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Elektryczne stoliki przesuwne
Napedy z przekfadnia $rubowa/Seria LEFS Napedy z paskiem zebatym/SeriaLEFB

Dobor modelu

Procedura doboru

Okresli¢ obf:[qzenle robocze > Okresli¢ czas cyklu < Okresli¢ dopuszczalny
— predkosé. moment

Przyktad doboru
Dane:

<Wykres predkos¢ -

» Masa detalu: 5 [kg] « Warunki montazu obcigzenia: obciazenie uzytkowe>
s (LEFS25/silnik krokowy)

* Predkos¢: 300 [mm/s]

w
* Przyspieszenie/hamowanie: 3000 [mm/s?] ° TTTTTTT]
o 2 —
« Skok: 200 [mm] 2 g 220 \\‘Skoé ;;u;g napedowej 6
I 0 E
* Potozenie napedu: praca w potozeniu poziomym,B | a ; \
stolik na gérze g g5 v
L J |3 € \
£ 9
s T . {8 10
m Okreslenie zaleznosci obciazenie uzytkowe - predkosé s
<Wykres predkos¢ - obciazenie uzytkowe> (strony 2 3) 5 \ Skok sruby
Na podstawie wykresu predko$¢ - obciazenie uzytkowe wybraé model napedu. @Y 5 napedowej 12: 1
(Przyktad doboru) g ] LEFS25A
Na podstawie wykresu po prawej stronie wybrano wstepnie model 0 \H\l |
LEFS25A-200 0 100 200 300 400 500 600 700
Okreslenie czasu cyklu Predkos¢: V [mmis]
Obliczy¢ czas cyklu za pomocg ponizszych réwnan.
Czas cyklu: Przyktad obliczen:
T wyznaczy¢ z ponizszego rownania. T1 do T4 obliczamy w nastepujacy sposoéb:
T=T1+T2+T3+T4[s]| 7 L
T1 =V/a1 =300/3000 = 0.1 [s], € >
© T o T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s] § a1 a2
Czas rozpedzania i T3: czas hamo- % f g \
wania wyznaczy¢ z ponizszych 1p= =05V (T1+T3) 8 Czas
réwnan \% kA [s]
T1=Vial[s]| [T3=V/a2]s]] _200-0.5-300- (0.1 +0.1) o
. T2 B 300 T1 T2 T3 |T4
Czas drogi ze statg predkoscig =0.571s] L : skok [mm]
obliczy¢ za pomoca rownania: T4=02]s] - (warunki pracy)
T2 = L-0.5-V-(T1+T3) [s] V : predko$é [mm/s]
\% Stad, czas cyklu wynosi: =+ (warunki pracy)
T4: al: rozpedzanie [mm/s?]
e T4: T=T1+T2+T3+T4 -+ (warunki pracy)
Czas ustalania zmienia si¢ w =0.1+057+0.1+02 a2: hamowanie [mm/s?]
zglgznosm 'oq vyarunkov.v tj. ty'pu - 0.97[s] -~ (warunki pracy)
silnika, obcigzenia, zajecia potoze-
nia w d’ar?ym krokg. Dlatego mozna T1: Czas rozpedzania [s]
przyjac, ze wynosi on 0.2s. Czas potrzebny do osiagniecia
ustawionej predkosci
T4 =0.2[s] T2: Czas drogi ze statg predkoscia [s]
2,000 —= Czas w ktérym naped pracuje
Okreslenie momentu i) \ przy statej predkosci
. 1,500 —* \\ T3: Czas hamowania [s]
£ \10|00 mml/sz\ Czas od momentu w ktérym naped
/ME‘ S 1.000 L\ 3000 mmis2 przestat pracowac ze statg
m g ' R predkoscig do zatrzymania
L1 8 500 Sl ™ T4: Czas ustalania [s]
5000 mm/s? "+ o] Czas potrzebny na zajecie potozenia
fl | 0
G : 0 5 10 15 20
Masa detalu [kg]

W oparciu o powyzsze wyliczenia, wybrano LEFS25A-200.
1 ZS\VC



Dobér modelu Seria L EF

Wykres predkosc¢—obcigzenie uzytkowe (przyblizony)
Sllnlk krOkowy (Serwo/24 VDC) * Ponizsze wykresy przedstawiajg wartosci przy 100% sity pozycjonujace;.

LEFS16/naped ze sruba kulowag

’ Dobér modelu
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Seria LEF

Wykres predkosc¢-obciazenie uzytkowe (przyblizony)

Serwomotor (24 VDC)

LEFS16A/Przekladnia srubowa

* Ponizsze wykresy przedstawiajg wartosci przy 250% sity pozycjonujace;.
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Dobor modelu

Seria LEF

* Ponizsze wykresy przedstawiajg zakres dopuszczalnego nawisu dla elementu, ktdérego Srodek
ciezkosci jest przesuniety w jednym kierunku. W przypadku gdy $rodek ciezkosci jest przesuniety w

. dwdch kierunkach, dopuszczalny nawis nalezy sprawdzi¢ postugujac sie programem do doboru

Dopuszczalny moment dynamlczny napeddw elektrycznych. Program dostepny jest do pobrania ze strony http://www.smcworld.com

Masa elementu [kg]

Masa elementu [kg]

Masa elementu [kg]

Przyspieszenie 1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  -----s-- 5000 mm/s?
o | Ki . P
-2 | Kierunek przesunigcia obciazenia Model
gm : obcigzenie uzytkowe [kg]
9 | Me: dopuszczalny moment dynamiczny [N-m
n? L : odleglod¢ przesuniecia od $rodka ciezkosci elementu [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEFS40
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Doboér modelu

LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

LECAG6 / LECP6 [

LECP1

AC Serwomotor
LEFSLIS

LECSA /LECSB |'

Szczegotowe Wytyczne
Bezpieczenstwa

|



Seria

LEF

Dokitadnosé stolika

strona B —'<

strona D

strona A
P

®

strona C

Réwnolegtos¢ powierzchni [mm] (na kazde 300 mm)
Model  (DRéwnoleglosé strony |(2) Rownoleglosé strony
C do strony A D do strony B
LEF16 0.05 0.03
LEF25 0.05 0.03
LEF32 0.05 0.03
LEF40 0.05 0.03

Uwaga) Réwnolegto$¢ powierzchni nie zawiera doktadnosci
powierzchni montazowych.

Przemieszczenie stolika (wartosé referencyjna)

0.08

0.06

0.04

Przemieszczenie [mm]

0.02

e

/ - (L =30mm)]|
LEF25
(L=25mm) 4 /
LEF16 /
(L = 20 mm) / LEF40
L=37
/ [

/

/

100

200

300
Obcigzenie W [N]

400

500

Uwaga) Przemieszczenie zmierzono przy zamontowanej na stoliku 15 mm aluminiowej ptytce.

N
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Elektryczne stoliki przesuwne
Nadey Z przekiadniq s’rubowq Silnik krokowy (Sewor24 VDC)

Seria LEFS

LEFS16, 25, 32, 40 C€

Symbol zaméwieniowy

LEFS

-1100] |-

6] B SIJ6NIT
066 6 6 066 6 60

@ Wielkosé @ Rodzaj silnika
16 Wielkosé Kompatybilny
Symbol T .
25 Y P LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 | sterownik
32
Silnik krokowy LECP6
20 ) (Serwo/24 VDC) ® ® ° ® LECP1
Serwomotor Ywaga) _ _
A (24 VDC) [ ] [ ] LECA6
© Skok sruby napedowej [mm] A\ Ostrzezenie
Symbol [LEFS16|LEFS25|LEFS32[LEFS40 Uwaga 1) Zgodnos$¢ produktéw z normami europejskimi
A 10 12 16 20 @ Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna zostata sprawdzona na napedzie elektrycznym serii
LEF i sterowniku serii LEC. Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna zalezy od wspotdziatania
B 5 6 8 10 panelu operatorskiego klienta z innymi urzgdzeniami elektrycznymi i okablowaniem.

Dlatego tez, zgodno$¢ produktéw z dyrektywa EMC nie moze by¢ certyfikowana dla
elementow SMC, ktére sg czescig sktadowa catego urzgdzenia i pracujg w okreslonych
warunkach. W wyniku tego klient jest zobowigzany do potwierdzenia zgodnosci z dyrekty-
wa EMC dla maszyny i jej wyposazenia jako catosci.

@W przypadku specyfikacji serwomotoru (24 VDC), kompatybilnog¢ elektromagnetyczna

9 Skok [mm] zostata sprawdzona poprzez zainstalowanie filtra elektronicznego zmniejszajacego
szumy (LEC-NFA). Patrz str. 47 odnosnie filtra. Szczegdty dotyczace instalacji znajduja sie
l 30 l 30 do 1000 | w Instrukcji Obstugi LECA.

* Patrz tablica dostepnych skokow.

Dostepne skoki @ Standard/O Produkowane na zaméwienie

o100 200| 300| 400500 | 600| 700{800 | 900 [1000| PP AN KA
LEFS16 ®e 0 e O —|—|—|—|—|— 100 do 400
LEFS25 (@ | @ | @ O | @ |0 | — | — | —|— 100 do 600
LEFS32 ® 06 e O e O O0O|0|—|— 100 do 800
lEFS40 |— | @ | @|O|@|O |0 @00 200 do 1000

* Produkowane o dtugo$ciach przyrastajacych co 1 mm. Patrz zakres produkowanych skokéw.
Skoki inne niz powyzsze dostepne sg na specjalne zaméwienie. Odnosnie ceny i czasu dostawy
prosimy o kontakt z SMC.

4 )
Naped i sterownik sg sprzedawane jako komplet (Sterownik— strony 25 i 37)

Nalezy sprawdzié czy sterownik jest prawidiowo dobrany do napedu ~_____cccommTTTTT
<Sprawdzi¢ przed uzyciem> LEF Hl—lm o
@® Sprawdzi¢ czy symbol napedu na naklejce zgadza sie z symbolem sterownika. e

®@ Sprawdzi¢ czy potaczenie rownolegte 1/O jest prawidiowe (NPN lub PNP). é E

-

* Szczegoly dotyczace korzystania z tego urzadzenia znajdujq sie w Instrukcji Obstugi.
Instrukcja dostepna jest do pobrania z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

O
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Elektryczne stoliki przesuwne
Napedy z przekladnia srubowa S

eria LEFS

(5) Opcja silnika

@ Dtugosé kabla napedu [m]

© Diugosé kabla I/0 [m]

* Produkowany na zamoéwienie (tylko kabel elastyczny)
Patrz parametry techniczne Uwaga 5) na str. 9

- Bez blokady - Bez kabla - Bez kabla

B Z blokada 1 1.5 1 15
3 3 3 3
5 5 5 5
8 8’ * Jesli przy wyborze rodzaju sterownika wybrano
A 10" ,bez sterownika”, kabel I/O nie bedzie dotaczony.
B 15" Informacje dotyczace kabla I/O patrz strona 33
C 20" (LECP6/LECA®G) lub strona 43 (LECP1).

i10.
O Typ kabla napedu * @ Typ sterownika ™ @ Sposob montazu sterownika
- Bez kabla - Bez sterownika - Bezposredni
S Kabel standardowy *2 6N LECP6/LECAG6 NPN D Na szynie DIN %2
(programowanie przez
R Kabel robotowy (elastyczny) 6P wprowadzanie danych pozycji) | PNP * 1 Dostepny tylko dla sterownikéw typu “6N”
* 1 Kabel standardowy powinien by¢ stosowany IN LECP12 NPN i “6P." ] o )

do czesci nieruchomych. Do czesci ruchomych 1P (bezprogramowy) PNP * 2 Szyne DIN nalezy zamawiac¢ osobno. Nie

nalezy uzywac kabla elastycznego.
* 2 Dostepny tylko dla silnika krokowego.

* 1 Szczegoty dotyczace sterownikéw i kompaty-

bilnych z nimi silnikéw, patrz ,Kompatybilne

jest ona dotgczona.

LEFB

| Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) |
’ LEFS Dobér Modelu

LECAG / LECP6 [

LECP1

sterowniki” ponizej.
* 2 Dostepny tylko dla silnika krokowego.

Kompatybilne sterowniki

Wprowadzanie
danych

Wprowadzanie
danych

Bezprogramowy

Typ
¥
Seria LECP6 LECAG6 LECP1
Programowanie przez wprowadzanie danych pozycji, Mozliwos¢ ustawiania krokéw bez
Cechy ; Lo
Sterownik standardowy uzycia komputera lub panelu operatora
Kompatybilny silnik Silnik krokowy Serwomotor Silnik krokowy
(Serwo/24 VDC) (24 VDC) (Serwo/24 VDC)
Max. ilos¢ ustawianych pozycji 64 punkty 14 punktéw
Napiecie zasilajace 24VDC
Szczegoly Strona 25 ‘ Strona 25 Strona 37

SvVC

O

AC Serwomotor
LEFSLIS

' |
[ 31°§:§3{g§“zzmgzne ’ LECSA / LECSB [



Seria LEFS

Parametry techniczne

Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

Model LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Skok [mm] Uwaga 1) 100, 200, 300 100, 200, 300 100, 200, 300, (400) 200, 300, (400), 500, (600)
(400) (400), 500, (600) 500, (600, 700, 800) (700), 800, (900), (1000)
- |Obciazenie Uwaga2) | poziomo 9 10 20 20 40 45 50 60
g‘ uzytkowe [kg] pionowo 2 4 7.5 15 10 20 — 23
§ Predkosé [mmi/s] V"% 2 10 do 500 5 do 250 12 do 500 6 do 250 16 do 500 8 do 250 20 do 500 10 do 250
> |Maks. przyspieszeniehamowanie [mm/s?] 3,000
g Doktadnos$¢ pozycjonowania [mm] +0.02
g Skok sruby [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
8- | 0dpornosé na uderzenialwibracje [m/sij]wagaa 50/20
Przeniesienie napedu Sruba kulowa
Prowadnica Prowadnica liniowa
Zakres temperatury pracy ['C] 5do 40
Wilgotnosé powietrza [%RH] 90 lub mniej (bez kondensacji)
o |Wielkos¢ silnika 128 042 [156.4
E Rodzaj silnika Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)
g Enkoder Przyrostowy faza A/B (800 impulséw/obr)
% Napiecie znamionowe [V] 24 VDC +10%
> [Pobér mocy [W] Uaga 4) 22 38 50 100
E Pobor mocy w stanie czuwania podczas prac;wfﬁls} 18 16 44 43
g Chwilowy maksymalny pobér mocy [Wragae) 51 57 123 141
& |Masa sterownika [kg] 0.15 (montaz bezposredni), 0.17 (montaz na szynie DIN)
2 Typ YUwaga?) Mechanizm samoblokujacy
£F | ita trzymania [N] 20 | 39 78 | 157 108 | 216 113 225
52 [Pobor mocy [W] V2929 2.9 5 5 5
Napiecie znamionowe [V] 24 VDC +10%

Uwaga 1) Skoki wymienione w nawiasach ( ) produkowane sg na zaméwienie.

Uwaga 2) Predkos$¢ zalezy od obcigzenia uzytkowego. Patrz “wykres predkos$¢ - obciazenie uzytkowe (przyblizony)” na stronie 2.
Ponadto, jesli dlugos¢ kabla przekracza 5 m predko$¢ zmniejsza sig¢ o max. 10% na kazde 5 m.

Uwaga 3) Odpornos$é na uderzenia: Préba spadku z wysokosci przeprowadzona w kierunku osi i prostopadle do osi $ruby napedowej nie spowodowata nieprawidtowego
dziatania napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyjsciowym napedu.)
Odpornos¢ na wibracje: testy w zakresie 45 do 2000 Hz nie spowodowaty nieprawidtowego dziatania. Test wykonano osiowo i prostopadle do osi $ruby napedu.
(Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.)

Uwaga 4) Pobér mocy (wtgcznie ze sterownikiem) odnosi sie do pracy napedu.

Uwaga 5) Pobér mocy w stanie czuwania podczas pracy (razem ze sterownikiem) oznacza moment, gdy naped zatrzymuje si¢ w ustawionej pozycji podczas pracy.

Z wyjatkiem nacisku.

Uwaga 6) Chwilowy maksymalny pobér mocy (ze sterownikiem) oznacza sytuacje, gdy naped pracuje. Warto$¢ ta moze by¢ wykorzystana do doboru zrédta zasilania.

Uwaga 7) Tylko blokady.

Uwaga 8) Do napedu z blokadg nalezy doda¢ pobér mocy przez blokade.

O
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Elektryczne stoliki przesuwne .
Napedy z przektadnia Srubowa Seria LEFS

=
[0}
°
=
Parametry techniczne 5
Q
o
Serwomotor (24 VDC) a
Model LEFS16A LEFS25A
Uwaga 1) 100, 200, 300 100, 200, 300 6
Skok [mm] (400) (400), 500, (600) 8
Obcigzenie Uwaga2) |poziomo 7 10 11 18 S
5 |uzytkowe [kg] pionowo 2 4 25 5 g
-§: Predko$¢ [mm/s] Uwaga2) 10 do 500 5 do 250 12 do 500 6 do 250 $
€ | Maks. przyspieszenielhamowanie [mm/s?] 3,000 b
E‘ Dokfadno$¢ pozycjonowania [mm] +0.02 g
g | Skok sruby [mm] 10 5 12 6 S
©
E Odpomosé na uderzeniafwibrac [mis?]”"**** 50/20 ;
Przeniesienie napedu Sruba kulowa %
Prowadnica Prowadnica liniowa 5
Zakres temperatury pracy ['C] 5do 40 g
Wilgotnos$¢ powietrza 90 lub mniej (bez kondensaciji) < m
N
Wielkos¢ silnika 028 042 bt h
@ | Moc silnika [W] 30 36 =
g Rodzaj silnika Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) g
£ | Enkoder Przyrostowy faza A/B (800 impulséw/obrot)/Z GE)
[}
o | Napiecie znamionowe [V] 24 VDC +10% 2]
% Pobér mocy [W]Uaga 4) 63 102 =
g Pobdr macy wstanie czuwania podczas pracy [W] V"22) poziomo 4/ pionowo 9 poziomo 4/ pionowo 9 E;
5_'5 Chwilowy maksymalny pobér mocy [W] Us26) 70 113 ﬂ
Masa sterownika [kg] 0.15 (montaz bezposredni), 0.17 (montaz na szynie DIN) -
o Typ Uwaga?) Mechanizm samoblokujacy 2
fg:: Sita trzymania [N] 20 | 39 78 | 157 <o
£5 | Pob6r mocy [W] U229 2.9 5 —
& Napigcie znamionowe [V] 24 VDC +10%
Uwaga 1) Skoki wymienione w nawiasach ( ) produkowane sg na zamoéwienie. b
Uwaga 2) Predkos$¢ zalezy od obcigzenia uzytkowego. Patrz “wykres predkos¢ - obcigzenie uzytkowe (przyblizony)” na stronie 2. o
Ponadto, jesli dtugos¢ kabla przekracza 5 m predko$¢ zmniejsza sie o max. 10% na kazde 5 m. (&]
Uwaga 3) Odpornos¢ na uderzenia: Préba spadku z wysokosci przeprowadzona w kierunku osi i prostopadle do osi $ruby napgdowej nie spowodowata w
nieprawidtowego dziatania napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.) -
Odporno$¢ na wibracje: testy w zakresie 45 do 2000 Hz nie spowodowaty nieprawidtowego dziatania. Test wykonano osiowo i prostopadle do osi
$ruby napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyjsciowym napedu.)
Uwaga 4) Pobér mocy (wiacznie ze sterownikiem) odnosi sig¢ do pracy napedu. ——
Uwaga 5) Pobér mocy w stanie czuwania podczas pracy (razem ze sterownikiem) oznacza moment, gdy naped zatrzymuje sie w ustawionej pozycji podczas pracy.
Z wyjatkiem nacisku.
Uwaga 6) Chwilowy maksymalny pobdér mocy (ze sterownikiem) oznacza sytuacije, gdy naped pracuje. Warto$¢ ta moze by¢ wykorzystana do doboru zrodta zasilania. ] 7))
Uwaga 7) Tylko blokady. ) [
Uwaga 8) Do napedu z blokadg nalezy doda¢ pobér mocy przez blokade. CE) 7))
2|l
oW
o=
<
Masa
o
Model LEFS16 3
Skok [mm] 100 200 300 (400) I-_IIJ
Masa [kg] 0.90 1.05 1.20 1.35 2
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.12 8
Model LEFS25 -
Skok [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Masa [kg] 1.84 2.12 2.40 2.68 2.96 3.24 ®
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.26 };"g
=5
Model LEFS32 %;’@
Skok [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800) é q;-’—
Sh
Masa [kg] 3.35 3.75 4.15 4.55 4.95 5.35 5.75 6.15 S
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.53 »
—
Model LEFS40
Skok [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Masa [kg] 5.65 6.21 6.77 7.33 7.89 8.45 9.01 9.57 10.13
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.53
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Seria LEFS

