.2 (cuando se retira el rail DIN)

N

Para montaje del cuerpo

86 | |

110

127.3 (cuando se bloquea el rail DIN)




Ejemplo 1

Controlador sin programacion (con definicion de carrera) Serie LE CP 2

de cableado

|Conector de alimentacién: CN1

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP2

Nombre delterminal | Clr e cale Funcion Detalles
oV Azl Alimentacion Terminal M24V/terminal C24V/terminal
comun (-) BK RLS son comunes (-).
Alimentacién Alimentacion (+) del motor
M24V |Blanco| ye| motor (+) suministrada al controlador
.| Alimentaciéon Alimentacion (+) de control
C24V \Marén | 4 control (+) | suministrada al controlador
BK RLS | Negro | Desbloqueo (+) | Entrada (+) para liberar el bloqueo
Ejemplo 2 de cableado

Cable de alimentacién para LECP2 (LEC-CK1-1)

* Cuando conecte un conector de alimentacién CN1, use el cable de alimentacion (LEC-CK1-1).
# El cable de alimentacion (LEC-CK1-1) es un accesorio.

==

| Conector E/S en paralelo: CN4

# Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN4, use el cable E/S (LEC-CK4-[]).
x El cableado deberd modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP).

H NPN Alimentacién 24 VDC H PNP Alimentacién 24 VDC
CN4 para sefales E/S CN4 para sefales E/S
COM+ 1 I COM+ 1 I
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 ouTo 3 —{Carge}
OUT1 4 OUT1 4 —{Cargal}
ouT2 5 ouT2 5  —{Carga}
ouUT3 6 ouUT3 6 —{Cargal
BUSY 7 BUSY 7 +—{Cargal}
ALARM | 8 Carga ALARM | 8 —ICag]
INO 9 — —1 INO 9 — 1
IN1 10— — IN1 10—
IN2 nr— IN2 "o
IN3 12— IN3 12—
RESET | 13 — —1 RESET | 13 — 1
STOP | 14 [— —— STOP | 14 [— —
[ [
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida * Finalizacion de posicionado (entrada como combinacion de OUT0 a OUT3)
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefial de entrada/salida Ejemplo (finalizacion de posicionado para la posicion n® 3)
« Instruccién para accionamiento (entrada como una combinacion de INO a IN3) OUTO a OUT3 OuT3 ouT2 ouT1 OouTo
Ejemplo (instruccion de accionamiento para posicion n® 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO ¢ Finalizacioén del retorno al origen
INO & IN3 OFF ON OFF ON (Finalizacién del retorno al origen usando INO: sélo OUTO esté activada. )
a e ; Y P
« Instruccién para retorno al origen Finalizacion del retorno al origen usando IN1: sélo OUT1 esté activada.
Tras activar la alimentacion, active primero INO o IN1. BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
Retorno al origen usando INO: Retorno alorigen desplazandose al extremo extendido. *ALARM Nota) | No hay salida cuando la alarma o el servo estan desactivados
Retorno al origen usando IN1: Retorno al origen desplazéndose al extremo del motor. — —— -
Nota) Sefial de circuito légico negativo (N.C.)
Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento
Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la
RESET " ) - .
posicion a la que se introduce la sefial (servo en ON mantenido)
Mientras la alarma esta activa: reinicio de alarma
STOP Instruccidn para parada (tras parada de deceleracién méaxima, servo en OFF)
Grafica de niimeros de posicion de sefiales de entrada [INO - IN3] O: OFF @: ON Gréfica de ntimeros de posicion de sefiales de salida [OUT0- OUT3] O: OFF @: ON
Ndmero de posicién IN3 IN2 IN1 INO Numero de posicion OuT3 ouT2 OUT1 ouTo
1 (Lado final) O O O () 1 (Lado final) O O O [ ]
2 (Lado del motor) O O [ ] O 2 (Lado del motor) O O (] O
3 @) @) [ ] [ ] 3 ©) ©) [ ] [ ]
4 @) [ ) @) ©) 4 @) [ ] @) O
5 @) [ ) @) [ ] 5 ©) [ ] ©) [ )
6 @) [ ) [ ) ©) 6 @) [ ] [ ] O
7 @) [ ) [ ) [ ] 7 @) [ ) [ ] [ ]
8 [ ) @) @) ©) 8 [ ] ©) ©) O
9 [ ) @) @) [ ] 9 [ ) @) @) [ )
10 (A) [ ] @) [ ] ®) 10 (A) [ ] ©) [ ] o
11(B) [ ) O [ ] [ ] 11(B) [ ) O [ ) [ ]
12(C) [ ) [ ] @) ®) 12(C) [ ] [ ] ©) O
13 (D) [ ] [ ] [©) [ ] 13 (D) [ ) [ ] @) [ ]
14 (E) ® ® ® O 14 (E) [ ® [ O
SMC 50
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Serie LECP2

Temporizacion de senal
(1) Operacion de posicionamiento [Desplazandose hacia el final de carrera] (4) Parada por seihal STOP
Alimentacion 24V Alimentacién 24V
ov oVv
ON ON
Entrada | INOo 1 V /] OFF INO-3 v/////\ OFF
= — Entrada 4
OUTO o 1 i H SEF STOP A l
Salida v i v
BUSY 0ouTo-3 AN ON
, = — OFF
. » \h R
Bloqueo externo leeraa‘on. Salida BUSY 5\
Mantenimiento — \ N
Al
Liberacion

/

Velocidad
Desplazandose hacia el final de carrera

0 mm/s

E A unos pocos mm del final de carrera, la
i sefial de salida OUTO o OUT1 se activa.

(2) Operacion de posicionamiento [Desplazandose hacia la posicion intermedia]

Bloqueo externo

L}

1

i

1

]

1

T

i

Velocidad—/_\-,"—'—
P
1 1
F
1

[——
I

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

E Las sefiales de salida OUTO-3 estén en ON de forma simultdnea a
i las entradas INO-3 cuando se completa el posicionamiento. i

i
)
'
' Mantenimiento
:
1

Alimentacion 24V
oV

ON
Entrada INO-3 v/////\ OFF

AN A
o L] G
Salida Y "
BUSY :
—_— :
: Liberacion

0 mm/s

Mantenimiento

Blogueo externo

+ALARM l 4
|

0 mm/s

Velocidad Parada por sefial STOP durante
operacion de posicionamiento

""""""" ON
Entrada RESET I\ | OFF
] ]— ON
li ALARM
Salida * OFF

(5) Reinicio de alarma

“*ALARM” se expresa como circuito l6gico negativo.

Alimentacién 24V
oV
ON
INO-3 v/////\ OFF
Entrada 5 4
RESET v 1
ouTo-3 L/ 8::
Salida v X
BUSY
—— L
: Liberacion
Blogueo externo Mantenimiento
. / ':
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento
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Programless Controller (With Stroke Study) Serie LE CP 2

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-|1|- LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5 m, 3 m, 5 m Lado delcontrolador

(N@ de terminal) ConectorC_ (14.2)
Lado del actuador

1_5=2 . -ado del a s < (N© de terminal)
Longitud del cable (L) [m]l st 6 (135 o — 8 =R — B1
1 1.5 o {:I: \: [ ¢ 1 I i
a2 = — T A6 B6
3 3 Ril-6 Conector A s VT (m)
: 85* 10 (30.7) L (1) :
; 8B =
A o LE-CP- xc /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
5 15 (* Bajo demanda) Lado del controlador
C 20" (N° de terminal) ConectorC_ (14,2)
, Bejo demanda 145 g Lado del actuador s T (Ne de terminal)
* -— 2 =
(Solo cable robético ) < 1 A i B1
» = IR N i i ¥ B6
Tipo de cable i f
Cable robético =316 (30.7) ConectorA_ & L
- (Cable flexible)
- Ne de terminal Ne de terminal
S Cable estandar Circuito del conector A Color del cable| 4o 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 3 ¢ 6™
Voo B-4 ax ™, Marrén 12
GND (tierra) A-4 ;I \ XXX ,‘l | Negro 13
A B-5 —+ — Rojo 7
A A-5 : ; XAXKX . ,: Negro 6
B B-6 t ¥ Naranja 9
B A-6 ! J XK v/ Negro 8
7777777777777 — 3

[Cable robdtico con freno y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC) cable estandar]
1
LE-CP-|1 —_B_—| LE-CP-g/Longitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del actuador Lado del controlador
Longitud del cable (L) [m] (N2 de terminal) Conector A & Conector C . (N2 de terminal)
1 15 - ’@[E'";l/ 1 A1 iE"‘I B1
L ~
: = = L A6t L1 B6
3 3 ST A1 B
SITL ] I
5 5 = === i A3 B3
# Conector B 3
f\ 180* (307) R 8 L (14.7)
8B f . .
B 15+ LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (+ Bajo demanda)
C 20* Lado del controlador
Lado del actuador T _—
* Bajo demanda (N2 de terminal) Conector A g Lg ConectorC_ (14.2) (Ne de terminal)
. - __ HE
(Solo cable robdtico ) 1 __Eg“ 2 i ) = : Al iE"‘I B1
— S I IR As-{i ) B6
Con freno y sensor e &
== A1l B1
> | )Y |
sifd ] —m— JON X2
) Conector B 8
Tipo de cable ¢ @7 [/ — = L (14.7)
Cable robdtico o N° de terminal Ne de terminal
- (Cable flexible) Siciita del conector A Color delicable del conector C
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
Tierra Color del cable (li\legl ?:i;ZLT;?%
Vce B-4 /_\\_ _____________ ~ Marrén 12
GND (tierra) A4 — XHXAKX — Negro 13
A B-5 T : 1 i Rojo 7
é A-5 1 T T T Negro 6
B B-6 - 1 - 1 Naranja 9
B A-6 o = 7 Negro 8
= ————=7 — 3
S Ne de terminal
Cireuito de conector B
Blogueo (+) B-1 NN Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LE. | Sensor (=) Nota) A-3 Azul 2

SvVC

O
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Serie LECP2

Opciones

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

=l — 2 ] -
F ©
=3
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nombre el terminalColor de a cubiea Funcion * Tamafio de conductor: AWG20
ov Azul | Alimentacién comun (-)
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 d ] =
(1) (30) n | N

(L)

N de terminal|Color del aislamiento[Marca en el cable|Color de la marca Funcién
1 Marrén claro| u Negro COM +
2 Marrén claro| u Rojo COM —
3 Amarillo u Negro OouTo
4 Amarillo u Rojo OuUT1
5 Verde claro u Negro ouT2
6 Verde claro u Rojo OuT3
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| HE Rojo IN3
13 Amarillo [ B Negro RESET
14 Amarillo LN Rojo STOP

* Tamafo de conductor: AWG26

x La sefial E/S paralela es valida en modo automatico. Mientras la funcién de prueba opera en modo manual, sélo la salida es valida.
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Controlador sin programacion

Serie LECP1

Forma de pedido

LECP 1

Motor compatibl

1 |-[LEMB25T-300
1 Opcién I_lFieferencia del actuado,

- - (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
— | Montaje con tornillo

\ P |Motor paso a paso (Servo/24 VDC

Ejemplo: Introduzca [LEMB25T-300] para el modelo
D Nota) | Montaje en rail DIN

N2 de datos de paso (puntos)

LEMB25T-300W-S11P1.
Nota) El rail DIN no esta incluido.

Pidalo por separado. = Si se selecciona el modelo equipado con

controlador durante el pedido de la serie LE,

1] 14 (sin programacién) | o Longitud del cable E/S [m] no necesita pedir este controlador.
—_ Sin cable
Tipo E/S en paraleloe 1 15
N NPN 3 3
P| PNP 5 5
A\Precaucion El controlador se vende como

[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEM con los controladores de la
serie LEC. La conformidad electromagnética depende de la configuracién 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 incorporados 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.
[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

una unidad independiente tras el
ajuste de un actuador compatible.

Compruebe la compatibilidad de la
combinacién controlador-actuador.

x Consulte el manual de funcionamiento sobre
el uso de los productos. Descargueselo a través
de nuestro sitio web http://www.smc.eu

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento

LECP1

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacién Not2 1)

Tension de alimentacion : 24 VDC +10%, Consumo de corriente max. : 3A (max. 5A) Nota2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacién 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)

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 o menos

Sistema refrigerador

Refrigeracion por aire natural

del

on
modelo

Selecci

|

” LEMB }‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEMC

LECP2 [ LEMH/HT ”

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o menos (sin condensacion)

Rango de temp. de almacenamiento [°C]

-10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o menos (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

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

Peso [g]

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

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencién de la corriente de entrada" para suministrar alimentacién de entrada al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcién del modelo de actuador. Para mas informacién, 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
Display hexadecimal A