Budowa

LEFS16, 25, 32

D) )

@)

SRR ESS,

i 1 T
- 13
o
gﬁ © © s
@) ®
A—
H 7 ~ ‘@,L @|
‘/ ot E cJ ! ‘ g | / L
! — \ q |
a ! | y= L:‘ o v &
A~ |
17 i ? ? 7®
I )
@ \ ©o 9
N T S | —
@ @
5 © & @ ~ ‘
A4
A-A
Wykaz czesci
L.p Nazwa Materiat Uwagi L.p Nazwa Materiat Uwagi
1 |Korpus stop aluminium anodowany 12 | Lacznik —
2 |Szyna prowadzaca — 13 | Ostona silnika stop aluminium anodowana
3 |Sruba kulowa — 14 | Pokrywa krancowa stop aluminium anodowana
4 Watek LEFS16, 25, 32 15 | Silnik —
e oeienwy | LEFS40 B 16 | Przepust gumowy NBR
5 |Stolik stop aluminium anodowany 17 | Zacisk tasmy stal nierdzewna
6 |Plytka zaslepiajaca stop aluminium anodowana 18 | Tasma pyloszczelna stal nierdzewna
7 | Uszczelnienie ogranicznika tasmy| tworzywo sztuczne 19 | Magnes uszczelniajacy| —
8 |Ostona A odlew aluminiowy z powlokg 20 | Watek stop aluminium
9 |Ostona B stop aluminium z powtokg 21 | Zgarniacz —
10 | Pierscien dociskajacy tozyska| stop aluminium 22 | Prowadnica —
11 |Mocowanie silnika stop aluminium z powtokag 23 | Prowadnica —
11
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Elektryczne stoliki przesuwne
Napedy z przektadnia srubowa

Seria LEFS

2
]
°
g
Wymiary: naped z przektadnig srubowg 5
+0.025 Q
LEFS16 o3H9(577)  (72) o
uwaga 1) Powierzchnia odniesienia ~ 9tebokos¢ 3 40 -~
do montazu korpusu 4xM4x0.7 24 © -
gtebokos¢ gwintu 6.4 \l N O]
Cn = 3 = Q2 = T [a]
F . | - 7 ] >
H ) [ ® I ® Iﬁ__ w §
i ko)
¥ | | 3H9 (8 2 f_{_)
ol & —
L glebokosc 3 Dlugosé kabla=250 &) ﬂ
(37) A (Zakres przesuwu stolika)Uwaga 2) 37 20 ;‘
el Skok B 13s5) (24) 65 27 2
4 [Punkt wyjsciowy]""3 %) punkt wyisciows. || 2 [4] , £
T ] T Kabel silnika (2 x @5) 3 >
© X
© V Q T
3 2 Opcja silnika: z blokada Silnik  Serwo- - Q
(155.5) Diugos¢ kabla=250 krokowy motor M4 x0.7 S m
65 15 15 gt. gwintu 7 <
(zacisk uziemienia) % h
E/ —F @#= =] b
+0.025 - :E: Eﬂ & g
N X 534 3HO ('5°%) Kabel blokady (#3.5) 3
<«| || gtebokosé 3 3
- (ALl W
vI T T T T al
3 . B 1l .
: ) 100 8 [mm] g
D x 100 (= E) 0 Model L [A[B[n|[D[E 2
= LEFS160-100 [300.5 106180 | a4 -1
B LEFS160-100B |342.5 —|— =
Uwaga 1) W przypadku wykorzystania ptaszczyzny odniesienia do montazu sitownika elektrycznego, ze | EFS160-200 400.5 2
wzgledu na fazowania, powierzchnig przylegajaca lub sworzen ustawic na wysokosci co najmniej 2 " EFS160-200B | 4425 | 206 |280| 6| 2 |200 o
mm. (Zalecana wysokosc: 5 mm) . L . . LEFS160-300 500'5 wl
Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik przemieszcza sie podczas powrotu do punktu wyjsciowego. Nalezy upewnié ~1306(380| 8| 3 |300 -l
sie, ze przedmiot umieszczony na stoliku nie bedzie kolidowat z innymi elementami. LEFS160-300B | 542.5
Uwaga 3) Pozycja po powrocie do punktu wyjéciowego. LEFS160-400 |600.5
Uwaga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiane potozenia punktu wyj$ciowego. LEFS160-400B | 6425 406 480 | 10 | 4 |400 -
93H9 (5°%°) (102) o
LEFS25 Uaga ) glebokost 3 64 O
Powierzchnia odniesienia 4xM5x0.8 45 Ll
do montazu korpusu g—IQbokoéé gwintu8.5 @ |
H & = = 0- = = & = ‘% —
B | ! [
H [y 1 [ — ——
® B ® =
2 3| 3H9 (*3'012?) 5
L) glebokosé 3 Dlugos¢ kabla = 250 5|
(52) A (Zakres przesuwu stolika) Uwaga 2) 52 58 g D
10 (56) [54] Skok 54 [(56) (121.5) (2.4) 65 38 GE) ‘-I_E
412] [Punkt wyjsciowy] "% 4 by wyisciomy /oL, 2 [4] , o|w
O 1" T Kabel silnika (2 x @5) . 2 -
n 4
© | S
e e L * oS
o A ' L
0| @ Opcja silnika: z blokada Silnik Serwo- 4 L
& (166.5) Diugosé kabla= 250 krokowy motor — M4 x 0.7 @
65 15 15 gt. gwintu8 O
. (zacisk uziemienia) wl
j— /.,:l@ = =
— (] ER S
+0.025
NX 245 3H9 (6 ”) Kabel silnika (23.5) Q
gtebokos¢ 3 -
2 S— - i . ——al
S3 i mm] @
2 - Model L A[B[n|[DIE 8
120 10 LEFS250-100 [3a15] T 1", =3
D x 120 (=E) 35 LEFS250-100B | 386.5 | 2 3
B LEFS250-200 [4415 2.2
LEFS250-200B [486.5(2%|%10| 6| 2 |20 | ‘& §
Uwaga 1)W przypadku wykorzystania plaszczyzn?/ odniesienia do montazu sitownika elektrycznego, ze LEFS250-300 |541.5 S
wzgledu na fazowania, powierzchnie przylegajaca lub sworzen ustawi¢ na wysokosci co najmniej 2 306|410 8| 3 |360 (2}
9 LEFS250-300B |586.5
mm. (Zalecana wysoko$¢: 5 mm) LEES2501-400 6415 -
Uwaga 2) Zakres w ktérym stolik przemieszcza sie podczas powrotu do punktu wyj$ciowego. Nalezy upewni¢ =406 [510| 8| 3 |360
sie, ze przedmiot umieszczony na stoliku nie bedzie kolidowat z innymi elementami. LEFS250-400B | 686.5
Uwaga 3) Pozycja po powrocie do punktu wyjéciowego. LEFS250-500 |7415
Uwaga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiane potozenia punktu wyjsciowego. LEFS250-500B | 786.5 506|610 | 10 | 4 |480
LEFS2500-600 [841.5
LEFS250-600B [8865] 6| 710] 12 | 5 | 600
12
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Seria LEFS

Wymiary: przektadnia srubowa

+0.030
LEFS32 @5H9 ( o ) (122) Uwaga 1) W przypadku wykorzystania ptaszczyzny
. . Uwaga 1) gtebokos¢ 5 odniesienia do montazu sitownika elektrycznego,
Izowmrz'f:h'nlakodnleS|en|a 4 x M6 x 1 70 ze wzgledu na fazowania, powierzchnie
M TobOKOSE awintu 9.9 42 < przylegajaca lub sworzen ustawi¢ na wysokosci
gre = 9 5 — < co najmniej 2 mm. (Zalecana wysoko$¢: 5 mm)
B B N I- i I - Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik przemieszcza sie podczas
- > = powrotu do punktu wyjsciowego. Nalezy upewni¢
o] (+0_030) sie, ze przedmiot umieszczony na stoliku nie
©l ol ]| SHI\ o bedzie kolidowat z innymi elementami.
L gtebokosc¢ 5 Diugosc kabla = 250 Uwaga 3) Pozycja po powrocie do punktu wyjsciowego.
70 (62) A(Zakres przesuwy stolika)uWaga 2 g Uwaga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiang potozenia
Kt o _
48 10 | {6664 Skok 6] (1475 | (2.4) 65 punitu wyjsclowego
, 42][™\(punkt wyisciomy™  Pugkt wyisciotn, |  2[4]
0 L =l @ T T - ]
©
i T ;>| K_?I_ iinika (2 x @5
75 @ < 3| Opcja silnika: z blokada abel silnika (2 x 25) Silnik Serwo-
'\/:4bx (k”., T ~ (199.5)  Duugost kabla = 250 krokowy motor
gtebokos¢ gwintu
(zacisk uziemienia) 65 15 15
-—1 o o
g ﬁﬂg 3 9]
a==G=) & N
N X 855 5H9 (5°) Kabel blokady (23.5) 20 24
: glebokosts [mm]
> E — ? Model L |A[B|n|D]JE
3 s -1 = /3 = = LEFS3203-300 587.5
- = LEFS3201-300B | 6395|526 |4%0| 6] 2 |300
150 LEFS32(1-400 687.5
D E LEFS3201-4008 | 7395 |%%%|5%0| 8 3 |450
x 150 (= E) 15 LEFS320-500 | 78751 T a0 10 | 4 ls00
B 15 - LEFS32[]-500B | 839.5
mm] | EFS32[]-600 887.5
Model L[A[B[n[D[E _LEFS320-6008 | 9395|060 | 70|10 4 |600
LEFS32[1-100 387.5 LEFS32(1-700 987.5
LEFS320-100B | 4395 | 106 | 2%0 — | —  LEFS32[0-7008B | 10395 %6 [830| 12| 5 750
LEFS32[0-200 487.5 LEFS32(1-800 | 1087.5
LEFS3200-2008 | 5395206 |3%0| 6] 2 |390 7 FFS35(-8008 | 11395] 806 [9%0] 14| 6 900
. Uwaga 1) W przypadku wykorzystania ptaszczyzny odniesienia
LEFS40 26H9 ( 8'030! (170) do montazu sitownika elektrycznego, ze wzgledu na
) ) Uwaga 1) glebokosé 7 fazowania, powierzchnie przylegajaca lub_sworzen
dF>OW|erzchn|ka odniesieniag y 8 x 1.25 106 ustawi¢ na wysokos$ci co najmniej 2 mm. (Zalecana
0 montazu korpusu = ——————————=—— 60 © wysoko$¢: 5 mm)
Ieb9kosc ngntu13 2 N o0 Uwaga 2) Zakres w ktérym stolik przemieszcza sie podczas
Hie P % & powrotu do punktu wyjsciowego. Nalezy upewni¢
- Il sie, ze przedmiot umieszczony na stoliku nie bedzie
H | = o—é*u— kolidowat z innymi elementami.
S I = T Uwaga 3) Pozycja po powrocie do punktu wyj$ciowego.
NS ™~ 6H9 (+o.o30) Uwaga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiane potozenia
0 punktu wyj$ciowego.
(L)  gtebokosc? Diugos¢ kabla= 250
90 (86)  A(Zakres przesuwu stolika]"*? 86
o1 13 | | (90)[88] USkc:)k 88[(90)] (170.5) (3.1)
4[2] Punktwyjs’cigwg W‘skc'iovwvayga) 2[4] 65
0 H— 1 1 ; 20
L N~
a)i: 2 _£ © | EI&
- P
8 & ©8  Opcjasilnika: z blokadg ~ \KaRe!sinika (2x o)
Yo}
Mdx07 (219.5) Dlugosé kabla = 250
gtebokos¢ gwintu 8 65 15
(zacisk uziemienia) g
-—] &
o
N
N X 96.6 6H9 (+8-030) Kabel blokady (23.3)
w1 || glebokosé 6 Kabel silnika (2 x @5) 20
© _ - | e 1N [mm]
© L
= Model LIA/B|n|D|E
150 15 tEEgigg:gggB g%g 506| 678| 10 | 4 | 600
D x 150 (= E) 60 LEFS400-600 | 9615
B - LEFS400-6008 | 10105 %) 78] 10| 4 | 600
mm LEFS400-700 1061.5
Model L [A[BIn[D[E _LEFS4007008 |11105] | 88| 12| 5 | 780
LEFS4001-200 561.5 LEFS400-800 11615
LEFS400-2008 | 105 | 2% | %78 2 |3 “[EFS400-8008 | 12105 8% *78| 14| 6 | %0
LEFS400-300 661.5 LEFS4001-900 1261.5
LEFS400-3008 | 7105 °%® |48 | 6] 2 |30 7 FFsao0-900B |13105| *6|1078] 14| 6 | 90
LEFS400-400 761.5 LEFS4001-1000 | 13615
LEFS400-4008 | s105]“® |5 | 8] 3 | %0 7 FFS400-10008 14105 % |1178] 16 | 7 | 1050
13 ZS\vC
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Elektryczne stoliki przesuwne

Napedy z paskiem zebatym

Seria LEFB

LEFB16, 25, 32

Symbol zaméwieniowy

(€ &>

O wielkosé
16

25

32

LEFB

© Ekwiwalent skoku $ruby [mm]

16
o o

T | 48
O Skok [mm]
| 30 | 30 do 2000

* Patrz tablica dostepnych skokéw.

T_

6

500

- IR

@ Rodzaj silnika

6 6 o

1]6N][T
o 0 0 0

Wielkosé Kompatybilny
Symbol T ]
U - LEFB16 LEFB25 LEFB32 sterownik
Silnik krokowy LECP6
: (Serwo/24 VDC) 4 L ® LECP1
Serwomotor Ywaga)
A (24 VDC) o o — LECA6

A Ostrzezenie
Uwaga 1) Zgodnos$¢ produktéw z normami europejskimi
@ Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna zostata sprawdzona na napedzie elektrycznym serii
LEFB i sterowniku serii LEC. Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna zalezy od wspétdziata-
nia panelu operatorskiego klienta z innymi urzadzeniami elektrycznymi i okablowaniem.
Dlatego tez, zgodno$¢ produktéw z dyrektywg EMC nie moze by¢ certyfikowana dla
elementéow SMC, ktére sg czescig sktadowg catego urzadzenia i pracujg w okreslonych
warunkach. W wyniku tego klient jest zobowigzany do potwierdzenia zgodnosci z dyrekty-
wa EMC dla maszyny i jej wyposazenia jako catosci.
@ W przypadku specyfikacji serwomotoru (24 VDC), kompatybilno$¢ elektromagnetyczna
zostata sprawdzona poprzez zainstalowanie filtra elektronicznego zmniejszajgcego szumy
(LEC-NFA). Patrz str. 47 odnos$nie filtra. Szczegdty dotyczace instalacji znajdujg sie w
Instrukcji Obstugi LECA.

Dostepne skoki @Standard/ OProdukowane na zaméwienie
oo 2™ 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000|1200 (15001800 | 2000

LEFB16 O [ J O O () O [ J — — — —

LEFB25 O [ J O O [ J O [ J O O O O

LEFB32 O [ J O O [ ] O [ ) O O O O

* Inne skoki dostepne sg na specjalne zamdwienie.
Sitowniki z paskiem zebatym nie moga pracowac¢ w pozycji pionowej.

- —

Naped i sterownik sg sprzedawane jako komplet (Sterownik— strony 25 37)

Nalezy sprawdzié czy sterownik jest prawidiowo dobrany do napedu ~______cccmmmmemm T

<Sprawdzi¢ przed uzyciem> mm—m 7

@ Sprawdzi¢ czy symbol napedu na naklejce zgadza sie z symbolem sterownika. el

@ Sprawdzi¢ czy potgczenie rownolegte 1/0 jest prawidtowe (NPN lub PNP). o) E
- J

* Szczegoty dotyczace korzystania z tego urzadzenia znajdujg sie w Instrukcji Obstugi.
Instrukcja dostepna jest do pobrania z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com
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Elektryczne stoliki przesuwne
Naped z paskiem zebatym

Seria LEFB

@ Opcje silnika

@ Dtugosé kabla napedu [m]

© Dlugosé kabla /O [m]

= Bez blokady - Bez kabla - Bez kabla
3 3 3 3*
5 5 5 5*
8 8* * Jesli przy wyborze rodzaju sterownika wybrano
A 10* ,bez sterownika”, kabel I/O nie bedzie dotaczony.
" Informacje dotyczace kabla I/O patrz strona 33
1
O Typ kabla napedu B 15 (LECP6/LECAS) lub strona 43 (LECP1).
- Bez kabla C 20*
S Kabel standardowy *2 * Produkowany na zaméwienie (tylko kabel elastyczny)
R Kabel elastyczny (robotowy) Patrz parametry techniczne Uwaga 2) na str. 17

* 1 Kabel standardowy powinien by¢ stosowany
do czesci nieruchomych. Do czes$ci ruchomych
nalezy uzywac kabla elastycznego.

* 2 Dostepny tylko dla silnika krokowego.

Kompatybilne sterowniki

i18.

O Typ sterownika™

= Bez sterownika
SN (reelECns, (PN
6P wprowadzanie danych pozyciji)| PNP
IN LECP1 2 NPN
1P (bezprogramowy) PNP

* 1 Szczegoly dotyczace sterownikéw i kompaty-
bilnych z nimi silnikéw, patrz ,Kompatybilne
sterowniki” ponizej.

* 2 Dostepny tylko dla silnika krokowego.

(@ Sposéb montazu sterownika

- Bezposredni
D Na szynie DIN "% 2
* 1 Dostepny tylko dla sterownikéw typu “6N”

i “6P.”
* 2 Szyne DIN nalezy zamawia¢ osobno. Nie
jest ona dofaczona.

Wprowadzanie
danych

Wprowadzanie
danych

Bezprogramowy

Typ
Seria LECP6 LECA6 LECP1
Programowanie przez wprowadzanie danych pozycji, Mozliwo$¢ ustawiania krokow bez
Cechy . Lo
Sterownik standardowy uzycia komputera lub panelu operatora
Kompatybilny silnik Silnik krokowy Serwomotor Silnik krokowy
(Serwo/24 VDC) (24 vDC) (Serwo/24 VDC)
Max. ilos¢ ustawianych pozycji 64 punkty 14 punktow
Napiecie zasilajace 24 VDC
Szczegoly Strona 25 ‘ Strona 25 Strona 37

SvVC

N

16

)
1 Dobér modelu

LEFS

[Serwomotor (24 VDC)/silnik krokowy (Serwo/24 VDC

LECAG6 / LECP6

LECP1

AC Serwomotor
LEFSLIS

LECSA /LECSB |'

gotowe Wytyczne

Bezpieczenstwa

Szcze

|



Seria LEFB

Parametry techniczne

Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

Model LEFB16 LEFB25 LEFB32
Skok [mm] Y2 D (308086500, (600, 700) (300), 500, (600, 700), 800, (900) (300), 500, (600, 700), 800, (900)
, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000) 1000, (1200, 1500, 1800, 2000)
5 Obcizenie uzytkowe [kg]""2% 2)|poziomo 1 5 14
S, | Predkosé [mm/s] V93 2 48 do 1100 48 do 1400 48 do1500
§ Maks. przyspieszenie/hamowanie [mmis?] 3,000
> Dokfadnos¢ pozycjonowania [mm] +0.1
@ | Ekwiwalent skoku Sruby [mm] 48 48 48
5 [ dpornosé na udezeiavbraci (e 50/20
s pornos$¢ na uderzenialwibracje [m/s:
o | Przeniesienie napedu Pasek zebaty
Prowadnica Prowadnica liniowa
Zakres temperatury pracy ['C] 5do 40
Wilgotnos¢ powietrza 90 lub mniej (bez kondensacji)
o | Wielkos¢ silnika 128 042 | [156.4
§ Rodzaj silnika Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)
E‘ Enkoder Przyrostowy faza A/B (800 impulséw/obr)
i Napiecie znamionowe [V] 24 VDC +10%
g Pobér mocy [W] V2924 24 32 52
g Pobdr mocy wstanie czuwania podczas pracy [W] Uvae$ 18 16 44
© | Chwilowy maksymalny pobor mocy [W] Uvesz & 51 60 127
& | Masa sterownika [kgl 0.15 (montaz bezposredni), 0.17 (montaz na szynie DIN)
> Typ Uwaga 7) Mechanizm samoblokujacy
fg? Sita trzymania [N] 4 19 36
gg Pob6r mocy [W] Uvaga8) 2.9 5 5
& Napiecie znamionowe [V] 24 VDC +10%

Uwaga 1) Skoki wymienione w nawiasach ( ) produkowane sg na zaméwienie.
Uwaga 2) Predkos$¢ zalezy od obcigzenia uzytkowego. Patrz “wykres predkos$¢ - obcigzenie uzytkowe (przyblizony)” na stronie 3.
Ponadto, jesli dtugos¢ kabla przekracza 5 m predko$¢ zmniejsza sie o max. 10% na kazde 5 m.
Uwaga 3) Odporno$¢ na uderzenia: Préba spadku z wysokosci przeprowadzona w obu kierunkach skoku i prostopadle do skoku nie spowodowata nieprawidtowego
dziatania napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyjsciowym napedu.)
Odporno$¢ na wibracje: testy w zakresie 45 do 2000 Hz nie spowodowaty nieprawidtowego dziatania. Test wykonano w obu kierunkach skoku i prostopadle
do skoku. (Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.)
Uwaga 4) Pobdr mocy (wiacznie ze sterownikiem) odnosi sig¢ do pracy napedu.
Uwaga 5) Pobdr mocy w stanie czuwania podczas pracy (razem ze sterownikiem) oznacza moment, gdy naped zatrzymuje sie w ustawionej pozycji podczas pracy.
Z wyjatkiem nacisku.
Uwaga 6) Chwilowy maksymalny pobdr mocy (ze sterownikiem) oznacza sytuacje, gdy naped pracuje. Warto$¢ ta moze by¢ wykorzystana do doboru zrédta zasilania.
Uwaga 7) Tylko blokada.
Uwaga 8) Do napedu z blokada, nalezy doda¢ pobér mocy przez blokade.
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Elektryczne stoliki przesuwne
Naped z paskiem zebatym

Seria LEFB
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Parametry techniczne 5
o
(m]
Serwomotor (24 VDC)
Model LEFB16A LEFB25A —
Uwaga 1) (300), 500, (600, 700) (300), 500, (600, 700), 800, (900) S
Skok [mm] 800, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000) S
3 | Obcigzenie uzytkowe [kgf* | poziomo 1 2 S,
g Predkosé [mm/s] V%92 2) 48 do 2000 48 do 2000 ° (7))
S | Maks. przyspieszenie/hamowanie [mm/s2] 3,000 § LL
= D pp - : o
< oktadnos$¢ pozycjonowania [mm] +0.1 = |
g Ekwiwalent skoku sruby [mm] 48 48 %
E Odpornos¢ na uderzenialwibracjg [mis?] Uwaga 3 50/20 e
T =
Przeniesienie napedu Pasek zebaty ~
Prowadnica Prowadnica liniowa £
Zakres temperatury pracy ['C] 5 do 40 g
Wilgotnos¢ powietrza 90 lub mniej (bez kondensaciji) 8
Wielkos¢ silnika 28 042 z
:5’ Moc silnika [W] 30 36 Q
S | Rodzaj silnika S
% Enkoder Przyrostowy faza A/B (800 impulséw/ obr)/Z 8
@ | Napiecie znamionowe [V] 24 VDC +10% g
2 | Pobér mocy [W] Uvaga 4) 78 69 3
1) z - B (Rl
£ | hoaCEAm ek Te ceuwania thaga) Potozenie poziome 4 Potozenie poziome 5
é Chwilowy maksymalny pobér mocy (W}""*® 87 120 ©
Masa sterownika [kg] 0.15 (montaz bezposredni), 0.17 (montaz na szynie DIN) O
Uwaga 7) Mechani lokuj =
o Typ echanizm samoblokujacy -
E-E Sita trzymania [N] 4 19 B
58 | Pobor mocy [W] V2929 2.9 5 o
=]
2 | Napigcie znamionowe [V] 24 VDC +10% L
Uwaga 1) Skoki wymienione w nawiasach () produkowane sg na z amdwienie.
Uwaga 2) Predko$¢ zalezy od obcigzenia uzytkowego. Patrz “wykres predkosé - obciazenie uzytkowe (przyblizony)” na stronie 3.
Ponadto, jesli dlugos¢ kabla przekracza 5 m predko$¢ zmniejsza sig¢ o max. 10% na kazde 5 m. ™
Uwaga 3) Odporno$¢ na uderzenia: Proba spadku z wysokosci przeprowadzona w obu kierunkach skoku i prostopadle do skoku nie spowodowata o
nieprawidtowego dziatania napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.) (&)
Odporno$¢ na wibracje: testy w zakresie 45 do 2000 Hz nie spowodowaly nieprawidtowego dziatania. Test wykonano w obu kierunkach skoku i prostopadle |._|IJ

do skoku. (Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.)
Uwaga 4) Pobdr mocy (wiacznie ze sterownikiem) odnosi sie do pracy napedu.
Uwaga 5) Pobdr mocy w stanie czuwania podczas pracy (razem ze sterownikiem) oznacza moment, gdy naped zatrzymuije sie w ustawionej pozycji podczas pracy.
Z wyjatkiem nacisku. —

Uwaga 6) Chwilowy maksymalny pobér mocy (ze sterownikiem) oznacza sytuacje, gdy naped pracuje. Warto$¢ ta moze byé wykorzystana do doboru zrédta zasilania.
Uwaga 7) Tylko blokada. .
Uwaga 8) Do napedu z blokada nalezy doda¢ pobér mocy przez blokade. % n
IS
Masa s|L]
|l
oL
?ful
Model LEFB16 2 |
Skok [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000
Masa [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10
[, NS—
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.12
[aa]
Model LEFB25 8
Skok [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (1800) (2000) |._|IJ
Masa [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30 ~
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.26 ¢<,§
(&)
Model LEFB32 w
Skok [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (1800) (2000)
Masa [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90 ®
Masa dodatkowa blokady [kg] 0.53 §§
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Seria LEFB

Budowa

Seria LEFB

= 19

25 23

G2

11 12

A—

™

— =

r

i

v

CK\
Gk\

A—

.

d &

\ |

N

olo b F;%!i_%?

s
/

Y
S— T iy I
A-A
Wykaz czesci
L.p Nazwa Materiat Uwagi
1 Korpus stop aluminium anodowowany
2 Szyna prowadzaca —
3 Pasek zgbaty —
4 Zacisk paska stal weglowa chromowany
5 Zderzak paska stop aluminium anodowany
6 Stolik stop aluminium anodowany
7 Plyta zaslepiajaca stop aluminium anodowany
8 |Uszczelnienie zderzaka tasmy tworzywo sztuczne
9 Ostona A odlew aluminium z powtokg
10 | Obsada kota zgbatego stop aluminium
11 | Watek kota zebatego stal nierdzewna
12 | Kolo zebate krancowe stop aluminium anodowane
13 Kolo zebate silnika stop aluminium anodowany
14 Mocowanie silnika stop aluminium z powtokg
15 Ostona silnika stop aluminium anodowany
16 Pokrywa krancowa stop aluminium anodowany
17 | Zacisk tasmy stal nierdzewna
18 | Silnik —
19 | Przepust gumowy NBR
20 Zderzak stop aluminium
21 | Tasma pyloszczelna stal nierdzewna
22 | Prowadnica —
23 Prowadnica —
24 | Sruba do regulacji naciagu | stal chromowo-molibdenowa niklowana
25 | Kotek mocujacy koto zebate | stal chromowo-molibdenowa niklowana
19
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Elektryczne stoliki przesuwne .
Napedy z paskiem zebatym S€ria LEFB

=
[0}
°
g
Wymiary: naped z paskiem zebatym 5
Q
+ o
LEFB16 @3H9 ( 8'025) (72) o
Uwaga 1) gtebokos¢ 3 0 -
Powierzchnia odniesienia 4%xM4x0.7 .
do montazu korpusu —_— 24 © —~
gtebokos$é gwintu 6.4 N~ & 8
ﬁ = -. = = ® = = : >
b S = - s
+0.025 Opcja silnika: S|»
Lol 3H9 ('0°%°) pcj : 2w
Sl glebokosé 3 z blokada Silnik ~ Serwo- | S|l
L ® Diugosc kabla = 250 ) Kabel blokagy TOKOWy ~motor X -
7 (92) A(Zakres przesuwu stolika)™*#?2 37 535 | (15) g5 20 o 035) 24 é
= _1/ o
(96) [94] Skok B[4 N > F—={— k>
4121 |[N\Punkt wyjsciowy] . Punkt wyisciony | 2[4 N 7 R
, ~ — [ c
I | _ﬂ_ —
o = g 65 15 |@
>>>>> Qs :r' Kabel sﬂnlkal\ ZDlugost kabla 8
e s T o (2xe5) = i = 250 S
FE 3
Sruba do regulacji naciagu paska =
+0.025
24 L, 3h9(6™) 55 11\ (M3: rozstaw Klucza 2.5) 2
nxe34 _ "["glebokosé 3 11.7 \ 2
QI I i = — il R - M4 x 0.7 g
| = H [o gt. gwintu 7 b5
150 3 (zacisk uziemienia) (28
D x 150 (= E) 20 o
B [mm] E;
Uwaga 1)V\Il Etrzypadku wykorzys}agia plasfzczyzny_ odniesienia hdo_ montalzu silownlikg Model L A B n D E ﬂ
elektrycznego, ze wzgledu na fazowania, powierzchnie przylegajaca Iu -
sworzen ustawi¢ na wysokos$ci co najmniej 2 mm. LEFB160T-3000 495.5 306 435 6 2 300 ~
Zalecana wysoko$¢: 5 mm) LEFB160T-5000 695.5| 506 635 10 4 600 2
Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik przemieszcza sig podczas powrotu do punktu wyjscio- | EFB160T-6000 7955 | 606 735 10 4 600 o
vkvoel%%whla?lzefgnl;’ﬁqeiv(\;?é%:zs{azn?i.przedm|ot umieszczony na stoliku nie bedzie LEFB160T-70000 8955 706 835 12 5 750 ﬂ
Uwaga 3) Pozycja po powrocie do punktu wyj$ciowego. LEFB160T-80000 995.5| 806 935 14 6 900
Uwaga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiane potozenia punktu wyjsciowego. LEFB160T-90000 | 10955 906 | 1035 14 6 900
LEFB25 a3H9 (5 %%°) (102) LEFB160T-10000 [ 1195.5] 1006 | 1135 | 16 7| 1050 -
Uwaga 1) gtebokosé 3 X 64 m
Powierzchnia odniesienia 4 xM5x0.8 45 8
—’do montazu korpusu gtebokos¢ gwintu 8.5 | J 3 =
I = © = = ® = L ‘,'L = & 9
H B | I |
H J [ —
I ® ® ) —_——
3 gu 3H9 (6°*°) Opcja silnika: o
gteboko$é 3 z blokada Silnik  Serwo- 5
(L) Diugos¢ kabla = 250 N krokowy motor ||
<
10 (109) A (Zakres przesuwu stolika) U%a%a2) 57  g4.8 (1.5) 65 o T:;;esl)blokady 20 CE) g
(113)[111] Skok 54[(56)] <] 58 =3 :@ e § L
. . Uwaga4) ~Uwaga 3 o 38 Z—EE nlwl
412 Punkt wyjsciowy] Punkt wyj$ciow: 2[4] . = :A{-— B <! O -d
pp— =] N
§ © — T | 65 15 <
o _ _— I 9 o et Dlugosé kabla |
~|wo| Ll [ | =~ 250
KT 6_5 — o
Kabel silnika (2 x 24.7) [} E 4§_[ 8
3H9 (*8-025) 6, Sruba do regulagji naciagu paska I-_IIJ
nxe4.5 < T glebokodt 3 17 (M3: rozstaw klucza 2.5) — me] 2
% - S % ode
2 ; Tl © . _M4x07 LEFB25T-51 1158 | &
- : s s LEFB25T 6 [ 10 |
170 10 LEFB25AT-[sT] 98.8
- 139.
Dx 170 (=E) 25 LEFB25AT-[STIB 39.8
Model L A B n D E e
B LEFB250T-3000 541.8| 306 467 6 2 340 % g
LEFB250T-5000 741.8 | 506 667 8 S 510 % 2
Uwaga 1) Wl prz_zpadlruktwykorzystania p’faslzzzyzny ?dniesierjia do lmon:]ailu LEFB250T-6000 841.8 606 767 10 4 680 é g
sifownika elektrycznego, ze wzgledu na fazowania, powierzchnig N S
przylegajaca lub sworzen ustawi¢ na wysokosci co najmniej 2 mm. LEFB250T-7000 541.8 706 867 10 4 680 g’) &
(Zalecana wysoko$¢: 5 mm) LEFB250T-8000 |1041.8| 806 967 12 5 850 &S
Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik przemieszcza sie podczas powrotu do punktu LEFB250T-9000 |1141.8| 906 | 1067 14 6 1020
wyjsciowego. Nalezy upewnic¢ sig, ze przedmiot umieszczony na stoliku  LEFB250T-10000 | 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020
nie bedzie kolidowat z innymi elementami. LEFB250T-12000 | 1441.8 | 1206 | 1367 | 16 7 | 1190
Uwaga 3) Pozycja po powrocie do punkiu wyjSciowego. LEFB250T-15000 | 1741.8 | 1506 | 1667 | 20 9 | 1530
U 4) Wartosci i h podaj i tozeni kt jsci .
waga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiane potozenia punktu wyjsciowego LEFB250T-18000 | 20418 | 1806 | 1967 o 1 1870
LEFB250T-20000 | 2241.8 | 2006 | 2167 26 12 2040
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Seria LEFB

Wymiary: naped z paskiem zebatym

LEFB32
g5H9 (6°) 122
U 1 <
Powierzchnia odnigg?eani)a gtebokos¢ 5 70
do montazu korpusu 4 x M6 x 1 42
\ gtebokos$é gwintu 8.5 3
= [ = = = [ = = = -
I B | I .
[ J | 2]
S S :::I ¢
3 3 5H9 (+8.030) o
gtebokosé 5 °p°|13"|‘°sk"ar:ka:
z
2 Silnik Serwo-
(L) Diugos¢ kabla = 250 e krokowy motor
10 121 A (Zakres przesuwu stolika) Vwega2) 62 86.6 1.5 65 o} Kabel blokady 0 24
(121) P . (1.5) 20 R W =]
3 e
(125) [123] Skok 64 [(66)] o 48 ZC
Uwaga4)  Punkt Uwaga3) -— @
4[2] Punkt wyj$ciow iSCi 1214 ] i -
[ Vi vl wyjéciowy e8] o
o o &l Dtugos¢ kabla
©| © g =250
I R s gl | 3
(N SO B rr = S| o , 3
“lo — A
_4\ )
™)
Kabel silnika 75 \Sruba do regulacji naciggu paska
(2x25) 22 (M3: rozstaw klucza 2.5)
T \M4xo07
5H9 (+8,o30) g}leokoéé. gw!ntu' 8
n x g5.5 glebokost 5 (zacisk uziemienia)
A _ i hd
o - - | —— —
3 =
200 15
D x 200 (= E) 25
(B)
[mm]
Model L A B n D E
U 1w " " ania of dniesi LEFB320T-3000 585.6 | 306 489 6 2 400
waga przypadku wykorzystania ptaszczyzny odniesie- -
nia do¥nonta2u gilownyika eIektrycznego, ge wzgledu LEFB320 T-5000 785.6 506 689 8 3 600
na fazowania, powierzchni¢ przylegajaca Ilub LEFB320T-6000 885.6 | 606 789 8 3 600
ag;zfr‘]:swta;'ﬁo';ivgym‘;’sc' co najmniej 2 mm. LEFB3207T-7000 | 9856| 706 | 889 | 10 4 800
Uwaga 2) Zakres w ktyérym sté)lik przemieszcza sie podczas LEPB3Z0 T-8000 1085.6 806 989 10 4 800
powrotu do punktu wyjsciowego. Nalezy upewni¢ LEFB320T-9000 1185.6 906 | 1089 12 5 1000
sig, ze przedmiot umieszczony na stoliku nie bedzie LEFB320T-10000 | 1285.6 | 1006 | 1189 12 5 1000
Uwaga 3)';04'3;%3*‘) : 'Sggvﬁgc?ée&egfnm wyidciowego LEFB320 T-12000 | 1485.6 | 1206 | 1389 | 14 6 | 1200
Uwaga 4) Wartosci w nawiasach podajg zmiane poiozenia LEFB320T-15000 | 1785.6 | 1506 | 1689 18 8 1600
punktu wyjsciowego. LEFB320T-18000 | 2085.6 | 1806 | 1989 20 9 1800
LEFB320T-20000 | 2285.6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Seria LEF

Napedy elektryczne/ _ )
Szczegotowe wytyczne bezpieczenstwa 1

Nalezy doktadnie przeczyta¢ przed uruchomieniem sitownika.

Wytyczne bezpieczenstwa i instrukcje obstugi sitownikow elektrycznych
mozna pobrac z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

Projektowanie ‘

Eksploatacja

/\ Ostrzezenie

1.