11 12 13 14 15

b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Serie LECP1

Detalles de controlador

Montaje

Ne Display Descripcion Detalles
® PWR |LED de alimentacién Alimentacion ON/Servo ON  : Se ilumina en verde
Alimentacion ON/Servo OFF : Parpadea en verde
/@ ® ALM LED de alarma Con alarma : Se ilumina en rojo
Ajuste de parametros : Parpadea en rojo
@ _ Cubierta g:nr:bt?ie(l)ryss\;())teccién del SW de modo (cierre la cubierta tras
@ _ FG Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el
/@ controlador. Conecte el cable de tierra.)
® — Selector de modo | Conmutar el modo entre manual y automatico.
® — LED de 7 segmentos | Se muestran la posicion de parada, el valor fijado por (8) y la informacion de alarma.
@ SET Boton de ajuste Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual.
— Conmutador de selec. de posicidn | Asignar la posicién a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15).
@ MANUAL Botén de avance manual| Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.
Boton de retroceso manual| Control manual con movimiento hacia atras y maniobra.
/G> a SPEED Selector de velocidad de avance| 16 velocidades de avance disponibles.
H/ /@ 7 Selector de velocidad de retroceso| 16 velocidades de retroceso disponibles.
(E] ACCEL Selector de aceleracion de avance| 16 pasos de aceleracion para avance disponibles.
Selector de aceleracion de retroceso| 16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.
@5 CN1 Conector de alimentacion| Conectar el cable de alimentacion.
CN2 Conector del motor | Conectar el conector del motor.
/@ W) CN3  |Conector del encoder| Conectar el conector del encoder.
CN4 Conector E/S Conectar el cable E/S.

A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.

1. Tornillo de montaje (LECP1L1[I-[])

(Instalacion con 2 tornillos M4)

Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

—

Direccién de montaje :>D

Nota) El espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

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

Tornillo M4
Cable con terminal de engarce

Arandela de bloqueo dentada

A

Controlador

/A Precaucion

Tamanho
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. l"
Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice la tolerancia de ruido.

* Use un destornillador de relojero del tamaiio 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
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Dimensiones

Montaje con tornillo (LECLI1LILI-[])

Conector E/S CN4

Conector de encoder CN3

i

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

18.1 24.5
para montaje del cuerpo

86

85
1.2 ©
<
P
—
o —
— o
-
U
| S— ——7
45

para montaje del cuerpo

Montaje sobre rail DIN (LECLI1LICID-[])

38
85 11.5 36.2
SL
| —
7
i/ & )
N
<
i\
g 2 .
= o
D =
0 =| s T T
3 IR S e o
< I—
Z| ©
s &
g Sl :
B = - -
Sool Q5 o
[0} ol Tl ©
@ o
ol ©
el c
cl &
3| =3
> o
3l &
S 5
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| o
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Serie L

Ejemplo 1

ECP1

de cableado

]Conector de alimentacién: CN1

* Cuando conecte un conector de alimentacion CN1, use el cable de alimentacion (LEC-CK1-1).

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1

= El cable de alimentacién (LEC-CK1-1) es un accesorio.

Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1)

Nombre terminal | Color cable| Funcion Descripcion de funciones
oV | Azul Alimentacion Terminal M24V/terminal C24V/terminal E% | 4 \_'_‘ % @
comun (-) BK RLS son comunes (-).
Alimentacion del| Es el suministro eléctrico (+) del
M24VBlancol motor (+) motor suministrado al controlador.
.| Alimentacion de | Es el suministro eléctrico (+) de
C24V. Marn onrol (+) control suministrado al controlador.
BK RLS |Negro | Desbloqueo (+) | Es la entrada (+) que libera el blogueo.
Ejemplo 2 de cableado

] Conector E/S en paralelo: CN4

# Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN4, use el cable E/S (LEC-CK4-00).
= El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado conforme

al siguiente esquema.

ENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 para sefal E/S CN4 para senal E/S
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Carga—9 ouTo 3 —{Carga}
ouT1 4 —{Care—s ouT1 4 —{Carga}
ouT2 5 —{Carga—9 ouT2 5 —{Carga}
ouUT3 6 (—{Caga—¢ 0ouUT3 6 [—{Carga}
BUSY 7 —{Caga—¢ BUSY 7 —{Caga}
ALARM 8 Carga ALARM 8 Carga
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 ni— —7 IN2 no—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 13 — ——t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
[ [
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 empuje.®
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacion de OUT0 a OUT3.)
« Instruccidn para accionamiento (entrada como una combinacion de INO a IN3) OUT0 a OUT3 Ejemplo (operacién completa para posicion n° 3)
« Instruccion para retomo a la posicion de origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo
INO a IN3 Ejemplo (instruccion de accionamiento para posicion n® 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador esta 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) Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.)
RESET Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la + "El modo empuje" no esta disponible para la serie LEM.
posicién a la que se introduce la sefial (servo en ON mantenido)
Mientras la alarma esta activa: reinicio de alarma
STOP Instruccién para parada (tras parada de deceleracién méxima, servo en OFF)
Grafica de nimeros 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

Numero de posicion IN3 IN2 IN1 INO NUmero de posicién ouT3 QouT2 QuT1 ouTo
1 O @) @) [ ] 1 O @) @) [ ]
2 O @) [ ] @) 2 O @) [ ] @)
3 O @) [ ] [ ] 3 O @) [ ] [ ]
4 O [ ] @) @) 4 O [ ] @) @)
5 O [ ] @) [ ] 5 O [ ] @) [ ]
6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)
7 O [ ] [ ] [ ] 7 O [ ] [ ] [ ]
8 [ ] @) @) @) 8 [ ] @) @) @)
9 [ ] @) @) [ ] 9 [ ] @) @) [ ]
10 (A) [ ) @) [ ] @) 10 (A) [ ) O [ ] @)
11(B) [ ] @) [ ] [ ] 11(B) [ ] @) [ ] [ ]
12 (C) [ ) [ ] @) @) 12 (C) [ ) [ ) @) @)
13 (D) [ ) [ ] @) [ ] 13 (D) [ ) [ ] @) [ ]
14 (E) [ ] [ ] [ ] @) 14 (E) [ ] [ ] [ ] @)
Retorno al origen [ ) [ ] [ ] [ ] Retorno al origen [ ) [ ] [ ] [ ]
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Temporizacion de senal

(1) Retorno al origen

Al tacion [ 24V
imentacion 1IN0 a 3 todas en ON | oV
A |
Y ON
Entrada| INO-3 .“ I I OFF
; N ON
BUSY H
R — l— OFF
! =
Salida | OUTO0-3
y

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

estan en ON cuando se completa el retorno al origen. |
i

= “*ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacién 24V
oV
ON
Entrada| INO-3 V:.//=/,A
— — gZF
ouTo-3 A7 /
/]‘ ra Y,.' OFF
Salida Y I
BUSY i :
T : Liberacion
Bloqueo externo |t .
I Mantenimiento
P
.
U H
Velocidad = N 0 mm/s
Operacion de posicionamiento | i
]

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Alimentacién 24V
oV
ON
IN0-3 v/.////\ OFF
Entrada i 4
RESET i [ ’
H \, ON
OouTo-3 / \
— = OFF
Salida \4 1
BUSY .
: Liberacion
Bloqueo externo o
Mantenimiento
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento.