Nie obcigza¢ napedu poza dopuszczalny zakres pracy.
Naped nalezy dobra¢ w oparciu o0 maksymalne obcigzenie oraz
dopuszczalny moment. Jesli naped pracuje poza dopuszczal-
nym zakresem, obcigzenie mimosrodowe przytozone do
prowadnicy bedzie zbyt duze i bedzie niekorzystnie wptywato na
sitownik tj. utworzy sie luz prowadnicy, obnizy sie doktadnosé
dziatania i skroceniu ulegnie zywotnos$¢ produktu.

. Nie stosowa¢ napedu w aplikacjach, w ktérych na

naped moglyby by¢ wywierane zbyt duze sily
zewnetrzne lub uderzeniowe.
Moze prowadzi¢ to do uszkodzenia napedu.

Eksploatacja

A\ Ostrzezenie

1.

Nalezy ustawi¢ szerokos¢ okreslenia pozycjonowa-
nia, przez dane krokowe, na co najmniej 0.5 (przy-
najmniej 1 w przypadku modelu z paskiem zebatym.)
Jezeli [na pozycji] wynosi 0.5 lub mniej, sygnat osiggniecia [na
pozycji] moze nie pojawi¢ sie na wyjsciu.

2. Sygnal wyjsciowy INP (na pozycji)

1) Pozycjonowanie
Kiedy naped osigga ustawiony w danych krokowych zakres
[na pozycji], sygnat wyjsciowy INP zostanie zatgczony.
Wartos$¢ poczatkowa: nastawic¢ na [0.50] lub wyzsza.

O

A\ Ostrzezenie

3.

10.

1.

SvVC

powrotu do punktu wyjsciowego.
I l x

Nigdy nie uderza¢ na koncu skoku, nie wylaczajac
Wewnetrzny zderzak moze ulec uszkodzeniu.

- : ; \
Obchodzi¢ sie z napedem ostroznie, w szczegolnosci gdy jest
uzywany w potozeniu pionowym.

. Naped uzywac¢ przy wstepnie ustawionej sile pozy-

cjonowania.

Gdy naped pracuje z sitg pozycjonowania nizszg niz wartosc
wstepnie ustawiona, moze wigczy¢ sie alarm.

. Rzeczywista predkos$¢ napedu moze sie zmienia¢ w

zaleznosci od obciazenia.

Podczas doboru napedu nalezy zapoznac sie¢ z wytycznymi
odnosnie doboru modelu i parametrami technicznymi zamiesz-
czonymi w katalogu.

. Podczas powrotu do punktu wyjsciowego nie

obciazaé¢, uderza¢ lub wywiera¢ oporu dodatkowe-
go na przemieszczane obcigzenie.

W innym przypadku punkt wyj$ciowy moze zostac przesunie -
ty, gdyz jest wykrywany w oparciu o moment obrotowy silnika.

. Nie zgina¢, zarysowywa¢ lub powodowa¢ innych

uszkodzen powierzchni montazowej korpusu i stolika.
Moze to prowadzi¢ to utraty rownolegtosci powierzchni monta-
zowych, powstania luzéw w prowadnicach, wzrostu oporu
slizgowego lub wystagpienia innych problemoéw.

. Podczas montazu elementu obciazenia, nie przykia-

da¢ duzych sit uderzeniowych oraz duzych momen-
tow.

Przytozenie sity zewnetrznej wigkszej niz dopuszczalny
moment, moze spowodowacé luzy w napedzie oraz wzrost
oporu slizgowego lub wystgpienie innych problemow.

. Zachowa¢ ptaskosé powierzchni montazowych 0.1 mm

lub doktadniejsza.

Brak ptaskosci elementu monotwanego na napedzie, podstawy
montazowej lub innych czesci moze prowadzi¢ do zwigkszenia
oporu $lizgowego.

Podczas montazu korpusu, zachowac zagiecie kabla
40 mm lub wigksze.

W trakcie pozycjonowania oraz w zakresie pozycjo-
nowania nie przyklada¢ obcigzenia do stolika.

22
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Seria LEF

Napedy elektryczne/
Szczegotowe wytyczne bezpieczenstwa 2

Nalezy doktadnie przeczyta¢ przed uruchomieniem sitownika.

Wytyczne bezpieczenstwa i instrukcje obstugi sitownikéw elektrycznych
mozna pobraé¢ z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

|

Eksploatacja \

| Konserwacja

A\ Ostrzezenie
12.

Do montazu napedu nalezy uzywaé¢ srub o odpo-
wiedniej dlugosci oraz przykrecac je z odpowiednim
momentem.

/A Ostrzezenie

Czestotliwos¢ wykonywania przegladow
Przeglady nalezy przeprowadza¢ zgodnie z ponizszym harmo-
nogramem.

L . . . Czestotliwosé Ogolny stan napedu Konstrukcja Pasek
Przykrecanie srub momentem wiekszym niz zalecany moze Sorawdzenie przed
uszkodzi¢ sitownik, z kolei. qurecenie mpiejszym momentem wlgczeniem kapzdego o — —
moze powodowacé przesuniecie go z miejsca montazu lub w dnia
ekstremalnym przypadku oderwanie. Sprawdzenie co
6 miesiecy/1000 km/ @) O O
Montaz korpusu oA 5 milliondw cyKkli *
f] " " — * W zaleznosci co nastgpi wczesniej.
[] 3
< ) * Elementy podlegajace wizualnej ocenie stanu
] oA L 1. Poluzowane $ruby, nietypowy brud
Model b [mm] [mm] 2. Sprawdzenie zarysowan i potaczen kabli
LEFO16 M3 35 20 3. Drgania, hatas
LEFO25 M4 45 24 o . . .
LEFo32 VE 05 0 Elementy podlegajace sprawdzeniu konstrukcji napedu
LEFS40 M6 6.6 31 1. Stan smarowania czesci ruchomych.
2. Luz lub poluzowania na czes$ciach przytwierdzonych lub
Srubach montazowych.
Montaz elementu T * Elementy podlegajace sprawdzeniu paska
V-H-y 7 voe | G M(fg:'rg‘;:i‘;m g,eéofozé W przypadku zauwazenia ponizszych nieprawidtowosci nalezy
A"é%" [N‘m] |wkrecania mm) natychmiast zatrzymac¢ sitownik i wymieni¢ pasek. Ponadto,
It - LEFC16 | M4 x 0.7 15 6 nalezy upewni¢ sie, ze srodowisko pracy i warunki pracy
LEFO25 | M5x 0.8 3.0 3 spetniajg wymagania okreslone dla produktu.
LEFO32 | M6x1 5.2 9 a. Ptécienna osnowa paska zebatego jest zuzyta.
LEFS40 | M8 x 1.25 12.5 14 Wibékna osnowy sg postrzepione. Guma jest starta, a wiokna
Aby unikngé¢ styku $rub montazowych elementu obcigzenia z korpusem, sg biatawe. Linie wiokien nie sg wyrazne.
nalezy uzyé srub krétszych o min. 0.5 mm niz maksymaina gtebokosé b. Luszczenie sie lub zacieranie jednej ze stron paska.
wkrecania. Zastosowanie dtugich $rub, ktére beda stykaty sie z korpusem . . . L
moze prowadzié do nieprawidtowego dziatania. Krawedzie paska zaokraglajq sie oraz wystajg wytarte nitki.

c. Pasek jest czesciowo przeciety

13. Naped nalezy montowac za korpus. Montaz za stolik Pasek jest czesciowo przeciety. Ciata obce schwytane w
i przesuwanie korpusu jest niedozwolone. zgby powodujg uszkodzenia.
14. Napedy z paskiem zebatym nie moga byé montowa- d. Pionowa linia na pasku

Uszkodzenie powstajgce na skutek zahaczania paska o
kotnierz.
e. Guma z odwrotnej strony paska jest zmiekczona i lepka.

f. Pekniecia z odwrotnej strony paska.

ne w potozeniu pionowym.

Nalezy sprawdzi¢ w parametrach technicznych
minimalng predkos¢ dla danego modelu napedu.

W innym przypadku moze wystgpi¢ nieoczekiwane nieprawi-
dtowe dziatanie np. stukanie.

Podczas pracy napedu z paskiem zebatym, z pred-
koscia mieszczaca sie w danych technicznych,
moga wystapi¢ drgania. Moze to by¢ spowodowane
warunkami pracy. Nalezy zmieni¢ predkos¢ na
wartos¢, ktora nie powoduje drgan napedu.

15.

16.
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Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)

Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) c E -

Seria LECPG

Serwomotor (24 VDC)

Seria LECAG

Symbol zamdéwieniowy

poszezenie | LE C[P]6[N .

Uwaga) Zgodno$¢ produktéw z normami —_
europejskimi
@ Kompatybilnos¢  elektromagnetyczna

elektrycznym serii LEF i sterowniku rownik
serii LEC. Kompatybilno$¢ elektroma- Stero
gnetyczna zalezy od wspdtdziatania

Symbol napedu

zostala sprawdzona na napedzie seria LECP6  Seria LECA6

panelu operatorskiego klienta z innymi Kom Datyb”ny silnik

okablowaniem. Dlatego tez, zgodnos$é P
produktow z dyrektywa EMC nie moze (Serwo/24 VDC)
byé certyfikowana dla elementéw 400B-R16N1

urzadzeniami elektrycznymi i Silnik krokowy (Bez czesci symbolu oznaczajacego kabel i opcje)
Przyktad: Wpisa¢ [LEFS16A-400] dla LEFS16A-

SMC, ktore sa czescig skiadowa| | A Serwomotor
catego urzadzenia i pracujg w okreslo- (24 VDC) Uwaga 1)
nych warunkach. W wyniku tego klient

———— e Opcje

jest zobowiazany do potwierdzenia llos¢ ustawianych

zgodnosci z dyrektywa EMC dia pozycii (punktow) ¢ Dlugosé¢ kabla I/O[m]| - | Montaz bezposredni

maszyny i jej wyposazenia jako 64

Bez kabla DUwaga2)l Montaz na szynie DIN

catosci.

@ W przypadku specyfikacji serwomoto-
ru (24 VDC), kompatybilnos¢ elektro- Potaczenie réownolegte 1/0
magnetyczna zostata sprawdzona
poprzez zainstalowanie filtra elektro- N | NPN
nicznego  zmniejszajacego  szumy P | PNP
(LEC-NFA). Patrz str. 33 odnosnie

QW

5

nie ma koniecznosci zamawiania tego sterownika.

znajdujg sie w Instrukcji Obstugi
LECA.

15 Uwaga 2) Szyna DIN nie jest dotagczona.
3 Nalezy zamawiac jg osobno.

filtra. Szczegoly dotyczace instalacji| « jegi przy zamawianiu serii LE wybrano model wyposazony w sterownik ( -C06NC/ -006P0)

Naped i sterownik sg sprzedawane jako komplet
Nalezy sprawdzi¢ czy sterownik jest prawidtowo dobrany do napedu

<Sprawdzi¢ przed uzyciem> {_iEEHHJI
@ Sprawdzi¢ czy symbol napedu na naklejce zgadza sie z symbolem sterownika.
@ Sprawdzi¢ czy potaczenie réwnolegte 1/0 jest prawidtowe (NPN lub PNP). a

* Szczegdly dotyczace korzystania z tego urzadzenia znajduja sie w Instrukcji Obstugi. Instrukcja dostgpna jest do pobrania z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

Parametry techniczne

Podstawowe parametry techniczne

Element LECP6 LECA6
Kompatybilny silnik Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) Serwomotor (24 VDC)
Zasilanie Uwaga 1) Napiepie zasilgpia: 24VDC £10% Pobérlprqdu: 3A (_szczytqwg 5 A)Uwaga2) Napiegie zasilelanlia: 24VDC +10% Pobor pradu: 3A (slzczytovlvejo A)Uwaga 2)
[wiaczajac moc silnika napedowego, moc sterownika, zatrzymanie, zwolnienie blokady] [wlaczajac moc silnika napedowego, moc sterownika, zatrzymanie, zwolnienie blokady]
Wejscia réwnolegte 11 wejs¢ (izolacja przez transoptor)
Wyjscia rownolegte 13 wyjs¢ (izolacja przez transoptor)
Kompatybilny enkoder Przyrostowy faza A/B (800 impulséw/obrét) [ Przyrostowy faza A/B/Z (800 impulséw/obrét)
Komunikacja szeregowa RS485 (protokét Modbus )
Pamieé EEPROM
Wyswietlacz LED Zielony/czerwony jeden z dwoch
Sterowanie blokada Przytacze wymuszajace zwolnienie blokady Ywaga 3)
Dtugos¢ kabla [m] Kabel I/0: 5 lub krotszy Kabel napedu: 20 lub krétszy
Chiodzenie Naturalne chtodzenie powietrzem
Zakres temperatury pracy [°C] 0 do 40 (bez zamarzania)
Wilgotnosé w srodowisku pracy [%RH] 90 lub mniej (bez kondensaciji)
Zakres temp. przechowywania [°C] —10 do 60 (bez zamarzania)
Wilgotno$é podczas przechowywania [%RH] 90 lub mniej (bez kondensacji)
Rezystancja izolacji Pomiedzy obudowa (zebro radiatora), a przytaczem SG
MQ] 50 (500 VDC)
150 (montaz bezposredni
Masa [g] 170 gmontaz na spzynie DI)N)

Uwaga 1) Do zasilania sterownika nie nalezy stosowa¢ zasilacza z ograniczeniem pradowym.
Uwaga 2) Pobdr mocy zmienia sie w zalezno$ci od modelu napedu. Szczegdty patrz parametry techniczne napedu.
Uwaga 3) Do blokady samoczynne;j.
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Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) Seria I_ EC P 6

Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Serwomotor (24 VDC) Seria I_ ECA6

Spos6éb montazu

a) Montaz bezposredni (LECI60-) b) Montaz na szynie DIN(LECJ61C1D-[1)

(montaz przy uzyciu dwéch srub M4)

Kierunek montazu |:>

Przewdéd uziemiajacy

Kierunek montazu |:> T

(montaz na szynie DIN)

Szyna DIN zablokowana.
Przewod

\\uzierpi_a_jgcy

tacznik do montazu
szyny DIN

Zaczepi¢ sterownik na szynie DIN, w celu zablokowania
nacisna¢ dzwignie (widokA) w kierunku wskazywanym przez strzatke.

Szyna DIN L
125 5.25 75
AXT100-DR- (Pitch) ~
* W miejscu O wpisa¢ numer “L.p.” z tabeli ponize;j. P A N A R R A o] 0] e
Szczegoly dotyczace wymiaréw montazowych patrz wymiary na str. 27. R e s i i i o e
'
) 125
Wymiar L [mm] )
L.p. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 35.5 48 60.5 73 85.5 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
L.p. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 3105 | 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 |510.5

tacznik do montazu na szynie DIN
LEC-DO (z 2 srubami montazowymi)

Stosowany do sterownika do montazu bezposredniego, gdy jest on pdzniej montowany na szynie DIN.
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Seria LECP®6
Seria LECAG

Wymiary
a) Montaz bezposredni (LECI6000-[1)
EL.7) @45
66 otv;/ér 35
10 Zasilanie LED (zielony) montazowy 31

(ON: witaczone zasilanie)

Zasilanie LED (czerwony)

r ﬁ’y (ON: witgczony alarm)
©

Gniazdo Wej/Wyj CN5

Gniazdo komunikacji CN4

o —
Gniazdo enkodera CN3 =Y S
Gniazdo zasilania silnika CN2
Gniazdo zasilania CN1
L
~
otwoér
montazowy

b) Montaz na szynie DIN (LECCI61C1D-[)

Wymiar L oraz symbol zamoéwieniowy

(81.7) (11.5) szyny DIN patrz strona 40.
66 35
1
— -
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©
N
<
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Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) Seria LE CP 6

Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Serwomotor (24 VDC) Seria LE CA 6

Przyklad podiaczenia 1

‘ Ztacze zasilania: CN1 ‘

* Wtyczke zasilania nalezy zamoéwi¢ dodatkowo

Opis zaciskow w ztgczu zasilania CN1 dla LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0.5/5-ST-2.5)

Wtyczka zasilania do LECP6

Nazwa Funkcja Opis funkcji
ov Wspdlne zasilanie (-) | Wspolne zaciski M24V/C24V /EMG /BK RLS (-).
M24V Zasilanie silnika (+) Zasilanie silnika (+) dostarczane do sterownika.
C24Vv Napiecie sterujace (+) | Napiecie sterujgce (+) dostarczane do sterownika. > >
- - SRS N7
EMG Stop (+) Sygnat (+) wymuszajacy zatrzymanie. g NS E:'
BK RLS Zwolnienie blokady (+) | Sygnat (+) zwalniajacy blokade. ou «
m

Opis zacisko

w w ztaczu zasilania

CN1 dla LECA6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0.5/7-ST-2.5)

Wtyczka zasilania do LECA6

Nazwa Funkcja Opis funkgciji
ov Wspolne zasilanie (=) | Wspolne zaciski M24V/C24V /EMG /BK RLS (-).
M24V Zasilanie silnika (+) Zasilanie silnika (+) dostarczane do sterownika.
C24V Napiecie sterujgce(+) | Napiecie sterujgce (+) dostarczane do sterownika.
EMG Stop (+) Sygnat (+) wymuszajgcy zatrzymanie.
BK RLS Zwolnienie blokady (+) | Sygnat (+) zwalniajacy blokade.
RG+ Wyjcie 1 rezystora hamujacego| Sa to zaciski wyjscia rezystora hamujacego do podiaczenia zewnetrznego.
RG- Wyjscie 2 rezystora hamujacego| (W standardowych wykonaniach serii LE nie ma koniecznosci ich podiaczania.)

Przyktad podiaczenia 2

| Ztacze 1/O:

CN5|

Prosimy podtgczac w oparciu o ponizsze schematy.

Schemat potaczen

* Przy podtaczaniu PLC, itp., do zlacza komunikacji rownolegtej CN5, nalezy uzy¢ kabla I/0 (LEC-CN5-0J).
* Podtgczenie powinno zosta¢ zmienione w zaleznosci od typu potaczenia rownolegtego I/O (NPN lub PNP).

LECO6NOO- (NPN) LECO6POITI-CI (PNP)
24 VDC 24 VDC
CN5 dla sygnatu /O CN5 dla sygnatu I/O
com+ | Al {4 com+ | Al {
CoM- | A2 CoM- | A2
INO A3 oo INO A3 | oo
INL A4 —o o INL VI N
IN2 A5 —o o IN2 A5 | oo
IN3 A6 —o0 o IN3 A6 | oo
IN4 A7 o o IN4 A7 | oo
IN5 A8 oo IN5 A8 | oo d
SETUP | A9 o o© SETUP | A9 | 5 4
HOLD | A10 o o HOLD | A10 | o> 4
DRIVE | All o o DRIVE |All| 5o
RESET | A12 o o RESET | A12 |55
SVON | A13 —o o SVON | A13 | o~
ouTo | B1 —DLO—ad< ouTo | B1 —DM-
ouT1 B2 —{}— ouT1 B2 —{}F—¢
ouT2 B3 — —1 ouT2 B3 —{F—+¢
ouT3 B4 —{}— ouT3 B4 —{F—9
ouTa | B5 —{ ouTa | B5 —{F——¢
ouTs B6 —{ ouT5 B6 —{F—+
BUSY | B7 —{}— BUSY | B7 —{}F——¢
AREA | B8 —}—1 AREA | B8 —}———¢
SETON | B9 — 1 SETON | B9 —{}F—+
INP B10 —{ INP B0 —{}F——¢
SVRE | B11 — }— SVRE |B11 —}———¢
*ESTOP | B12 —{ — *ESTOP | B12 —{ }———9¢
*ALARM | B13 — }— * ALARM | B13 — }—
I I
Sygnal wejsciowy Sygnal wyjsciowy
Nazwa Opis Nazwa Opis
COM + Zasilanie 24 V dla sygnatu wej/wyj OUTO0 do OUT5 Potwierdzenie wykonania danego kroku
COM — Zasilanie 0 V dla sygnatu wej/wyj BUSY Sygnat, gdy sitownik jest w ruchu
INO do IN5 o Nr kroku qkreélgny iloéciq_bitéyv AREA Sygnat o potozeniu napedu w ustalonym obszarze
(wejscie jest okreslone jako kombinacja INO do 5.) SETON Sygnat w przypadku powrotu do pozycji wyjsciowej
SETUP Rozkaz powrotu do pozycji wyj$ciowej INP Sygnat osiagnietej pozycji lub sity
HOLD Tymczasowe zatrzymanie operaciji (Zatacza sie gdy osiagnieta jest pozycja lub sita.)
DRIVE Rozkaz rozpoczecia ruchu SVRE Sygnat potwierdzajacy prace serwomotoru
RESET Skasowanie alarmu i przerwanie operaciji * ESTOP Ywaga) Brak sygnatu, gdy dziata funkcja zatrzymania awaryjnego
SVON Wigczenie serwomotoru * ALARM Uwaga) Brak sygnatu, gdy zatgczony jest alarm

N

Uwaga) Sygnaly te sg wyjsciowymi, kiedy zasilanie sterownika jest wtaczone. (N.C.)

SVC
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Seria LECP6
Seria LECAG

Wprowadzanie parametrow kroku

1. Wprowadzanie parametrow dla pozycjonowania

W tym ustawieniu sitownik przesuwa sie do przodu, a po
osiagnieciu celu zatrzymuje sie. Ponizszy wykres przedsta-
wia parametry i dziatanie. Parametry, ktére nalezy ustawi¢ i
ustawiane wartosci sg zdefiniowane ponizej.

Predkos¢

Predkos¢

|Przyspieszenie‘ ’Hamowanie

Na pozycji
Y€

stan portu wyj. INP | Wk. WYL. WE.

©: Nalezy ustawi¢
O: Nalezy wyregulowaé w
zaleznosci od wymagan
Parametry kroku (pozycjonowanie) —: Ustawienie nie jest wymagane

\Wymaganie| Parametr Opis

Dla pozycji bezwzgledej ustawi¢ na Absolu-

O | Ruch MOD te, dla pozycji wzglednej na Relative.
© | Predkosc Predkos¢ przemieszczania do pozyciji.
O | Pozycja Pozycja wymagana do osiagniecia.

Parametr okreslajacy jak szybko naped
) . osiggnie ustawiong predosé. Im wyzsza
O | Przyspieszenie ustawiona warto$¢, tym szybciej naped
osiggnie ustawiong predkosé.

Parametr okreslajacy jak szybko naped sie
O | Hamowanie zatrzyma. Im wyzsza bedzie warto$¢ tym
szybciej naped sie zatrzyma.

Ustawi¢ na 0.
©O | Sita nacisku (Ustawienie wartosci od 1 do 100 zmieni
tryb pracy na wywieranie nacisku.)

— | Poziom progowy Ustawienie nie jest wymagane.

— | Predko$¢ wysuwu Ustawienie nie jest wymagane.

Maks. moment obrotowy podczas pozycjo-

© | Sita pozycjonowania nowania. (Nie wymaga zmiany.)

O | Obszar 1, Obszar 2| Stan, zataczajacy sygnat wyjsciowy AREA.

Parametr, ktéry zatacza sygnat wyjsciowy
INP. Gdy sitownik osigga zatozone potoze-
nie [In position] sygnat wyjsciowy INP
N zalacza sie. (Nie ma potrzeby zmiany
O | Na pozygji wartosci  poczatkowej tego parametru.)
Warto$¢ nalezy zwigkszy¢, kiedy chcemy
by sygnat zostat wystany przed zakoncze-
niem pozycjonowania.
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Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) Seria LE CP 6

Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Serwomotor (24 VDC) Seria LE CA 6

Przebieg czasowy sygnatow

Powrét do punktu wyjsciowego

Zasilanie 2V
— oV
SVON W
Sygnat WYL,
wejsciowy . .
SETUP I
BUSY We.
WYL.
SVRE
Sygnat | SETON
wyjsciowy
INP y
n
"n
* ALARM i
- i
*ESTOP b
—l HE
IR
HE?
L
1
Predko$é E = 0 mm/s
vy
1
Powrét do punktu wyjsciowego E \
i

Pozycjonowanie inrkroku
N = WE.
Sygnat _‘1% tr)ns" - iSygna%wyjéciowyi WYE.
WeJSCIowW! ineal ! 1 .
IS brivE Liecq] pnrkroku .l
out WE.
WYL
Sygnat BUSY .
wyj$ciowy — .
INP i
"
1
i
)
P
i
Predkos¢ —t—1 0 mm/s
Pozycjonowanie ! |
P

! INP zostanie wigczony, jesli nie, pozostanie wytaczony. E
* “OUT” pojawia sie na wyjsciu, kiedy “DRIVE” zmienia sie z Wt. na WYL,
(Przy witaczeniu zasilania, “DRIVE” lub “RESET” zostaje Wt.. lub
“*ESTOP” zostaje WYL., wszystkie sygnaty wyjsciowe “OUT” zostajg WYL.)

Wstrzymanie
Sygnat _I WE.
wejsciowy HOLD — WYL.
Sygnat BUSY WE.
wyjsciowy — WYL
bkt |
Predkosé iPunit 0 mm/s
1r0zpoczecial Wstrzymanie podczas operaciji
izwalniania 1

* Gdy podczas wywierania nacisku naped jest w zakresie pozycjonowania, nie
zatrzyma sig on, nawet jezeli na wyjécie jest podany sygnat HOLD.

O
2

H : Kasowanie !
Kasowanie R
Sygnat _I WE.
wejsciowy RESET WYL.
ouT ! WE.
Sygnat B i WYL,
wyjsciowy —_— 1 )
* ALARM I we
_______________________ et WYL.

'Sygnat wyjsciowy alarmuii 1

W czasie generowania sygnatu alaramu mozliwe jest zidenty-|
E fikowanie grupy alarmu, dzieki kombinacji sygnatow OUT. 1

* “* ALARM” logika ujemna

|
w Dobér modelu
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Seria LECP6
Seria LECAG

Opcje: Kabel sitownika

[Kabel robotowy do silnika krokowego (Serwo/24 VDC), kabel standardowy]
LE-CP-élDlugos'é kabla: 1.5m,3m,5m

1

LE-CP-

Sterownik

l Naped = (Nr zacisku)
8
—~ — N2 Bl
Diugosé kabla (L)[m] E[ .\i | T
1 1.5 ~ == Stacze A B6
acze
3 3 (30.7) L
5 5
8 8" LE-CP- 32 /Dlugo$é¢ kabla: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Sterownik
* ra - - -
A 10 (*produkowany na zaméwienie) ZaczeC  (14.2)
B 15 1812 Naped o =
Nr zacisku) = —aped v S (Nr zacisku)
c 20° ( si:e g 2
b — — Al B1
* Produkowany na zamowienie. . ~ ! ):: ;? : I
(Tylko kabel robotowy.) d - — = A6 B6
™ ]|
< = 14.7
Typ kabla e (30.7) Ztacze A 2 L Ztgcze D (11) (14.7)
Robotowy Fr— ——
~ | (kabel elastyczny) W U A Kolorpr o VPRGN (e 2
B-1 Brazowy 2
S Standardowy ~ Caenwony 0
B-2 Pomaranczowy| 6
B A-2 Z6My 5
COM-A/COM B-3 Zielony 3
COM-B/— A3 Niebieski 4
___Ekran__ Kolor przewody ’\\2 ;Zg;té[‘;v
Vce B-4 AN \\ Brazowy 12
GND A-4 ;I y XXAX ,l | Czarny 13
A B-5 4 + Czerwony 7
A A-5 :n ; >OOO< i ,: Czarny 6
B B-6 + + Pomarariczowy| 9
B G \ ¢,’ OO \// Czamy 3
__________________ ] A 3
[Kabel robotowy z blokadg i czujnikiem do silnika krokowego (Serwo/24 VDC), kabel standardowy]
1
LE-CP-|1|-B- LE-CP-g/Dlugosc kabla: 1.5m,3m,5m
l T L Naped _Sterownik _
L. 1 Ztacze A @ Nr zacisku
Dlugosé kabla (L)[m] (Nr zacisku) ____Hah g (Nrzadse
= g
1 15 S| e — g wollil cs
3 3 ) ==== . A1 Bl
5 5 gE __A/Z}czeBl 5 I ) I g >
8 8" i) ([07) TS 8 1) (14.7)
*
g 10 LE-CP- 38 /Dlugos$é kabla: 8 m, 10 m,
15 " L. .
= 0" (*produkowany na zNaag;?wwme) Sterownik
—_— I
* Produkowany na zaméwienie. (Nr zacisku) Zlacze A % Lg Ztacze C (14.2 (Nr zacisku)
(Tylko kabel robotowy.) 1 _’:l 2 ,T[E————l = \SS/ | 5 A1 i—"‘I B1
o j I I = T A6 E B6
] U 17
Z blokada i czujnikiem @ ~T——o . | N o o
—— — O = ¥ A3 B3
Zlacze B g
Typ kabla ¢ U I D——— L (11) (14.7)
Robotow Nr zaciskow Nr zaciskow
- (kabel elas)’:yczny) w zigczu A [altor penEEly w ztgczu C
B-1 Brazowy 2
S Standardowy A-1 Czerwony 1
B-2 Pomaranczowy| 6
B A-2 Zotty 5
COM-A/COM B-3 Zielony 3
COM-B/— A-3 Niebieski 4
Ekran Kolor przewodu NVEZZ?;':SZTJOVDV
Vce B-4 \\_ ____________ N Brazowy 12
GND A4 ;A OO A Czamy 13
A B-5 : : L ' Czerwony 7
A A-5 . T t T Czarny 6
B B-6 1 1 Pomaranczow 9
B A-6 ! J’ \ w’l Czarny 8
— T -4 — 3
Nr zaciskow
Nz w ztgczu B
Blokada (+) B-1 Czerwony 4
Blokada (=) A-1 >OOO< Czarny 5
Czujnik (+) Uwaga)| B-3 Brazowy 1
Uwaga) Nie jest stosowany w serii LEF.  [Czujnik (=) Uwaga) A-3 XAHKXXK Niebieski 2
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Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC) Seria L EC P 6

Sterownik (programowanie przez wprowadzanie danych)/Serwomotor (24 VDC) Seria I_ ECA6

[Kabel robotowy do silnika krokowego (24 VDC)]

LE-CA-

1

Dtugosc¢ kabla (L)[m]l
1.5
3
5
8*
10
15
20"

*

*

O|m|>|o|uo|w|~

* Produkowany na zamédwienie.
(Tylko kabel robotowy.)

LE-CA-[1

-B

Dlugos¢ kabla (L)[m]l
15

O|m|>|o|u|w|-
=
o
A

* Produkowany na zamdwienie.
(Tylko kabel robotowy.)

Z blokada i czujnikiem ®

Uwaga) Nie jest stosowany w serii LEF.

Sterownik
LE-CA-O /=
Naped
(Nr zacisku) Zacze (Nr zacisku)
1602 & (23.7) Ztacze A S (16.6)
3= S 5
== 4 ) 321
] 7
(13.5) g ===t | I | Tﬁ
~ 1 11
S 0, [ a4
< AB
8 (14.7)
(30.7) L
(10) Zigcze D
Ztacze B
Nr zacisku Nr zacisku
Nazwa w zlaczu A Kolor przewodu w zlaczu C
U 1 Czerwony 1
V 2 Biaty 2
W 3 Czarny 3
Nr zacisku Nr zacisku
Nazwa wzlaczuB | ______E Ekran Kolor przewodu w zlaczu D
Vee B-1 A £ Brazowy 12
GND A1 3 ) L i Czamny 13
A B2 | L ! t _Czerwony 7
A oy R ERD.0.0.C GRS e 5
B B-3 1 L ] t Pomaranczowy 9
B e OO T ey 8
Z B-4 1 — 1 {  Zielony 11
z A-4 : l' : y t  Czamny 10
Moo e N 4 —_ 3
Ekran
[Kabel robotowy z blokada i czujnikiem do silnika krokowego (24 VDC)]
LE-CA-LI-B
Sterownik
Naped E———
(Nr zacisku)
D (30.7) Ztgcze A1 — (16.6)
o) @B |/ Jemepe . | 2
(Nr zacisku) __ acze g '\E]
1 12 ___Cu 7
3besls < -"7/
@ SN ]
(13.5) -
1 3 | 5 [
S =
15 LQ;
(30.7) = L
(10) Ztacze D
Ziacze B
Nr zacisku Nr zacisku
e w zigczu A1 Kolor przewodu w ztgczu C
U 1 Czerwony 1
v 2 Biaty 2
w 3 Czarny 3
Nemng Nr zacisku Kol d Nr zacisku
w zlaczu A2 o __kF Ekran 0lor przewodu|  Ztaczu D
Vee B-1 1 A £ Brazowy 12
GND A-1 3 — ! t  Czamy 13
A B-2 1 — { t _Czerwony 7
A e+ OO T 6y 5
B B-3 | L —————+Pomaranczowy 9
B e OOOOC T ey 5
7 B-4 1 (S L i Zielony 11
z A4 - L Czarny 10
- Mmoo N ___ — 3
Nesana Nr zacisku Ekran
w ztgczu B
Soxada () reaes SED'C'C ¢ GEENS - :
Blokada (=) A-1 1 i Czarny 5
TSl ™ ey SR C'0 ® Gum—
Czujnik (=) Ywaga) A-3 1 t _ Czarny 2
Y
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)
W Dobor modelu

LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)]

[

LECAG6 / LECP6

LECP1

AC Serwomotor
LEFSLIS

|
’ LECSA /LECSB [

Szczegolowe Wytyczne
Bezpieczenstwa

|



Seria LECP®6
Seria LECAG

Opcja: Kabel I/O

LEC-CN5—[L] S e

(Nr zacisku)

l g AL Bl Al
Dtugos¢ kabla (L) [m] & ais
1 15 N B B1
8 3 :
5 : (14.4) \ L B13 g1z A13
Nr pinu Kolor Ozna- | Kolor J Nr pinu Kolor Ozna- | Kolor J
w ztgczu | przewodu | czenie [0znaczeni w zigczu | przewodu | czenie |oznaczeni
* Przewéd: AWG28 Al Jasnobrgzowy | W Czarny Bl 2oty H B [Czerwony
A2 Jasnobrazowy | ® Czerwony| B2 Jasnozielony| m B Czarny
A3 Z6tty u Czarmny B3 Jasnozielony| B ®  |Czerwony
A4 Zoly u Czerwony B4 Szary L Czarny
A5 Jasnozielony| B Czarny BS Szary H m  |Czerwony|
A6 Jasnozielony| ® Czerwony B6 Biaty UL Czarny
A7 Szary u Czarny B7 Biaty H B [Czerwony
A8 Szary u Czerwony| B8 Jasnobragzowy | M ® | Czarny
A9 Biaty u Czarny B9 Jasnobragzowy | M ® W |Czerwony
A10 Biaty u Czerwony B10 2oty H B m| Czamny
All Jasnobragzowy | B W Czarny B11 26ty H u u Czerwony|
Al12 Jasnobragzowy| M B |Czerwony| B12 Jasnozielony| m ®m ®m| Czarny
A13 Zoty LI Czarny B13 Jasnozielony| B B B |Czerwony
— Ekran

Opcja: Filtr elektroniczny zmniejszajacy szumy (LEC-NFA) dla serwomotoru (24 VDC)

LEC—NFA

Zawartos¢é zestawu: 2 filtry (produkcji WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

Jan il o) —

\J i) —
@

(28.8) N 422

* Szczegoty dotyczace instalacji patrz Instrukcja obstugi LECA6.
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Seria LEC
Program do konfiguracji PC/LEC-W1

Symbol zaméwieniowy

LEC-W1

Program do konfiguracji PC

w [ Dobér modelu ’

@ Oprogramowanie

4

LEFS

® Kabel

komunikacyjny (3 m) @ Kabel USB

(A-mini B)
..;@4....,
\ ® Oprogramowanie (CD-ROM)
(® Przejséciowka ] )
’ PC @ Kabel komunikacyjny
: (Kabel taczacy sterownik i przejsciowke)
® Przejsciowka
@ Kabel USB
(Kabel taczacy komputer i przejsciowke)

Zawartosé zestawu

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)|

Wymagania sprzetowe

Komputer z zainstalowanym systemem operacyjnym Windows XP wyposazony w port USB1.1 lub USB2.0

* Windows® oraz Windows XP® sg zastrzezonymi znakami towarowymi firmy Microsoft Corporation.

Przykiad zrzutu ekranu

Tryb uproszczony Tryb zaawansowany

AC Serwomotor
LEFSLIS

e N
m
7]
O
w
|
tatwa obstuga i proste programowanie =
@ Ustawienie i wySwietlenie parametréw kroku 8
tj. pozycja, predkosc, sita, itp. I
@ Ustawienie parametrow kroku i testowanie R
o [Juchtrj] na .teJ samej z?(klakdce.. b ) Szczegoétowe programowanie @
rucnomienie pracy xrokowey Iub przesunie- o Szczegotowe zaprogramowania parametrow kroku. £ 2
cie napedu o statg odlegtos¢ . . . ) =3
’ ® Monitorowanie statusu sygnatow i zaciskéw. =3
@ Programowanie parametrow. 3 =t
@ Praca krokowa i przesuniecie o statg odlegto$¢, powrét do punktu wyjsciowego, g @A
testowanie operacji, testowanie wymuszonego sygnatu wyjsciowego. &
e ——

N
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Seria LEC

Panel operatorski /LEC-T1

Symbol zamowienowy

LEC-T1-3

C€ &>

@)

Przycisk
pozwolenia na ruch L

(opcja) |
\|

Panel operatorski l

)
8
Przycisk stop

Dlugosé kabla [m] S

lPrzycisk pozwolenia na ruch
- Brak
Z przyciskiem

* Przycisk blokujacy do testu pracy
krokowej.

| zyk ®
.=-- 3 ja‘;sh:ki ® Przycisk sFop .
|--E E |angielski | G [ Wyposazony w przycisk stop
Sy

S

Parametry techniczne

Funkcje standardowe

* Przycisk STOP awaryjny

Opcja

* Przycisk pozwolenia na ruch

Parametr Opis
Przyciski przycisk stop, przycisk pozwolenia na ruch (opcja)
Dtugos¢ kabla [m] 3
Stopien ochrony IP64 (bez wtyczki)
Zakres temperatury pracy [°C] 5do 50
Wilgotnos¢ [%RH] 90 lub mniej (bez kondensaciji)
Masa [g] 350 (bez kabla)

Tryb uproszczony

Uwaga) Zgodnos$¢ produktu z normami europejskimi
Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna zostata sprawdzona na panelu operatorskim, sterowniku
silnika krokowego serii LECP6 (serwo/24 VDC) i na odpowiednim napedzie.