(4) Parada por sefal STOP

Alimentacion
INO-3 V.////
Entrada i 4
STOP i i I I
ouTo-3 i
v L
Salida | BUSY % L
'
* ALARM | 4
Blogueo externo |
Velocidad Parada por sefnal STOP durante
operacion de posicionamiento.

Entrada

Salida

= “xALARM” se expresan como circuito légico negativo.

O
g

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

ON
OFF
ON
OFF
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Serie LECP1

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP- _I___| LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del controlador

ConectorC_ (14.2)
[ 1

(N2 de terminal) 1 'Ei 2 _Lado del actuador 5
, 5* 6 (13.5) o T =
Longitud de cable (L) [m] |1 ° (135) 'E[ \i
1 15 "B S
3 3 15 u 16 Conector A
- s (10) (30.7)
£ 8 B H
8 8 LE-CP- ac /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado del controlador
A 10* (+ Bajo demanda) . ConectorC_ (14.2)
15% 5 =
(B: 20* (Ne de terminal) ; EEi (2; Lado del actuador g S (N° de terminal)
IS — Al B1
~ 1 ¢
+ Bajo demanda (sélo cable robético) N [ : ; 2; ; i
= — o A6 B6
’O.T — ||
i Conector A «© ~ (14.7)
Tipo de cablee® @07) | 8 L Conector D (11)
Cable robético
- i Fomif Ne de terminal N° de terminal
(Cable ﬂeXIbIe) Chientits del conector A Erslry Glel @bl del conector C
S Cable estandar 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
N¢ de terminal
- Apantallamiento __ Color del cable) 4| Gonadtor
Vce B-4 D C C C C T Marrdén 12
Tierra g'g — ;/ y NRegro 13
A N T . T 4 0jo 7
A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ NNegro 6
B B-6 + + aranja 9
d Be o000 — 5
7777777777777777777 — 3

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

LE-CP-[1]-B-[ ] LE-CP-3/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m

Lado del actuador Lado del controlador
\ (N2 de terminal) Conector A B ConectorC  (14.2) (N© de terminal)
Longitud de cable (L) [m] 1= 0 ST T 7 %}Q A F=-B1
1 1.5 5 ' 6 (13.5) ED:___J ‘ . = A6 IEM B6
3 pen Yy == Al B1
: 1 llir . = -t ‘ | @ a3 B3
5 5 15 “ 16 - ConectorB i3 =
8 8" 40) |.B07) T E L Conector D (11) (14.7)
* 8B .
A 10 LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
¢ .
B 15 (+ Bajo demanda)
C 20* Lado del controlador
Lado del actuador &l © _—
* Bajo demanda (sélo cable robético) (Ne de terminal) Conector A g g ConectorC_ (14.2) (N° de terminal)
1 'Ni 2 = === ! § ‘ Al =1 -B1
5776 ,':'I ! ] IE"I
= S A6 _if-B6
Con bloqueo y sensor @ . = m— A B
17 > | )Y [
2! = — A3 B3
. Conector B 5
Tipo de cable® L@ [ —— € L (14.7)
Cable robético : ; 5 -
— - Ne de terminal N¢ de terminal
(Cable flexible) Chiziiz del conector A Color del cable| o) conector G
< A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A Rolo 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
_ Apantallamiento__ Color del cable Gy Cnector D
Vee B-4 r D O O O e - Marrén 12
Tierra A-4 ,'l ¥ ,'l 0 Negro 13
A B-5 — — Rojo 7
A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ Negro 6
B B-6 t T Naranja 9
B A6 L OO ﬁ,’l Negro 8
o Dt -4 — 3
- Ne de terminal
Chientits de conector B
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (=) Nota) A-3 XAXXX Azul 2
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Opciones

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

— ]
- - | E— j ]
L { = —
0 IR
© ]
=3
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nombre el termial] Color de a cubiea Funcion * Tamafio de conductor: AWG20
ov Azul | Alimentacién comun (-)
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

/

= ¢

| =
(1) (30) n | N
- (L)

N de terminal|Color del aislamiento[Marca en el cable| Color de la marca Funcién * Tamafio de conductor: ANG26

1 Marrén claro| u Negro COM +

2 Marrén claro| u Rojo COM —

3 Amarillo ] Negro OouTo

4 Amarillo u Rojo OuT1

5 Verde claro u Negro ouT2

6 Verde claro u Rojo OuUT3

7 Gris ] Negro BUSY

8 Gris u Rojo ALARM

9 Blanco u Negro INO

10 Blanco u Rojo IN1

11 Marrén claro| mnm Negro IN2

12 Marrén claro| LB Rojo IN3

13 Amarillo [ B Negro RESET

14 Amarillo mnm Rojo STOP

x La sefial E/S paralela es valida en modo automatico. Mientras la funcién de prueba opera en modo manual, sélo la salida es valida.

O
g

(16)

=
o
=

|
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Controlador (Modelo de entrada de datos)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

C€ N

Forma de pedido

/A\Precaucién

[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de la serie
LEM con los controladores de la serie LEC. La
normativa EMC depende de la configuracién del
panel de control del cliente y de la relacion entre
otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto,
la conformidad con la directiva EMC no puede
certificarse para aquellos componentes SMC que
hayan sido incorporados en el 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.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, debera utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador con una fuente de
alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

LECPG6|P -

—|7 IReferencia del actuador
Motor compatible

Ejemplo: Introduzca [LEMB25T-300] para el modelo

LEMB25T-300W-S16P1.

Motor paso a paso

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)

Controlador
P

(Servo/24 VDC)

e Opcion

Numero de datos de paso (puntos) @ —

Montaje con tornillo

l 6 [ 64 ‘ éLongitud del cable E/S [m] D Neta)|  Montaje en rail DIN
— Sin cable Nota) El rail DIN no esta incluido.
Tipo E/S en paralelo 1 1.5 Pidalo por separado.
N | NPN 3 3
P| PNP ) 5

# Si selecciona el modelo equipado con controlador durante el pedido de la serie LE, no
necesita pedir este controlador.

-

4 o . . ,
El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

<Asegurese de comprobar 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). @

ry

x Consulte el manual de instrucciones para el uso de los productos. Por favor, descargue a través de nuestra pagina web. http://www.smc.eu

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento

LECP6

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Suministro eléctrico Nota 1)

Tensidn de alimentacién: 24 VDC +10% Consumo de corriente: 3 A (max. 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)

Encoder compatible

Fase A/B, 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 o menos

Sistema refrigerador

Refrigeracién 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 0 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 prevencién de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funciéon del modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.