Data

numer kroku
ustawienie 2 parametréw wybranych z ponizszych
(pozycja, predkosé, sita, przyspieszenie, hamowanie)

Monitor

wyswietlenie nr kroku
wyswietlenie 2 parametréw wybranych z ponizszych
(pozycja, predkosé, sita)

Jog

powrét do punktu wyjsciowego
praca krokowa

Test

wywotanie 1 kroku

Funkcja Opis Schemat ustawien w menu
Step data » programowanie krokéw enl
Data
Jog * praca krokowa . Monitor
» powro6t do punktu wyjsciowego Jog
Test - wywotanie 1 kroku Test
« powr6t do punktu wyjsciowego Alarm
» wyswietlenie osi i nr kroku TB setting
Monitor » wyswietlenie wybranych 2 para-
metréw: pozycji, predkosci, sity
Alarm . wySW|etIen_|e aktywnego alarmu
* resetowanie alarmu |
* przetaczenie osi
. » wybdr trybu uproszczonego/
TB setting zaawansowanego
» programowanie krokéw i wybor
wyswietlanych 2 parametréw

35

Alarm

wyswietlenie aktywnego alarmu
resetowanie alarmu

TB setting

przetaczenie
tryb uproszczony/zaawansowany
ustawianie parametréw




Panel operatorski Seria I_ EC

>
©
=}
]
IS
Tryb zaawansowany 5
<)
Schemat ustawien w menu o
Funkcja Opis Menu Step data —
Step data * programowanie parametrow kroku Step data Numer kroku 7(3
- - Parameter Ruch MOD [a)
Parameter * programowanie parametrow Monitor Predkos¢ >
<
* praca krokowa, przesuniecie o Test Pozycja o n
statg odlegtosc¢ Alarm Przyspieszenie 2 L
* powrd6t do punktu wyjsciowego File Hamowanie \(},"/ w
* dziatanie testowe TB setting Sita nacisku g
Test (okreslenie parametrow dla maks. 5 Reconnect Poziom progowy %
krokoéw i sprawdzenie dziatania) Predkos¢ wysuwu 5
* wymuszony sygnat wyjsciowy Sita pozycjonowania <
(wymuszony sygnat wyjsciowy, Obszar 1,2 —
wymuszony sygnat zaciskow) Na pozycji )
: ton;ro:a paran}etrovylpl"acy Parameter Basic setting | 8
‘ ontrola sygnatu wa.s’m.owego L Podstawowe S m
Monitor * kontrola sygnatu wejsciowego Punkt wyjsciowy ORIG setting | N ™
* kontrola stykéw wyjsciowych = wl
* kontrola stykéw wej$ciowych Monitor DRV monitor % .|
= wyswietlenie aktywnego alarmu Parametry pracy Pozycja, predkos¢, mo- g
Alarm (kasowanie alarmu) Sygnat wyjsciowy ment obrotowy, nr kroku | | 2
* wyswietlenie wpisu do rejestru Sygnat wejsclowy Nr ostatniego kroku 3
- Zaciski wyjsciowe —
* zapis danych Zaciski wejsciowe —{ Output signal monitor | ©
zapisanie parametrow krokéw i a
parametrow sterownika Test —{ Input signal monitor | f_ﬂ
(mozliwos¢ zapisania czterech Eiraccig grgtgwg/ Zesy: . - —
plikéw, jeden plik to jeden zestaw | Pewrot do punkty —— Output terminal monitor | =
parametrow krokéw i sterownika). wyjsciowego - - | <t
File . Wgranie do sterownika Dziatanie testov\{? . _{ Input terminal monitor &3
wgranie danych zapisanych w Wymuszone wyjScie -
panelu operatorskim do Alarm Active ALM
sterownika ) — Aktywny alarm Wyswietlenie aktywnego -
« skasowanie zapisanych danych Zapis alarmu w rejestrze alarmu %
- wyswietlenie trybu File Skasowanie alarmu w
(tryb EJp.roszczony/zaawansowany) — Zapamietanie danych i |
. v.vybo’r Je'zyka. . Wpisywanie do sterownika) ALM Log record display
(Japon_Skl(angl?IS_kl) . Kasowanie p||kéW WyéWietIenie WpiSU do
) » ustawienie poswietlenia rejestru —
TB setting * ustawienie kontrastu wyswietlacza TB setting
LCD =
« ustawienie sygnatu dzwiekowego Tryb uproszczony/ g (7))
. ) zaawansowany
* maks. potaczenie osi J e[ []
. . . - ezyk Slen
wybor jednostki odlegtosci — L . =
(mm/inch) Podswietlenie S| W
Kontrast wyswietlacza (%} IiIJ
Reconnect * przetaczenie osi Sygnat de'QKQWy ) 2
Maks. potaczenie osi
Hasto
Jednostka odlegtosci T
R
Wymiary —{ Reconnect 8
—
L.p. Opis Funkcja §
1 | LCD Wyswietlacz ciektokrystaliczny (z pod$wietleniem) 5
2 | Uchwyt Uchwyt do zawieszenia panelu operatorskiego
3 | Przycisk stop Wecisniety przymsk ploku;e sie i zatrzymuje prace.
Przekrecenie przycisku w prawg strone zwalnia blokade 2
4 | Ostona przycisku stop| Ostona przycisku stop é: %
. ._| Zapobiega niezamierzonym dziataniom (nieoczekiwa- 2 8
Przycisk pozwolenia, . . . ) } 5.2
5 . nym dziataniom) w tescie pracy krokowe;j. Inne funkcje s g
na ruch (opcja) . . . 3
np. zmiana danych nie sg zabezpieczone. N
Przycisk Przycisk do wprowadzania danych @
Kabel Dilugosé¢: 3 metry
Ztacze Ztacze podtgczane do gniazda CN4 sterownika

22,5

N

SVC
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Sterownik bezprogramowy C €

Seria LECP1

Symbol zaméwieniowy

LECP1
Sterownik—l_

Kompatybilny silnik

1/-|LEFS16A-400

l Dtugos$¢ kabla 1/0 [m] lSymboI zamoOwieniowy napedu

| P | Silnik krokowy (S

llos¢ ustawianych pozycji (punktow)

2 Bez kabla (Bez czesci symbolu oznaczajacego kabel i opcje)

1 15 Przyktad: wpisa¢ [LEFS16A-400] dla LEFS16A-400B-
erwo/24 VDC) | 3 3 R16N1

5 5

* Przy skltadaniu zaméwienia na sterownik z napedem

1]

14 (bezprogramowo) | @ Potaczenie réwnolegte 1/0 ta cze$é symbolu nie jest wymagana

N | NPN
P| PNP

Sterownik jest

sprzedawany osobno, po wczesniejszym ustaleniu kompatybilnego z nim napedu.

Nalezy sprawdzi¢ czy sterownik jest wtasciwie dobrany do napedu.

* Szczegdty dotyczace korzystania z tego urzadzenia znajdujg sig w Instrukgji Obstugi. Instrukcja dostepna jest do pobrania z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

Parametry techniczne

Podstawowe parametry techniczne

Element

LECP1

Kompatybilny silnik

Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

. . Uwaga 1
Zasilanie ga1)

Napiecie zasilania: 24 VDC +10%
Maksymalny pobor pradu: 3A (szczytowe 5A)YUwaga 2)
[wiaczajac moc silnika napedowego, moc sterownika, zatrzymanie, zwolnienie blokady]

Wejscia rownolegte

6 wejs¢ (izolacja przez transoptor)

Wyjscia rownolegte

6 wyjs¢ (izolacja przez transoptor)

Ustawiane pozycje

14 punktéw (numer pozycji od 1 do 14(E))

Kompatybilny enkoder

Przyrostowy faza A/B (800 impulséw/obrét)

Komunikacja szeregowa

RS485 (zgodny z protokotem Modbus)

Pamig¢

EEPROM

Wyswietlacz LED

zielony / czerwowny jeden z dwoch

Wyswietlacz LED 7-segmentowy

1 cyfra, wySwietlacz 7-segmentowy (czerwony) liczby wyrazone w postaci szesnastkowej (“10” do “15” sg wyrazone jako “A” do “F”)

Sterowanie blokada

Przytacze wymuszajace zwolnienie blokady'waga 4)

Dlugos¢ kabla [m]

Kabel I/0O: 5 lub krotszy Kabel napedu: 20 lub krotszy

Chtodzenie

Naturalne chtodzenie powietrzem

Zakres temperatury pracy [C]

0 do 40 (bez zamarzania)

Wilgotnos¢ w Srodowisku pracy [%RH

90 lub mniej (bez kondensacji)

Zakres temperatury przechowywania [ C]

—10 do 60 (bez zamarzania)

Wilgotno$¢ podczas przechowywania [%RH

90 lub mniej (bez kondensacji)

Rezystancja izolacji [MQ]

Pomiedzy obudowg (zebro radiatora), a przytaczem SG 50 (500 VDC)

Masa [g]

130

Uwaga 1) Do zasilania sterownika nie nalezy stosowac zasilacza z ograniczeniem pradowym.
Uwaga 2) Pobdr mocy zmienia sie w zaleznosci od modelu napgdu. Szczegoéty patrz parametry techniczne napedu.

Uwaga 3) Liczby “10” do

Wyswietlacz dziesigtny

Wyswietlacz szesnastkowy

Uwaga 4) Do blokady sa

37

“15” systemu dziesietnego na 7-segmentowym wyswietlaczu LED sgwys$wietlane nastepujaco.

RbecdEF

10 13
A b c d E F
moczynne;j.

O
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Sterownik bezprogramowy Seria LE CP 1

3
()
°
g
Budowa 5
3
o
L.p.| Element Opis Szczegoty
Wh. zasilanie /wi. : ziel dioda $wieci _
@ PWR LED zasilania zas! an!e /wi. serwo z.|e ona .|o a sv.wem SR
Wh. zasilanie /wyt. serwo : Zielona dioda miga 8
- - T S
/® @ ALM LED alarmu AIarml . ' : czerwona dlloda svs.nem Z
Ustawianie parametréw : czerwona dioda miga %
: : - ) ] - (V)]
@ _ Oslona Z_rmana i zabezpieczenie trybu SW (Zamkna¢ ostone po zmia g Ll
nie SW) olw
@ _ Uziemieni Uziemienie (Dokreci¢ $rube z nakretkg podczas montazu ; -~
emienie sterownika. Podiaczy¢ przewdd uziemiajacy.) 2
/® @ — Przetgcznik trybu | Przetgczenie pomiedzy trybem recznym, a automatycznym. E
@ — 7-segmentowy LED | WySwietalanie pozycji zatrzymania, warto$ci ustawionej przez®i informacii o alarmie ‘é —
@ SET Przycisk SET Ustawianie parametréw pracy w trybie recznym. @
— Przetacznik nr pozycji | Przypisanie pozycji do ruchu (1 do 14) i punktu wyj$ciowego (15). g
@ MANUAL Przycisk ruchu do przodu| Wykonanie kroku i przesuniecia do przodu >
Przycisk ruchu do tylu | Wykonanie kroku i przesuniecia do tytu & E
@ SPEED Regulacja predkosci do przodul Mozliwo$¢ ustawienia 16 predkosci do przodu. § Ll
@ Regulacja predkosci do tytu | Mozliwo$¢ ustawienia 16 predkosci do tytu. g -~
- - A @ ACCEL Regulacja przyspieszenia do przodu | Mozliwo$¢ ustawienia 16 przyspieszenia do przodu. g
[CN4] — Regulacja przyspieszenia do tylu) Mozliwo$¢ ustawienia 16 przyspieszen do tytu. (%
il N
@ CN1 Gniazdo zasilania Do podtaczenia kabla zasilania.
//@ CN2 Gniazdo silnika Do podtaczenia ztacza silnika. g
@ CN3 Gniazdo enkodera | Do podiaczenia ztacza enkodera. Cu.j
CN4 Gniazdo 1/0 Do podigczenia kabla I/O. -l
—
2| | @ o
<t
i
| LB —
-~
O
Sposob montazu I-_IIJ
Sposdb montazu sterownika
1. Montaz bezposreni (LECP1LILI-[]) 2. Uziemianie —(
(Montaz przy uzyciu dwéch srub M4) Dokreci¢ srube z tbem podczas montazu przewodu
uziemiajgcego jak pokazano ponizej. 8
Przewéd uziemiajacy Jacego jak p P / g 8
©o S
; ; I © Sruba M4 o
Kierunek montazu |:> ! : E/ sl
A S Kabel z koncowka ol LW
| : n 1]
1 ! Podktadka odginana zgbata 2 -l
|
s @
e N
—
1 | o
| : (75)
o (&)
| “
I , I/ =
Kierunek montazu |::> ! ! <t
- (723
(&)
Ll
-

AUwaga

Wielkosé
Szerokos¢ ostrza L: 2.0 do 2.4 [mm]
Grubos¢ ostrza W: 0.5 do 0.6 [mm

w

* Sruby M4, kabel z koricowka i podktadka odginana zebata nie sg zataczone.
Nalezy uziemi¢ urzadzenie, zeby zapewni¢ odpornos¢ na zaktdcenia.

* Przestawia¢ przetacznik nr pozycji ® i przyciski regulacji predkosci/przyspieszenia
@ do @ przy uzyciu wkretaka zegarmistrzowskiego o wielkosci podanej ponize;j.

Powigkszony widok
koncowki srubokreta
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Seria LECP1

Wymiary
Gniazdo I/0 CN4
Gniazdo enkodera CN3
Gniazdo silnika CN2
Gniazdo zasilania CN1
38
85 36.2
1.2 0 181 || 245
¥ otwor montazowy
S
o -
— o
— —
~—
-
—7 | S—
4.5
otwdr montazowy
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Przykiad podtaczenia 1

\ Ziacze zasilania: CN1 \

Opis zaciskow w zlaczu zasilania CN1 dla LECP1

Nazwa |Kolor Funkcja Opis funkgji
OV INibieski z\éss?lglr?iz O )I\I/?’s}?c;lgel_ ;te\ciski (-) M24Vv/C24V
M24V" Bialy 5i?nsii'I<aan(i“f) isziljrzi;aii:idk: s(t;)rownika.
C24V Braiow Sehce (+) | domtrcsane db sterownika
BK RLS |Czarny |Zwolnienie blokady (+)| Sygnat (+) zwalniajacy blokade.

Przykiad podtaczenia 2

* Do podtaczenia zasilania do ztacza CN1 nalezy uzy¢ kabla zasilajacego (LEC-CK1-1).
* Kabel zasilajgcy (LEC-CK1-1) nalezy zamawia¢ osobno.

Kabel zasilajgcy dla LECP1 (LEC-CK1-1)

.

Sterownik bezprogramowy Seria LECP1

w [ Dobor modelu

LEFS

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)]

* Przy podiaczaniu PLC, itp., do ztacza po komunikacji rownolegtej CN4, nalezy uzy¢ kabla /0O (LEC-CK4- O0). m
‘ Ziqcze 1/0: CN4 ‘ * Podtaczenie powinno zosta¢ zmienione w zaleznos$ci od typu potaczenia réwnolegtego 1/0 (NPN lub PNP). LL
Prosimy podtaczaé w oparciu o ponizsze schematy. IiIJ
ENPN HEPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 dla sygnatu I1/0 CN4 dla sygnatu I/O
coMm+ | 1 { coMm+ | 1 {= —
comM- | 2 comM- | 2 ©
INO 3 — INO 3 |~ 3
IN1 4 — IN1 R N I._IIJ
IN2 5 — IN2 5 [ —
IN3 6 — IN3 6 |~ -
RESET | 7 [— RESET | 7 |~ &3
STOP 8 [— T— STOP 8 |~ -l
ouTo 9 DObm'zeme ouTo 9 Engc@zenle_
OUT1 10—} OUT1 10 —}F——— -
OouUT2 11— OuUT2 1" —r—--: o
outs | 12 —{}—1 outs | 12 —{}F—¢ (&)
BUSY | 13 —{}— BUSY | 13 —{F—+ L_IIJ
ALARM | 14 —{}— ALARM | 14 —{}——
[ [
Sygnat wejsciowy Sygnat wyjsciowy ———
Nazwa Opis Nazwa Opis
COM+ Zasilanie 24 V dla sygnatu wej/wyj Zatacza sie gdy pozycjonowanie lub nacisk sg zakonczone. § )
COM- Zasilanie 0 V dla sygnatu wej/wyj (Na wyjsciu pojawia si¢ kombinacja sygnatéw OUTO do 3.) g []
+ Rozkaz ruchu (sygnat wej. jako kombinacja od INO do IN3) OUT0do OUT3|  Przyklad - (zakonczenie operacji dia pozycji nr 3) g 7))
« Rozkaz powrotu do punktu wyjsciowego (INO do IN3 wszystkie zataczone ouUT3 ouT2 oUT1 ouTo o| L.
jednoczesnie) ?lw
INO do IN3 Przyktad - (rozkaz ruchu dla pozycji 5) OFF OFF ON ON ol
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Sygnat, gdy sitownik jest w ruchu <
OFF ON OFF ON * ALARM Uwaga) | Brak sygnatu, gdy zataczony jest alarm, lub wytaczone serwo |
Skasowanie alarmu i przerwanie dziatania Uwaga) Te sygnaty sa wiaczone, gdy wigczone jest zasilanie sterownika (N.C.).
RESET Podczas pracy : zatrzymanie hamowania od potozenia w g
ktdrym sygnat pojawia sie na wejsciu (serwo pozostaje wigczone) 8
Gdy alarm jest wtaczony: skasowanie alarmu i
STOP Rozkaz zatrzymania (po maks. zatrzymaniu hamowania, serwo sie wylacza) ¢<’§
O
Sygnat wejsciowy [INO - IN3] schemat nr pozycji O: WYt. @: Wt. Sygnat wyjsciowy[OUTO0 - OUT3] schemat nr pozycji O: WYt. @: Wt.. w
Nr_pozycji IN3 IN2 IN1 INO Nr_pozycji QOuT3 OuT2 OUT1 ouTo
1 O O O [ ) 1 O O O [ )
2 O O [ ) O 2 O O [ ) @) @
3 O O [ ) [ ) 3 O O [ ] [ ) S o
4 O ° @ O 4 O ° @) @ £z
5 O [ ) O [ ) 5 O [ ) O [ ) 2 8
6 O [ ) [ ) O 6 O [ ) [ ) O £L
7 O [ ) [ ) [ ) 7 O [ ) [ ) [ ) 8 3
8 [ ) O O O 8 [ ) O O O S
9 [ ) O O [ ) 9 [ ) O O [ ) @
10 (A) [ ) O [ ) O 10 (A) [ ) @) [ ) O —
11 (B) [ ] @) [ ) [ ] 11 (B) [ ] @) [ ] [ )
12 (C) [ ) [ ] O O 12 (C) [ ) [ ] O O
13 (D) [ ] [ ] (@) [ ) 13 (D) [ ] [ ] O [ )
14 (E) [ ) [ ] [ ] O 14 (E) [ ) [ ] [ ) @)
Powrdt do pkt. wyjsciowego [ ] [ ] [ ] [ ] Powrdt do pkt. wyjsciowego [ ] [ ] [ ] [ ]
40
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Seria LECP1

Przebieg_; czasowy sygnalc’)w

(1) Powrét do punktu wyjsciowego
Zasilanie 24V
ov
Sygnat i Wt
wejsciowy INO-3 WYL.
BUSY We.
WYL
Sygnat
wyjsciowy ouTo-3
* ALARM !I
! Zwolnienie
Zewnetrzny hamulec /
_I Trzymanie
Perkoéé/’l 0 mm/s
................. ’ H
iPo sygnale WL.. inicjacji systemu sterownikai Powrdt do punktu! E
___________________________________ ot a | i
[ttt bbbl L L Ll bbb DL L 4 I m e ————
1 Sygnat wyjsciowe OUTO, OUT1, OUT2, OUT3 i
1

* “* ALARM” - logika ujemna

izostaja zataczone, gdy powr6t do punktu

(2) Pozycjonowanie
Zasilanie 24v
oV
Sygnat i Wt.
wejsciowy INO-3 I/ /‘l WYL.
R i
ouTO-3 ¢ W
Sygnat — WYL,
wyjsciowy v
BUSY
Zwolnienie
Trzymanie

0 mm/s

Zewnetrzny hamulec
Predkosé —/_\-—-—

Po zakonczeniu pozycjonowaniasygnat |
wyjéciowy OUTO-3 zostaje zataczony w i

(4) Zatrzymanie przez sygnat STOP
Zasilanie 24V

ov
WE.

INO-3

Sygnat I/ 4 WYL.
wejsciowy 5 !
STOP B | |
e
ouTO-3 Wi NN W
=t 3 = WYL.
\A kY
Sygnat I -
wyjsciowy BUSY | |
v
* ALARM | |
Zewnetrzny hamulec I Zwolmenlle
Trzymanie
\/ ’,':
Predkos¢ Zatrzymanie przez sygnat STOP 0 mm/s
podczas pozycjonowania.

(3) Przerwanie zatrzymania (skasowanie stop)
Zasilanie 24v
ov
WE.
INO-3
Sygnat I/ /‘] WYL.
wejéciowy H i
RESET oo | | ’
ouTO-3 i WE.
Sygnat " > WYL.
wyj$ciowy \L hl .
BUSY
Zewnetrzny hamulec Zwoln|en.|e
Trzymanie
Predkos¢ P . o 0 mm/s
rzerwanie zatrzymania
podczas pozycjonowania.

41

(5) Kasowanie alarmu

* “* ALARM” - logika ujemna.

O
2

Sygnat WL
wejéciowy WYL.
Sygnat |, _I ]— WE.
wyjsciowy ALA'_?_'\f _____________________ WYL.
i Sygnat wyjsciowy alarm uj



Opcje: Kabel sitownika

Sterownik bezprogramowy Seria L EC P 1

[Kabel robotowy do silnika krokowego (Serwo/24 VDC), kabel standardowy]
LE-CP-%/D%ugos’é kabla: 1.5m,3 m,5m

LE-CP-[1]-[ ]
Diugosé kabla (L)[m]
15
3
5
8*
10°
15
20°

* Produkowany na zamowienie.
(Tylko kabel robotowy.)

*

O|m|>|o|on|w|=

Typ kabla e

Robotowy
(kabel elastyczny)

S Standardowy

Sterownik
—_

(Nr zacisku) ) Naped g < (Nrzacisku)
=)

(13.5) 5 6 o == = 2 A1 —B1
ST p—— )
~ == © A6 =-B6

Ziacze A 2 e
10 (30.7) L (11) a4.7)
8B Iy .
LE-CP-xc /Dlugosé kabla: 8 m, 10 m, 15m, 20 m Sterownik
(*produkowany na zamoéwienie) ZaczeC  (14.2)
o %) .
~ -1
. I | % | e
(13.5) ~ ! T I e
a— Py 5 A6 B6
! 9 |
ZlaczeA R = (14.7)
30.7) | — —— — L Ztacze D 1)
Nr zaciskéw Nr zaciskow
Nazwa w zZlaczu A Kolor przewodu w ztaczu C
A B-1 Brazowy 2
A A-1 Czerwony 1
B B-2 Pomaranczow 6
B A-2 Zotty 5
COM-A/COM B-3 Zielony 3
COM-B/- A-3 Niebieski 4
Nr zaciskow
\7777155[@ 777777 . Kolor przewody w zlaczu D
Vce B-4 TR T Brazowy 12
GND A-4 s 0 . \ Czarny 13
A B-5 T + T + Czerwony 7
A A-5 I ; >OOO< 1 ; Czarny 6
B B-6 + Pomaranczowy| 9
: £ 000 rarcs 0
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, = 3

[Kabel robotowy z blokada i czujnikiem do silnika krokowego (Serwo/24 VDC), kabel standardowy]

LE-cP-[1]-B-

Dtugos¢ kabla (L)[m]
1 1.5
3 3
5 5
8 8"
A 10"
B 15"
C 20"
* Produkowany na zamowienie.
(Tylko kabel robotowy.)
Z blokada i czujnikiem @

Typ kabla ¢

Robotowy
(kabel elastyczny)

Standardowy

Uwaga) Nie jest stosowany w serii LEF.

LE—CP—%/Dlugos'é kabla:1.5m,3m,5m

(Nr zacisku)

Naped
Ztacze A 5-g

Sterownik
—_ .

(Nr zacisku)

1652 < r ! ——— =~ Al{f Bl
@ S — - =215 i
== Nl L___I ~ A6+t )-B6
) === Al Bl
> | Pd ] ~
I c NEFE
Ztacze B 5
(o) @307 2R € L a1 14.7)
8 ..
LE-CP- ac /Dlugosé¢ kabla: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
* P .
(*produkowany na zamowienie) Sterownik
Naped o —
(Nr zacisku) ZaczeA g © ZiaezeC_  (14.2) (Nr zacisku)
:!ﬂ é E === IV 5 i g Al IEM Bl
= = 1 1% | N A6+4E - B6
) == N Al Bl
> J Y 1 =———— =
S N —— — g B3
(30.7) _ZaczeB g L Ztacze D (11) (14.7)
Nr zaciskow Nr zaciskow
Nazwa w zlaczu A Kolor przewodu w zlaczu C
A B-1 Brazowy 2
A A-1 Czerwony 1
B B-2 Pomaranczowy| 6
B A-2 2oty 5
COM-A/COM B-3 Zielony 3
COM-B/— A-3 Niebieski 4
__Ekran__ Kolor przewodu N‘LZZ?;';?VDV
Vce B-4 n : / Y Brazowy 12
GND A-4 ' 0 : \ Czarny 13
A B-5 T : T : Czerwony 7
A A-5 1 T t T Czal"ny 6
B B-6 7 7 Pomaranczow 9
B A-6 ¢’ ‘,’ Czarny 8
— T T T — 3
Nr zaciskow
Neraa w zigczu B
Blokada (+) B-1 Czerwony 4
Blokada (=) A-1 Czarny 5
Czujnik (+) Uwaga) B-3 Brazowy 1
Czujnik (=) Ywaga) A-3 Niebieski 2
42
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LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1

AC Serwomotor
LEFSL]S

|
’ LECSA /LECSB [
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Seria LECP1

Opcje

[Kabel zasilania]

LEC-CK1-1

-
~ J = -
g
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nazwa | Kolor Funkcja * Wielko$¢ przewodu: AWG20
0V  |Niebieski| Wspolne zasilanie(—)
M24V |Biaty Zasilanie silnika (+)
C24V |Brazowy | Napiecie sterujace (+)
BK RLS |Czarny | Zwolnienie blokady (+)
[Kabel 1/0]
LEC-CK4-
Diugos¢ kabla (L)[m]
1 15
3 3
5 5
Sterownik PLC
g——1 2 1 =
(@) (30) o | N
- (L)
Nr zacisku [Kolor przewodu| Oznaczenie |Kolor oznaczenia Funkcja * Wielkosc przewodu: AWG26
1 Jasnobrazowy u Czarny COM +
2 Jasnobrazowy u Czerwony COM -
3 26ty ] Czarny OuUTO
4 Zotty [ ] Czerwony OUT1
5 Jasnozielony L Czarny ouT2
6 Jasnozielony u Czerwony OouT3
7 Szary n Czarny BUSY
8 Szary u Czerwony ALARM
9 Biaty u Czarny INO
10 Biaty u Czerwony IN1
11 Jasnobrazowy | N ] Czarny IN2
12 Jasnobrazowy [ B Czerwony IN3
13 26ty EE Czarny RESET
14 Zotty L} Czerwony STOP

* Sygnat I/0 rownolegly jest wysytany w trybie auto. Gdy wiaczony jest tryb reczny, tylko wyjscia sg aktywne.
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Elektryczne stoliki przesuwne

Dobor modelu

Procedura doboru

Napedy z przektadnia srubowa/ Seria LEFS

—

A

-

e

= i

‘_ y

D

Okresli¢ obciazenie
uzytkowe — predkos¢.

>@$ Okresli¢ czas cyklu

Przykiad doboru

Dane:

@

Okresli¢ dopuszczalny
moment

» Masa detalu: 45 [kq]
* Predkos$¢: 300 [mm/s]

» Warunki montazu obcigzenia:

w

* Przyspieszenie/hamowanie: 3000 [mm/s?]
» Skok: 200 [mm]

* Potozenie napedu: praca w potozeniu poziomym
stolik na gorze

100

i
[ ]

il 1

m Okreslenie zaleznosci obcigzenie uzytkowe - predkos¢

4

<Wykres predkos¢ - obciazenie uzytkowe> (Strona 46)

Na podstawie wykresu zaleznosci predkos¢ - obcigzenie uzytkowe wybraé model
napedu.

(Przyktad doboru) Na podstawie wykresu po prawej stronie wybrano wstepnie model
LEFS40S4B-200

m Okreslenie czasu cyklu

Obliczy¢ czas cyklu za pomoca ponizszych réwnan.

Czas cyklu:
T wyznaczy¢ z ponizszego rownania.

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

s T1:
Czas rozpedzania i T3: czas hamo-
wania wyznaczy¢ z ponizszych

Przyktad obliczen:
T1 do T4 obliczamy w nastepujacy sposéb:

T1 =V/a1=300/3000 = 0.1 [s],
T3 =V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

oo L=05V (T1+7T3)

rébwnan Vv
T1=V/a1[s]| |T3=V/a2[s]| _200-0.5-300(0.1+0.1)
* T2: - 057 800
Czas drogi ze statg predkoscig =0.57[s]
obliczy¢ za pomoca réwnania: T4 =0.05[s]
L-05-V. (T1+T
T2 = 0-5 ( %) [s] .
\% Stad, czas cyklu wynosi:
* T4:

T=T1+T2+T3+T4

Czas ustalania zmienia sie w =01+057+01+005

zaleznosci od warunkow tj. typu

silnika, obcigzenia, zajecia potoze- =0.82[s]
nia w danym kroku. Do obliczen
mozna przyjaé ponizsza wartosc.
T4 =0.05 [s]
1,500 ‘ ‘
({1 &) Okreslenie momentu 1000 mm/s?
E |
£ 1000 — |
Mep hr | \3000 mm/s2
/-\ K] 3 ;/
m £ 500 SN
L1 z / j\ N~
! 5000 mmis? |
f f 0 L1
[ ‘ 0 10 20 30 40 50 60
Masa detalu [kg]

W oparciu o powyzsze wyliczenia, wybrano LEFS40S4B-200.
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<Wykres predkos¢ -
obciazenie uzytkowe>

al:

az:

(LEFS40)
370||||||||||
< 3 __[Skok sruby napedowej 10:LEFS4001B
o= 60
©
5%
g€
= >
2540
>N
8830
22 Skok sruby

C
.Fé_ﬁ 20 napedowej 20:] |
= 10 LEFS400A |
2 9
8 L
o T
0 200 400 600 800 1000
Predkos¢: V [mm/s]
w L
»
€ -
£ /
> |al a2
A /8
D
2 Czas
3 [s]
a
T1 T2 T3 [T4
L : skok [mm]
--- (warunki pracy)
V : predkos$¢ [mm/s]

-+ (warunki pracy)
rozpedzanie [mm/s?]
-+ (warunki pracy)
hamowanie [mm/s?]
--- (warunki pracy)

T1:

T2:

T3:

T4:

Czas rozpedzania [s]

Czas potrzebny do osiagniecia
ustawionej predkosci

Czas drogi ze statg predkoscia [s]
Czas w ktorym naped pracuje

przy statej predkosci

Czas hamowania [s]

Czas od momentu w ktérym naped
przestat pracowac ze statg
predkoscig do zatrzymania

Czas ustalania [s]

Czas potrzebny na zajecie potozenia




Dobér modelu Seria LEFS

=}
[}
8
; oz . . . . * Dopuszczalna predkos$¢ jest ograniczona i zalezy od skoku. S
Wykres predkos¢ — obciazenie uzytkowe (pl’ZYblIZOHY) Dobra¢ predkosé z tabeli ,Dopuszczalna predkosé tioka” ponize. :’g
a
LEFS25/naped ze sruba kulowa
Polozenie poziome Polozenie pionowe o
= 70 §> 70 g
E3 =, s= X
gg 60 gg 60 % 0
8 ; 50 g g 50 E L
TE 40 RE 40 oW
N Skok $ruby napedowe;j6:| _Skok $ruby napedowe;j 12: ] 2 < L L ‘6 =
2 Ié, 30 {EFS2508 L)I,EFSZQS i ] 28 30 Skok sruby napedowejé: - — z
S S 20 . 85 2 LEFS250B—Skok sruby napedowej 12: 3
N2 T wE i LEFS250A— | |
58 10 i S8 10 - g
29 o) x
°% o 1 °% o 1 x
Q 0 200 400 600 800 1000 e 0 200 400 600 800 1000 £
Predkos$é: V [mm/s] Predkos¢: V [mm/s] 2]
(@)
LEFS32/naped ze sruba kulowa S
<
Potozenie poziome Potozenie pionowe < h
[}
T e — — — — — 5 10 5|
= ] | | | | | | I = £
2= 60 - - . ‘ . i == 60 S
0= —Skok sruby napedowe;j 8: —gkok $ruby napedowej 16| = S
$> 50 LEFS320B e gg 50
SE LEFS320A 33 2
<2 40 =2 40 L2]
JE X3
52 39 g S 30 Skok sruby napedowej 8:
‘% s 5 £ 5 LEFS320B- Skok sruby napedowej16: ®
N2 §E LEFS320A <
S§ 10 cg 10 | —
aN a
0f o 0% o I =
Q 0 200 400 600 800 1000 o 0 200 400 600 800 1000 g
Predkos$é: V [mm/s] Predkos¢: V [mm/s] O
Ll
. -
LEFS40/naped ze $ruba kulowa
Polozenie poziome Polozenie pionowe =
5 ° N = 0 O
2= 60 S S — z= 60 IT}
ag? 50 Skok $ruby napedowej —— 2= |
%% 0 20: LEFS400A %g 0 Skok $ruby napedowej 10:
S8 3, [CSkok $ruby napedowej 59 4 LEFS400E ; )
o N 10: LEFS400B 2.9 Skok $ruby napedowej 20: —(
85 20 g5 20 LEFS400A
g% 10 g5 10 =
23 8N | Sl
08 o 02 o | o
g 0 200 400 600 800 1000 Q 0 200 400 600 800 1000 £ I:l
Predkos$é: V [mm/s] Predkos$¢: V [mm/s] e ()]
e
ol
L,y Of =
Dopuszczalna predkos¢ ttoka <
[mm/s]
Model AC serwo- Skok sruby napedowej Skok [mm] _
motor  |Symbol| [mm] do 100 ‘ do 200 | do 300 | do 400 do 500 do 600 do 700 do 800 do 900 | do 1000 8
A 12 900 720 540 (&)
100 W [T
LEFS25 /040 B 6 450 360 270 -
—
(Predkos¢ obrotowa silnika) (4500 obr/min) (3650 obr/min)(2700 obr/min) <
200 W A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 8
LEFS32 /060 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 ﬂ
(Predkosc obrotowa silnika) (3750 obr/min) (3000 obr/min)(2325 obr/min)(1875 obr/min)
400W A 20 1000 940 760 620 520
LEFS40 1060 B 10 500 470 380 310 260
(Predkosc obrotowa silnika) (3000 obr/min) (2820 obr/min}|(2280 obr/min)(1860 obr/min)|(15600br/min)

* Podczas przemieszczania obcigzenia w potozeniu pionowym, jesli warunki obcigzenia uzytkowego z tabeli ponizej sg spetnione, wymagane jest zastosowanie rezystora
hamowania. Opcje ,rezystor hamowania” nalezy zamawia¢ osobno. (Patrz strona 63)

Wymagane warunki dla zastosowania ,rezystora hamowania”

Model LEFS25S; | LEFS32S? | LEFS40S:
Skok sruby napedowej| A B A B A B
e e o] 8 15 10 20 15 30

o ::)Lf'g'zdeﬁﬁncggﬁgtivyﬁy&gﬁwego WymaganeUwaga)l Niewymagane |Niewymagane |20 lub wigksze

Uwaga) W przypadku przemieszczen w polozeniu pionowym, rezystor hamowania jest wymagany bez wzgledu na mase obcigzenia.

ZS\VC
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Seria LEFS

* Ponizsze wykresy przedstawiajg zakres dopuszczalnego nawisu dla elementu, ktérego srodek
ciezkosci jest przesuniety w jednym kierunku. W przypadku gdy $rodek ciezkosci jest przesuniety w

. dwoéch kierunkach, dopuszczalny nawis nalezy sprawdzi¢ postugujac sie programem do doboru

Dopuszczalny moment dynamlczny napeddw elektrycznych. Program dostepny jest do pobrania ze strony http://www.smcworld.com

Przyspieszenie 1000 mm/s2 ~ — — =3000 mm/s2 ~ ---=s-e- 5000 mm/s2
-2 |Kierunek przesunigcia obciazenia Model
.8 |m : obcigzenie uzytkowe [kg]
o .
= | Me: dopuszczalny moment dynamiczny [N-m]
[¢}
O | L : odlegtos¢ przesuniecia od Srodka cigzkosci elementu [mm] LEFS25SD LEFS32S0 LEFS40S0
1,500 1,500 1,500
> E € E
Mep N[ £ 1,000 — E. 1,000 - E 1,000 —r
) 2| d 3\ N | 2 AN 3 B
m N| o .\ 0 1N\ N | ¢ SN
L 2| % s LR & s0l % N g 500 SN
A ] N z T~ z N
] Tl T~ . N el e
£ B T S -
§ - REE
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Masa elementu [kg] Masa elementu [kg] Masa elementu [kg]
1,500 1,500 1,500
[
>
£ g — — —
o N| E [S [S
N Mey o| £ 1,000 : E 1,000 — E 1,000 —
[*] N ~N L\ N . N K
o 5| - |\ b 2\ - RN
2 orm S| o RN g 3\ £ 3
|, alz : N |3 RN
& o iy — 2| 2 500 RN A z 500 < 4 500 ] SQ
i ===l -
o ol 1 | e L T - L ET
= 0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Masa elementu [kg] Masa elementu [kg] Masa elementu [kg]
1,000 1,000 1,000
>
% = 800 = 800 = 800
L3 =| E E E A,
g ] 600 = < 600 = ” 600 3
o| £ 400 —% g 400 — Z 400
Mer 2| 2 & z :\ z \
m g 200 N 200 \\ 200 | e
S 0 0 ) ™ 0 ]
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Masa elementu [kg] Masa elementu [kg] Masa elementu [kg]
1,500 1,500 1,500
> = = —_
c| E [S [S
NI E 1,000 E 1,000 E 1,000
— < < <
'ﬁ — - - 3
» ) (%) (%] 3
5 z 500 N\ z 500 b4 500 ‘\\
m ‘»’ *
o £ 2N N RN
g >Mep § i . \"-‘F:--:-.- i
c 0 0 0
o L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
3 Masa elementu [kg] Masa elementu [kg] Masa elementu [kg]
o — 1,500 1,500 1,500
N
3 2
" S| E £ £
£, 1,000 £ 1,000 £ 1,000
=/ g ﬂ ﬂ Lr_|7
‘I 2| e \ @ \ @ R
a3 ) : o\ : \
E = 500 zZ 500 ) zZ 500 N
g S v \, ! ~\H’
= 0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
Masa elementu [kg] Masa elementu [kg] Masa elementu [kg]
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Dokladnosé¢ stolika

Dobér modelu Seria LEFS

stronaB —

®

strona D

strona A

I\

o

strona C

'

Przemieszczenie stolika (wartosé referencyjna)

Réwnolegtos¢ powierzchni [mm] (na kazde 300 mm)

(@Rownolegtosé strony

(@ Rownolegtosé strony,

C do strony A D do strony B
LEFS25 0.05 0.03
LEFS32 0.05 0.03
LEFS40 0.05 0.03

powierzchni montazowych.