Nota 3) Aplicable a modelo con bloqueo.
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Montaje

a) Montaje con tornillo (LECP6JJ-[1)
(Instalacion con 2 tornillos M4)

Direccién de montaje |::> 2

Direccion de montaje I:> 4

Cable de toma

atierra

b) Montaje en rail DIN (LECP6JD-[J)
(Instalaciéon con el rail DIN)

Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca

i}

|

— 1

Cable de
toma a tierra

-----

—

El rail DIN esta bloqueado.

Rail DIN

Cable de
toma a tierra

-----

Adaptador para montaje en rail DIN

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

Nota) Si se usa el tamafo 30 o 50 de la serie LER, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

. L
Rail DIN 25 125 5.25
AXT100-DR- (Paso)
. ) . - o . o] O] N N N NN N=
. Pe,ira 0O, |ntro§uzca'un numero |nd|pado en elI apartado “N¢” de la tabla inferior. 3 @ —H- - D>
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 63. 0
y P
o125
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 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855| 198 |210.5 | 223 | 2355 | 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 |335.5| 348 | 360.5| 373 | 3855 | 398 | 410.5 | 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 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.
SMC 62
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Serie LECP6

Dimensiones

a) Montaje con tornillo (LECP6J1-[J)

(81.7)
66

b) Montaje en rail DIN (LECP6C1ID-[1)

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
s
©
91.7)

63

LED de alimentacion (verde)

04.5 35

para montaj
del cuerpo 31

(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

150

141

Conector de alimentacién del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

4.6
para montaje
del cuerpo

Consulte la dimension L y la referencia
del rail DIN en la pag. 62.

35
31

150
132

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

O
g



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

Ejemplo 1 de cableado

Conector de alimentacion para LECP6

\Conector de alimentacion: CN1 | « El conector de alimentacion 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 Alimentacién comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacion 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.
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el blogueo.

Ejemplo 2 de cableado

# 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 funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado
conforme al siguiente esquema.

\ Conector E/S en paralelo: CN5

Esquema de cableado

LECP6NCI-C] (NPN)

LECP6PCI-C] (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 para las sefales E/S CN5 para las sefhales E/S
COM+ | At {4 COM+ | Al {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 A4 | - —
IN2 A5 — IN2 A5 | - —
IN3 A6 — IN3 A6 |~ - —
IN4 A7 — IN4 A7 |~ - —
IN5 A8 [— IN5 A8 | -~ —
SETUP | A9 [— SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 |~
SVON | A13 — SVON | A13 _ﬁ
ouTo | B1 (—{Caga}—¢ ouTo | B1 ~—{Carga}
OUT1 B2 |—Cagal—¢ OUT1 B2
out2 | B3 [—Cagl—¢ out2 | B3
ouT3 | B4 [—Cagel—¢ ouT3 | B4 {Cergal
ouT4 | B5 ouT4 | B5 Caiga
OUT5 | B6 OUT5 | B6 {Carga}
BUSY B7 BUSY B7 {Carga}
AREA | B8 Carga AREA | B8 {Cargal
SETON | B9 —Caga}— SETON | B9 {Cergal
INP B10 —{Cagea}—¢ INP B10 {Cargal
SVRE | B11 (—{Cagal—¢ SVRE | Bi1
+*ESTOP | B12 Cargal— +*ESTOP | B12
*ALARM | B13 —{Caga *ALARM | B13 {Carge}
R [
Senal de entrada 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 sefal de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
INO a IN5 Ne@ bits espe_cificado en Ios_ dat9§ de paso AREA Salidas Qentro del rango de ajuste de salida del.ér.ea de dato§ de paso
(la entrada se define en la combinacion de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno a la posicion de origen
SETUP Instruccién para el retorno a la posicién de origen INP Salidas cuando se alcanza la posicién 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 esta activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccién de activacién del servoaccionamiento ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

O

Nota) Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.)
+ "El modo empuje" no esta disponible para la serie LEM.
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Serie LECP6

Ajuste de los datos de paso

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.

65

Velocidad

’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion

Velocidad

Posicion

Salida INP | ON

Posicién de entrada

OFF

[ON]

O

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

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

Necesidad

Elemento

Descripcion

Cuando se requiera la posicion absoluta,

© | MOD movimiento configurar en "Absoluto". Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".
© | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicién de destino.
© | Posicion Posicién de destino
Parametro que define la rapidez con la que
O | Aceleracion el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.
Parametro que define la rapidez con la que
O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.
Ajuste a 0. (Si se configuran valores de 1 a
© | Fuerza de empuje®| 100, la operacién cambiarad a operacion de
puj
empuije.)
— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.
Velocidad de empuje™| No requiere ningun ajuste.
Fuerza de Par méximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento (no se requiere ninglin cambio especifico).
A i Condicion que activa la sefal de salida
Area 1, Area 2
O | Areat, Area AREA.
Condicién que activa la sefial de salida
INP. Cuando el actuador entra en el rango
de [Pos. entradal, la senal de salida INP se
O | Posicion activa. (No es necesario modificar el valor
de entrada inicial.) Si es necesario emitir la sefial de

llegada antes de que se complete la
operacion, aumente dicho valor.

*

"El modo empuje" no esta disponoble para la serie LEM.



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

Temporizacion de senal

del

on

Retorno al origen

i
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardametro
E basico, INP se activarg; en caso contrario, permanecera desactivado.

Suministro eléctrico 24V
— oV
ON
SVON OFF
Terminal
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Terminal
INP :
n
n
n
*ALARM i “.
' 1
[
[
*ESTOP A
— R
HE
. P
Velocidad = +—— 0 mm/s
H |
Retorno al origen ';

= "+*ALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito 16gico negativo.

o

Escaneado del n

Operacidn de posicionamiento ; 9¢ datos de paso

ON
ENTRADA [
— L h N A : OFF
Terminal 15ms E Salida del n® de i
DRIVE o meg i datos de paso | -
T
SALIDA ON
OFF
Terminal BUSY °

INP i
"
A

i

1\

)

1 1

R

Velocidad ' 0 mm/s
Operacion de posicionamiento;
R

i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada” de los datos de
! paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado.

= "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF.
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESER" se activan o
"+ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.)

HOLD
Terminal | HOLD | | ON
———————— OFF
Terminal BUSY ON
OFF
i Punto de i
Velocidad i i 0 mm/s
iaranqué  + HOLD durante la operacion
§ rlentizado }

« 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.
#+ "El modo empuje" no esta disponible para la serie LEM.

O

E de datos de paso

Escaneado del n°

- ON
ENTRADA | i
_— Taar o OFF
Terminal 15ms i Salida del n® de i
DRIVE o mas datos de paso | :
’
SALIDA ON
OFF
Terminal BUSY °
INP H
1"
1\
H
')
1 1
1 1
| W A A
Velocidad — 0 mm/s
Operacién de empuje | &
, ¥
E Si la fuerza de empuije actual supera el "nivel de umbral" i
! de los datos de paso, la sefial INP se activara. !
Reinicio { Reinicio de alarma |
| ON
Terminal | RESET I
' OFF
ON
SALIDA
A OFF
Terminal n ON
— [N
*ALARM A
[ cemseseseee e OFF
\Salida de alarmai I 3
' 1

= "+ALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito l6gico negativo.

SVC

Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
combinacién de las sefiales OUT cuando se genera la alarma.
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Serie LECP6

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5
3
5
10*
15%
20*
* Bajo demanda
(Solo cable robético )

O|W > o ow| =

Tipo de cable ®

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

1
_I___| LE-CP-3/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m Ladodel controlador _

(N° de terminal)
Lado del actuador

Conector C (14.2)

14532
Si 6 (13.5)

SIRIN =

[
Conector A

M

(10)

(30.7)

—~ — (N2 de terminal)

@

2 I.“"-l < A1 _ B1
© A6 +-B6

L (14.7)

LE-CP- 32 /Longitud de cable: 8 m,
(+ Bajo demanda)

10m,15m,20 m

Lado del controlador

(N© de terminal) ConectorC_ (14.2)
= g Lado del actuador s < (N2 de terminal)
LR= I — Q A
' ~ - A B1
o H[ N EES E
= L ] A6 B6
) «© |
S -
ConectorA s g (14.7)
(307) |~ L Conector D (11)
- Ne de terminal Ne de terminal
Chautiio del conector A Calwr el el 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
Ne de terminal
____Tierra ____ Color del cable| o) gonector D
Voo B-4 - - Marron 12
GND (tierra) A4 — XXX — Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 ' .‘ XXX . .‘ Negro 6
B B-6 —t —t Naranja 9
E B6 000 aran 0
””””””””””””” — 3

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

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*

* Bajo demanda
(Solo cable robético )

O W > o uv|w| =

Con freno y sensor ¢

Tipo de cable ¢

Lado del actuador

—B_—I___| LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3m, 5 m

Lado del controlador

(N2 de terminal) Conector A ﬁg ConectorC  (14.2) (Ne de terminal)
1 E;EB 2 EI / ‘ = T s A1I- —1[31
5TE6(35 =t [ = pedliill Be
18532 & i I ¥ ‘ — Al B1
- | 16 EEF#_/_L 5| = A3 B3

] Conector B ] '
= (30.7) g L (11) (14.7)

LE-CP- 22 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (= Bajo demanda)

Lado del controlador

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LE.

67

Lado del actuador —~ ©
. -— (YIS .
(Ne de terminal) Conector A <| 9 ConectorC_ (14.2) (N2 de terminal)
Q| =
152 < T N AR BT
sTE6 S | [El
= ] - A6-{E 1) B6
. Q = Al B1
i = N s \ s B3
- ~
Conector B 3
‘ﬁ30-7) — £ L (14.7)
- N¢ de terminal N¢ de terminal
Gl del conector A Selondelcabl 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
Ne de terminal
P Tierra_ . Color del cable|ye sonector D
Vee B-4 T T Marrén 12
GND (tierra) A4 ,-' L XXXX ,-' \ Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T : >OOO< T : Negro 6
B B-6 — 1 Naranja 9
2 B 000 faren s
e EE e — 3
A N¢ de terminal
Chrntito de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo () A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2

SvVC
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Opciones: Cable E/S

LEC—-CN5-[1

Longitud del cable (L) [m]l

1 1.5
3 3
5 5

+ Tamafo de conductor: AWG28

Lado del controlador Lado del PLC
N (Ne de t
b A1 B1
8 :
< A13
8 E‘ § \;C:':j B
44| | B13  B13
N° de pin | Color del |Marca en|Color de N° de pin | Color del [Marcaen|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
A2 Marrén claro| B Rojo B2 Verdeclaro| m ® Negro
A3 Amarillo | & Negro B3 Verdeclaro| B & Rojo
A4 Amarillo | ®m Rojo B4 Gris L Negro
A5 Verde claro| B Negro B5 Gris L Rojo
A6 Verde claro | B Rojo B6 Blanco |mm Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco L Rojo
A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro] m B B | Negro
A9 Blanco | ®m Negro B9 Marrén claro|  ® B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | m m m | Negro
A1 Marrén claro B | Negro B11 Amarillo | = m ® | Rojo
A12  |Marrén claro| B B Rojo B12 Verde claro| m m B | Negro
A13 Amarillo |mm Negro B13 Verde claro| m m B | Rojo
— Tierra

O

erminal)
Al

A13
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Serie LE C ( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L E C - W2

del controlador

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

Contenido

(1) Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
(2) Cable de comunicacién

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

Controladores/Driver compatibles

Controlador motor paso a paso (Servo/24 VDC) serie LECP6

Requisitos de hardware

Maquina compatible con IBM PC/AT ejecutando
Sist. operativo Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits y 64 bits).

Comunicacién
Interfaz

Indicador XGA (1024 x 768) 0 mas

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

* Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
x Consulte el sitio web de SMC para obtener informacion sobre actualizacién de version, http://www.smc.eu

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo Ejemplo de pantalla en modo normal
o Easy Moar r:l - ﬁl [ G TCantratior - Etmp Dutsl 81
Filelf) Edit Comm Jetting ]
4]
CE— S N[
Sinp No Pasition Sperd Forcn
Mo 0 050 mn 0 mmfz 90 % i m‘
Stasug Jou Somed
|asen oG | ovev |l biEMNY - | - | remon
Sinp Data
Ho. Move M Spee Position Pushing® PushingSe In pos -~
Ve L1 I 1 (1)
0 Abzolule 10 .00 ] [] 1.00
1 Absolute 100 10.00 [] [] 1.00
Z Abzolule 1m0 0.00 ] [] 1.00
3 Absolute a0 30.00 [] [] 1.00
4 Abzolule wo 40.00 ] [] 1.00
§ Absolute 00 50.00 [] L] 1.00
E Ahsolute san En.0n 1] n .o
7 Absolute a0 T0.00 [] [] 1.00
£ Abzolute dan an.on ] n 1.0n
§ Abzolule a0 30.00 L] L] 1.00
Mave Spoedt 211 [men/snc] Mave distance [
1] s s
Ready 100.00 -~ 30000
— ——

Facil manejo y sencillo ajuste

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

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

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

69 ZSNC

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.



Serie LEC

C € M

Consola de programacion / LEC-T1

Conmutador de habilitacién
(opcional)

BN

Funciones estandar
¢ Visualizacion de caracteres chinos.
* Se incluye seta de emergencia.

Opcién
¢ Se incluye el conmutador de
habilitacion.

Modo sencillo

Consola de programacion l

Seta de emergencia

Forma de pedido

LEC-T1-3

lConmutador de habilitacion

Ninguna

Longitud de cable [m]

S | Equipado con conmutador de habilitacion

Idioma inicial ®
J

Japonés

* Conmutador de interlock para funcién de

prueba con control manual (JOG)

Conmutador de parada

E

| G |Equipado con conmutador de parada |

Inglés

+ El idioma mostrado puede cambiar a inglés o japonés.

Caracteristicas técnicas

Elemento

Descripcion

Conmutador

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)

Longitud de cable [m]

3

Grado de protecciéon

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Rango de humedad de trabajo [%RH]

90 o menos (sin condensacion)

Peso [g]

350 (excepto el cable)

[Productos conformes 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.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Funcién Descripcion

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Datos de paso | Ajuste de los datos de paso

Menu Datos

Datos N¢ datos de paso

¢ Operacion de control manual

*Jog" (control manual) | | Retorno al origen

Monitorizacién
"Jog" (control manual)

* Operacion en 1 paso

Prueba .
* Retorno al origen

Prueba Ver. 1.:%;
Alarma
Ajuste de TB Ver. 2.:k:

Monitorizacién |+ Visualizacion de 2 elementos seleccionados

entre Posicion, Velocidad, Fuerza.

+ Visualizacion del eje y del n° de datos de paso

Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicidn, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)

Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracién, Deceleracion

Posicion, Velocidad, Fuerza de empuje™, Aceleracidn, Deceleracién, MOD movimiento.
Disparador LV, Velocidad de empuje™, Fuerza de desplazamiento, Avea 1, Area 2, Posicion de entrada

¢ Visualizacion de la alarma activa

Monitorizacion

Visualizacion del

Alarma * Reinicio de alarma

¢ Reconexion del eje

* Ajuste del modo sencillo/normal
Ajuste de TB e Ajuste de los datos de paso y

seleccion de elementos para la
funcién de monitorizacion

Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicion, Velocidad, Fuerza)

n2 de pasos

"Jog" (control manual)

Retorno al origen

Operacion de control manual

Prueba

Operacioén en 1 paso

Alarma

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Sencillo/Normal

Reconexion del eje ((Ver. 1.xx)
Japonés/inglés (Ver. 2.xx)

Ajuste de elemento

+ "Mode de empuje" no esta disponible para la serie LEM.

O
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Serie LEC

Modo normal

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 Ne datos de paso
Pardmet A d , Parametro MOD movimiento
arametros juste de parametros Monitorizacion Velocidad
* Operacion de control manual / Prueba Posicion
Movimiento a velocidad constante ALM Aceleracion
* Retorno al origen Archivado Deceleraciéon
* Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuje*
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexién Disparador LV
datos de paso y operar) Velocidad de empuje*
* Salida forzada Fuerza de posicionamiento
* Salida forzada (salida de sefal Area,2
forzada, salida de terminal forzada) Posicion de entrada
. Mon!tor!zac!qn de aCC|o~nam|ento_ Parametros Ajuste basico
* Monitorizacion de la sefial de salida — Basico
Monitorizacion |« Monitorizacion de la sefal de entrada ORIG Ajuste del ORIG.
* Monitorizacion del terminal de salida
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizaciéon Monitor DRV
¢ Visualizacién de la alarma activa Accionamiento Posicién, Velocidad, Par
ALM (Reinicio de alarma) Senal de salida N¢ pasos
* Visualizacion del registro de alarmas Sefial de entrada N@ dltimo paso
Terminal de entrada
* Guardado de datos i —— Monitoriz. sefial de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada |
parametros del controlador que Prueba —{ Monitoriz. sefal de entrada |
se esta utilizando para
comunicacion (se pueden guardar JOGMOVE —{ Monitoriza. terminal de salida|
4 archivos, con un conjunto de Retorno al ORIG.
, datos de p,aso parémjetros Accionamiento de prueba —{ Monitoriz. terminal de entrada|
Archivado o y . Salida forzada
definidos en cada archivo).
» Carga en el controlador ALM ALARMA activa
Cargallos datos guardados enlla — Estado Visualiz. alarma activa
consola de programacpn ene 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
* Proteccion de archivos (Ver. 2. Carga en el controlador
* Ajuste de visualizacién EIimingcién de archiv9§
(modo Sencillo/Normal) Proteccion de archivos (Ver. 2.)
e Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) Ajuste de TB
e Ajuste de retroiluminacién Senci
. encillo/Normal
Ajuste de TB « Ajuste del contraste de la LCD Idioma
: ':}flfSte del s_omdo 3‘3' p'.t'do Retroiluminacion
ax. conexiones del eje — Contraste de LCD
* Unidad de distancia Pitido
(mm/pulgadas) Méx. conexiones del eje
Reconexién * Reconexion del eje Contrasefia
Unidad de distancia
—{ Reconexién
Dimensiones # "Mode de empuje" no esta disponible para la serie LEM.
4 102 34.5
Ne Descripcion Funcién
@\ 1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)
| 2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion
= 3 | Setad .| Bloquea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa.
§®@ j @\% eta de emergencla) g yjoqueo se libera al girarlo hacia la derecha.
3 @@ = 4 | Protec. conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada
@/' é (3) Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la
D)D) 5 | habilitaciéon funcion de prueba del control manual (jog). Otras
{| (opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas.
6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada
7 | Cable Longitud: 3 metros
o5 025 8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador
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Unidad GW

Serie LEC-

Forma de pedido

C€ N

A\ Precaucion
[Productos conformes a CE]
La conformidad EMC ha sido
comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEM con los
controladores de la serie LE. 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
incorporados 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
€quipo como un conjunto.

[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, debera utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador con una fuente
de alimentacion de clase 2 compatible

L LEC-G

Protocolos de buses de campo aplicables o

MfZ

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montaje
PR1 PROFIBUS DP — [Montaje con tornillo
EN1 EtherNet/IP™ D Nota) | Montaje sobre rail DIN

BT -

Nota) El rail DIN no esta incluido.

C_

Pidalo por separado.

CG1/|-

L

Tipo de cable o—‘

Cable de comunicacién

Cable entre derivaciones

Conector de derivacion

LEC-

Longitud de cable l

K 0.3m
L 0.5m
1 im

CGD .-
vacion I ‘ .

1

Gy =
=
B

o

{ L]
-
\

o

Cable de
comunicacion

4

|
\

Cable entre

i
i
- iR
=

\ )

>
&
; /"—"*\_\
—

A

7

con UL1310. Conector de deri derivaciones
Rt LEC-CGR
Caracteristicas técnicas
Modelo LEC-GMJ20 LEC-GDN1C LEC-GPR1D LEC-GEN1O
Sistema anlicable Bus de campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
PICaO® | Version Nota 1) v2.0 v2.0 v.1.0 vi.0

156 k/625 k/2.5 M

9.6 k/19.2 k/45.45 k/
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Velocidad de comunicacién [bps] 125 k/250 k/500 k 93.75 k/187.5 k/500 k/ 10 M/100 M
/5 M/10M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
e Archivo de configuracion Nota2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS
Caracteristicas -
técnicas de 4 estaciones | Entrada 896 puntos
comunicacién Area de ocupacién E/S ocgpadas 1,08 palabras  |Entrada 200 bytes (186 usados)| Entrada 57 palabras Entrada 256 bytes
(ajuste 8 | Salida 896 puntos | Salida 200 bytes (182 usados) | Salida 57 palabras Salida 256 bytes
veces) 108 palabras
Alimentacion de | Tension de alim. de potencia [V] — 11a25VDC — —
cableado en cadena | Consumo de corriente interna [mA] — 100 — —
Carac. técnicas del conector de comunicacion | Conector (Accesorio) | Conector (Accesorio) | Multiconector sub-D RJ45
Resistencia de terminacién No incluida No incluida No incluida No incluida
Tension de alimentacién de potencia [V] 24 VDC +10%
X No conectado a consola de programacion 200
Consumo de corriente [mA] Conectado a consola de programacion 300
Terminal de salida EMG 30VDC 1A
Caracteristicas Controladores aplicables Serie LECP6, Serie LECA6
técnicas del Velocidad de comunicacion [bps] N2 ?) 115.2 k/230.4 k
controlador N° mé. de controladores que s pueden conectar'o24 12 | 8 Nota 5) 5 | 12
Accesorios Conector de alimentacion, conector de comunicacion Conector de alimentacion
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacién)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

syt WEE Lecpe | LecPt

Modelo de montaje con tornillo

200

Peso [g]

Modelo de montaje sobre rail DIN

220

Nota 1) Tenga en cuenta que la version esta sujeta a modificaciones.
Nota 2) Los archivos se pueden descargar del sitio web de SMC, http://www.smcworld.com
Nota 3) Cuando se usa una consola de programacién (LEC-T1-0), ajuste la velocidad de comunicacion en 115.2 kbps.
Nota 4) El tiempo de respuesta de comunicacion para un controlador es de 30 ms aprox.

Consulte “Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion" para obtener los tiempos de respuesta cuando hay varios controladores conectados.
Nota 5) Para la entrada de datos de paso, se pueden conectar hasta 12 controladores.

Nota 6) Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
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Serie LEC-G

Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicaciéon

El tiempo de respuesta entre la unidad Gateway y los controladores depende del nimero de controladores conectados a la
unidad Gateway. Para el tiempo de respuesta, véase la siguiente grafica.

400

]

w
a
o

_»

-

300
250

>
200 "/

150

100 P

4]

Tiempo de respuesta [ms

)]
o

1

0

1 2 3 4 5 6 7

8 9 10 11 12

Numero de controladores que se pueden conectar (unidad)

Dimensiones

= Esta grafica muestra los tiempos de retraso de la unidad Gateway y de

los controladores.

No se incluye el tiempo de retraso de la red de buses de campo.

Montaje con tornillo (LEC-GOI)

Modelo: CC-Link Ver. 2.0

(85) (35
82 45 [T a1
1 Para montaje
B del cuerpo
g
i [aV] =
Slel ([8[El @
- .2||5
U a2 |10
B
B
‘ 18.2
4.5
Para montaje del cuerpo
Modelo: PROFIBUS DP
(87.9) (35)
82 L 31
1 Para montaje
e del cuerpo
o
[aV)
E R &
[=

‘{ 18.2
4.5
Para montaje del cuerpo

Modelo: DeviceNet™

(85)
82

1
e

Modelo: EtherNet/IP™

85
82

1
—

(35
04.5 . 31
Para montaje del
cuerpo
aV)
S e
&
L]
! 18.2
4.5
Para montaje del
cuerpo
(35
04.5 31
Para montaje del
cuerpo
-
(S]] rem
d] sz
Bl
ol & 8 —
~| &N o
=l i_ L
[.E o
Lis
1 18.2
4.5
Para montaje del
cuerpo

M Marca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

ZSNC
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Dimensiones

unidad aw Serie LEC-G

Montaje sobre rail DIN (LEC-GOIIID)

Modelo: CC-Link Ver. 2.0

(85)
82
;
N
B <t
©
I e
! i
it
1
©) 7

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

(35)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

Modelo: PROFIBUS DP

(87,9)
82

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

Zz
a
T
S
©
e
3 o &
g N
S & ip
e} ~—
@
(2]
o
©
C
3
=)
L
«®
~
)
2
(35)
31
N
NN
N
2

161

Modelo: DeviceNet™

(85)

82

y
[

(35)

64.2

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

170
152.2

%o o Eolla ‘
[IL] foceeey

rea?

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

Modelo: EtherNet/IP™

(35)

(85)
82
;
——{-—
N
A <t
[(e]
L
:[
@) &

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

170
152.2

[ @Tn

gt
8=

e,
gl

I

W
i

]

kA

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

161

Rail DIN L
AXT100-DR-O 75 12.5 (Paso) 5.25
+ Para [, introduzca un ndmero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. _] _1
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. 3 ﬁ -t ¢ ¢ ’fp ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
0
125 |
Dimension L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 285.5| 298 | 310.5 | 323 | 335.5| 348 | 360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5
M Marca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
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/\ Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafio
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.

|

/\ Precaucion :

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
leves 0 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 |

#1) 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: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

A\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que
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 basandose 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 catdlogo 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, asegurese 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 estan 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 alimentacién
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 mecanica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma
periédica que los dispositivos funcionan correctamente.

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

/\ Normas de seguridad

/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 ambitos, consulte previamente con
SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

=y

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 afo a partir de la puesta en servicio
ode 1,5 afios a partir de la fecha de entrega, aquello que suceda antes.*2)
Asimismo, el producto puede tener una vida util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor
de ventas méas cercano.

2 Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del periodo de garantia, y si
demuestra claramente que sea responsabilidad del producto, se suministrara 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.

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

+2) Las estan de esta ia de 1 afo.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esté 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 elstico no esta cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

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

2. La exportacion 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.

SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +43 (0)2262622800  www.smc.at office@smc.at
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Finland & +358 207513513 www.smc i smcfi@smc.fi

France 2 +33(0)164761000  www.sme-france.fr promotion @smc-france.fr
Germany = +49 (061034020  www.smc.de info@smc.de

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office@smc.hu
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Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.