Uwaga) Réwnolegto$¢ powierzchni nie zawiera doktadnosci

0.08
4532

g 006 / - (L=30mm)"|
£
2 LEFS25
o (L = 25 mm)
S 004 /| /
2 LEFS40
o / L=37mm) | __—|
o 0.02 // ///

0

0 100 200 300 400
Obcigzenie W [N]

500

Uwaga) Przemieszczenie zmierzono przy zamontowwanej na stoliku 15 mm aluminiowej ptytce.

O
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1 Dobér modelu

LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)]

I

|
" LECP1 ‘LECAG/LECPG

AC Serwomotor
LEFSLIS

|

‘ LECSA /LECSB ‘

Bezpieczenstwa

Szczegdlowe Wytyczne

|



Elektryczne stoliki przesuwne
Napedy z przekfadnia srubowa

Seria LEFS ©

LEFS25, 32, 40

= T

=

-

| A
Symbol zamdéwieniowy (/‘ — -'#53
25|S2|B|-1100] |-|S|2]|Al
o 66 0 6 060 6 0

LEFS

Uwaga 2)
@ Wielkosé O skok [mm] @ Diugosé kabla  [m]
25 | 30 | 30 do 1000 | - Bez kabla
32 * Patrz tablica dostgpnych skokow. 2 2
40 5 5
A 10
@ Rodza;j silnika Uwaga 2) Taka sama dla enkodera/
i ia silni silnika/ kabla blokady.
Symbol Typ Moc Wielkosé Kompatybilny (5) Opcja silnika y
W] sterownik .
_ = Bez blokady O Typ sterownika
S2 100 25 LECSAO-S1 B Z blokada, - —
33 AC serwomotor 200 32 LECSAD-S3 Kompatybilny| Napiecie
Sa (Enkoder przyrostowy) 0 CSADS Unaga 1) sterownik | zasilajace
s 10075 [ iroonnes| (Ooplanta napedy | Bez slorownie
S7 AC serwomotor 200 2 T CSBD'S7 - Bez kabla Al | LECSA1 [100V do 120V
= (Enkoder absolutny) 200 20 LECSBZ-S8 S Kabel standardowy A2 | LECSA2 |200V do 230V
Rodzal sinika: ko dla 52156 o ool — - R Kabel robotowy B1 | LECSB1 |100V do 120V
* Rodzaj silnika: tylko dla S2 i S6, przyrostek w symbolu zaméwieniowym elastyczn
kompatybilnego sterownika to S1i S5. ( — Y - ) B2 LECSB2 |200V do 230V
Uwaga 1) Kable silnika i enkodera
© Skok sruby napedowej [mm] sa  zataczone.  (Przy © Ztacze 110
wyborze opcji ,z blokadg”
Symbol| LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 kabel blokady bedzie - Bez ztacza
A 12 16 20 takze zataczony.) H Ze zlgczem
B 6 8 10
* Dostepne skoki @Standard/O Produkowane na zamowienie
Skok
Model [n?m] 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 {1000

LEFS25 ® & & O | e O|—|—|—]|—
LEFS32 ® & & O | @& O | 0|0 | —|—

LEFS40 — [ J [ J O [ J O O o O O
Uwaga) Odnosnie skokéw posrednich innych niz wymienione w tabeli powyzej nalezy
skontaktowac sie z SMC.
Kompatybilne sterowniki
Wejscia impulsowe . Wejscia impulsowe
(do enkodera el (do enkodera
przyrostowego) A T absolutnego)
Typ E
Seria LECSA1L, LECSA2 LECSB1, LECSB2
« Kompatybilny z 17-bitowym enkoderem przyrostowym | Kompatybilny z 18-bitowym enkoderem absolutnym _
. . . s * Kompatybilny z portem RS422 (kompatybilny z panelem operatorskim
Cechy » Funkcja pozycjonowania (maks. 7 wejsc) Mitsubishi Electric's
* Przycisk regulacji serwa *Wejscia analogowe dla sterowania predkoscia i momentem obrotowym
. A AC serwomotor AC serwomotor
CIT L oI TS (Enkoder przyrostowy) S2, S3, S4 (Enkoder absolutny) S6, S7, S8
Napiecie zasilajace 100 do 120 VAC (50/60 Hz), 200 do 230 VAC (50/60 Hz) 100 do 120 VAC (50/60 Hz), 200 do 230 VAC (50/60 Hz)
Szczegotly Strona 57 Strona 57
49
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Parametry techniczne

Elektryczne stoliki przesuwne
Napedy z przekladnia srubowg

Seria LEFS

LEFS25, 32, 40 AC Serwomotor (100/200/400 W)

)
1 [ Dobor modelu }

Model LEFS25S? LEFS32S? LEFS40S}
200, 300, (400), 500
Skok [mm] Uwaga D 100, ggg: ?gé)d)(400) 5380('620%0): ?7086)(,4(%%)0) (600), (700), 800, (900) §
(1000) Z
Obciazenie uiytkl:)v\v:l%a[lz()g p?Ziomo 20 20 40 45 20 60 % n
pionowo 8 15 10 20 15 30 ; LL
do 400 900 450 1000 500 1000 500 2 ﬂ
g 401 do 500 720 360 1000 500 1000 500 E’
S | Maksvmales 501 do 600 540 270 800 400 1000 500 2
3 ymalna| Zakres o
= | predkosé skoku 601 do 700 — — 620 310 940 470 ::
2 | (mmis] 701 do 800 — — 500 250 760 380 (0
2 801 do 900 — — — — 620 310 9
g 901 do 1000 — — — — 520 260 g
Q| Maks. przyspieszenie/hamowanie [mm/s2] 5,000 <>r m
Doktadnos$¢ pozycjonowania [mm] +0.02 5 H]
Skok sruby napedowej [mm] 12 6 16 8 20 10 g |
Odpornosé na uderzenial wibracje [m/s2]Y¥292 4 50/20 g
Przeniesienie napedu Sruba kulowa 5
Prowadnica Prowadnica liniowa é’
Zakres temperatury pracy ['C] 5do 40
Wilgotnos¢é powietrza 90 lub mniej (bez kondensacji) E
=2 Wielkos¢ silnika 100 w/O040 200 W/060 | 400 w/O60 8
“’é’% Rodzaj silnika AC serwomotor (100/200 VAC) :'
E% Rodzaj silnika S2, S3, S4: 17-bitowy enkoder przyrostowy (rozdzielczo$¢: 131072 imp/obrot) 2
o | Enkoder Rodzaj silnika S6, S7, S8: 18-bitowy enkoder absolutny (rozdzielczosé: 262144 implobrot) O
> Typ Uwagas) Mechanizm samoblokujgcy ﬂ
'ﬂE'5§ Sita trzymania [N] 131 255 197 385 330 | 660
§§ Pobér mocy [W] przy 20°C [W] Uwaga6) 6.3 7.9 7.9 -
Napigcie znamionowe [V] DC24 _{m ?_-)
Uwaga 1) Skoki posrednie produkowane sg na specjalne zamdwienie. 11}
Uwaga 2) Szczegoty patrz wykres “predkosc—obcigzenie uzytkowe (przyblizony)” na stronie 46. -l

Uwaga 3) Dopuszczalna predko$¢ zmienia sie w zaleznosci od skoku.
Uwaga 4) Odpornos¢ na uderzenia: préba spadku z wysokosci przeprowadzona w kierunku osi i prostopadle do osi sSruby napgdowej nie spowodowata nieprawidtowgo
dziatania napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.)

Odpornos$¢ na wibracje: testy w zakresie 45 do 2000 Hz nie spowodowaty nieprawidtowego dziatania. Test wykonano osiowo i prostopadle do osi $ruby

napedu. (Test przeprowadzono w stanie wyj$ciowym napedu.)

Uwaga 5) Tylko w przypadku wybrania opcji ,z blokada”.

Uwaga 6) Do napedu z blokadg nalezy doda¢ pobdr mocy przez blokade.

Masa

Model LEFS25
Skok [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Masa [kg] 2.20 2.50 2.75 3.05 3.30 3.60
Masa blokady [kg] 0.35

Model LEFS32
Skok [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800)
Masa [kg] 3.60 4.00 4.40 4.80 5.20 5.60 6.00 6.40
Masa blokady [kg] 0.70

Model LEFS40
Skok [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Masa [kg] 6.20 6.75 7.35 7.90 8.35 9.00 9.55 10.15 10.70
Masa blokady [kg] 0.70
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AC Serwomotor
LEFSLIS

LECSA /LECSB

Szczegdlowe Wytyczne
Bezpieczenstwa
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Seria LEFS

Budowa

A—

PR

A—

/’o

F LT
T

o o
. i { )
: | | : B
el |
Wykaz czesci
L.p. Opis Materiat Uwaga L.p. Opis Materiat Uwaga
1 |Korpus stop aluminium anodowany 11 |Mocowanie silnika stop aluminium z powtokg
2 | Sanki prowadnicy — 12 |tkacznik —
3 |Walek sruby kulowej — 13 |Pokrywa silnika stop aluminium anodowany
4 |Nakretka sruby kulowej — 14 |Pokrywa krancowa silnika| stop aluminium anodowany
5 |Stolik stop aluminium anodowany 15 |Silnik —
6 |Plytka zaslepiajaca stop aluminium anodowany 16 |Przepust kabla NBR
7 | Uszczelnienie ogranicznika tasmy|tworzywo sztuczne 17 |Zacisk tasmy stal nierdzewna
8 |Ostona A odlew aluminium Z powtokg 18 |Tasma pytoszczelna stal nierdzewna
9 |OstonaB odlew aluminium z powtokg 19 | Prowadnica —
10 |Pierscief dociskajacy fozyska| stop aluminium 20 |Prowadnica -
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Wymiary: naped z przektadnig srubowa

Elektryczne stoliki przsuwne
Napedy z przekladnia srubowa

Seria LEFS

LEFS25 #3H9 ("5 %%°) (102)
) ) _ Uwaga) Tobokodd 3 Kabel enkodera (27)
Powierzchnia odniesienia gte 64 Kabel zasilania (26
do montazu korpusu __4xM5x08 15 abel zasilania (26)
N\ i glebokoé{: gwintu 8._5 - S
H - - - N | I (| B .
b— - : e Opcija silnika: z blokada
3 um) 3H9(+3'°25) Kabel enkodera (27)
L gtebokos¢ 3 (2.2) Kabel blokady (24.5)
57.8 (52) A (Zakres przesuwu stolika) Ywaga2 52 169 Kabel zasilania (#6)
38 10 (56) Skok (54) 209
. Unagad)
| 4 10| oo | Faza Z enkodera wykrywania pozy%p 2+1 a
R s/ 4 &
P - 8| i i
N l |
6 T
M4 x0.7 +0.025 Uwaga 1) W przypadku wykorzystania ptaszczyzny
gigbokosc gwintu 8 45 - M odniesienia do montazu sitownika elektrycz-
(zacisk uziemienia) nxe4. < gtebokos¢ 3 nego, ze wzgledu na fazowania, powierzch-
nie przylegajaca lub sworzen ustawi¢ na
o X wysokosci co najmniej 3 mm.
< B - 3 B - i - - (Zalecana wysokos$c¢: 5 mm)
Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik moze sie przemiesz-
120 czaé. Nalezy upewni¢ sig, ze przedmiot
umieszczony na stoliku nie bedzie kolidowat
D x100 (=E) 35 || 10 z innymi elementami.
Uwaga 3)Faza Z pierwszej wykrywanej pozycji konca
B skoku od strony silnika.
[mm] [mm]
Model L A B D E Model L A B n D E
LEFS2500 -100- 0000 389 LEFS2500 -400-0000 689
LEFS25 00 -100B- 0000 429 | 1061210 4 | — | — LEFS2500 -400B-0000 729 | 406|510 8 | 3 | 360
LEFS25 00 -200- 0000 489 LEFS2500 -500-0000 789
LEFS25 00-200B- 0000 529 | 206|310 6 | 2 | 240 LEFS2500 -500B-0000 g2g | 06| 610 | 10 | 4 | 480
LEFS25 00 -300-0000 589 LEFS2500 -600-0000 889
LEFS2500 -300B-0000 629 | 306|410 8 | 3 | 360 LEFS2500 -600B-0000 929 606 | 710 ] 12 | 5 | 600
LEFS32 95H9 (%)
Unega 1) febokosc 5 (122)
Powierzchnia odniesienia g% 70 Kabel enkodera (27)
do montazu korpusu 4xM6x1 o
4‘)—\ THebokosé awintu 9.5 42 Kabel zasilania (26)
g9 ebokosé gwintu 9.5 [ g
© ©
H | S~
N _ _ _ _ 1y ] Opcja silnika: z blokada
fo) o)
=] Kabel enkodera (a7)
© o N
ol || sH9 (5°%)
<7glebokos'c' 5 Kabel blokady (#4.5)
L) @2) Kabel zasilania (26)
70 10 (62) A (Zakres przesuwu stolika: Skok+6)U%%2 2 g2 201
48 (66) Skok (64) 231
; vagad
4, F Faza Z enkodera wykrywania ooryei 21
o Al < i T a—— | ) i -
I’ T [ce)
@L u% S
2 ™ 1
* I M4 x 0.7 2 3 5H9 (+8'030) Uwaga 1) W przypadku wykorzystania plas;czyzny
75 gtebokos¢ gwintu 8 (zacisk uziemienia) N x 855 glebokost 5 odniesienia do montazu sitownika elektrycz-
© nego, ze wzgledu na fazowania, powierzch-
nie przylegajaca lub sworzen ustawi¢ na
o _ B _ wysokosci co najmniej 3 mm.
© _ B B (Zalecana wysokos$¢: 5 mm)
Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik moze sie przemiesz-
150 cza¢. Nalezy upewni¢ sig, ze przedmiot
D x 100 (= E) 15015 umieszczony na stoliku nie bedzie kolidowat
z innymi elementami.
B Uwaga 3)Faza Z pierwszej wykrywanej pozycji konca
skoku od strony silnika.
[mm] [mm]
Model L A B D E Model L A B n D E
LEFS3200 -100- 0000 441 LEFS3200 -500-0000 841
LEFS32 00 -100B- 0000 a71 | 106 | 230 - LEFS3200 -500B-0000 g7 | 006 | 630 | 10 | 4 | 600
LEFS3200 -200-0000 541 LEFS3200 -600-0000 941
LEFS3200 -200B-0000 S|l SOl WG N (20 LEFS3200 -600B-0000 971606 | 730 | 10 | 4 |600
LEFS32 00 -300- 0000 641 LEFS3200 -700-0000 1041
LEFS32 00-300B- 0000 671306 |430| 6 | 2 |300 LEFS3200 -700B-0000 1071|706 830] 12 | 5 | 750
LEFS32 00 -400- 0000 741 LEFS32 00 -800-0000 1141
LEFS32 00-400B-0000 771 | 406|530 8 | 3 ]450 LEFS3200 -800B-0000 1171806930 ] 14 | 6 | 900
52
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1 [ Dob6r modelu }

LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Servo/24 VDC)]

LECA6/ LECPB‘ [

LECP1

AC Serwomotor
LEFSLIS

LECSA /LECSB

Szczegdlowe Wytyczne
Bezpieczenstwa
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Seria LEFS

Wymiary: naped z przektadnig srubowg

LEFS40

Powierzchnia odniesienia
do montazu korpusu

4xM8x1.25

Kabel enkodera (27)

Uwagal)  GlebokodE gwintu 13 (1(7)2) Kabel zasilania (#6)
< 60
- - - ~ -
5 1o 3

— Sl ]
=

© o =2
N~ ﬂ6H9(+g.030)
gtebokosc 7
6H9 (0%°)
gtebokose 7
L) (3.1
13 86 A (Zakres przesuwu stolika: Skok+6)*%? g6 2235
90 (90) Skok (88)
. .. Uwaga 3)
61 Faza Z enkodera wykrywania pozycji
- (4) w| @ 2l
0 =7 3| fr : T
' LD o
o
© #, ji %
R ® o — 1

4L M4 x 0.7
gtebokos¢ gwintu 8
(zacisk uziemienia)

6HO (+8.o3o)
n x 96.6 gtebokosc 6
N~
B
© i B : _ | i i
2 ==
150
D x 150 (=E) 60 15
B

Uwaga 1) W przypadku wykorzystania ptaszczyzny
odniesienia do montazu sitownika elektrycz-
nego, ze wzgledu na fazowania, powierzch-
ni¢ przylegajaca lub sworzen ustawi¢ na
wysokosci co najmniej 3 mm.

(Zalecana wysoko$c¢: 5 mm)

Uwaga 2) Zakres w ktorym stolik moze sie przemiesz-
cza¢. Nalezy upewni¢ sig, ze przedmiot
umieszczony na stoliku nie bedzie kolidowat
z innymi elementami.

Uwaga 3) Faza Z pierwszej wykrywanej pozycji konca
skoku od strony silnika.

53

Kabel zasilania (26)

Opcija silnika: z blokada Kabel blokady (#4.5)

Kabel enkodera (27)

253.5

[mm]

Model L A B n E
[EFS4000 2008-0000 | baas | 26 | 3% | 6 | 2 | 30
“CEFc40n0-a008- 00w [ 745 | 0 | 48 | 6 | 2 | sw
LB B o [ o | o | o |
[EFS40D08005-0007 | oae ] %6 | 678 | 10 | 4 | e
[EFS4000-6005-0005 [ Joia5] 6 | 778 | 10 | 4 | e
ne e e w [0 [ v [ 5 |
BB e W | v | | o |
[EFSA000-0005- 0000 | Tsass] 6 | 107 | 14 | & | oo
[EFS4000-10008- 0000 | Tasas] 100 | 78 | 16 | 7 | 1050

O
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Seria LEFS

Napedy elektryczne/
Szczegotowe wytyczne bezpieczenstwa 1

Nalezy doktadnie przeczyta¢ przed uruchomieniem sitownika.

Wytyczne bezpieczenstwa i instrukcje obstugi sitownikéw elektrycznych
mozna pobra¢ z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

|

Projektowanie \

|

Eksploatacja

AUwaga

1. Nie obcigza¢ napedu poza dopuszczalny zakres pracy.

Naped nalezy dobra¢ w oparciu 0 maksymalne obcigzenie oraz
dopuszczalny moment. Jesli naped pracuje poza dopuszczal-
nym zakresem, obcigzenie mimosrodowe przylozone do
prowadnicy bedzie zbyt duze i bedzie niekorzystnie wptywato na
sitownik tj. utworzy sie luz na prowadnicy, obnizy sie doktadnosc¢
dziatania i skréceniu ulegnie zywotnos$¢ produktu.

. Nie stosowaé¢ napedu w aplikacjach, w ktérych na
naped moglyby byé wywierane zbyt duze sily
zewnetrzne lub uderzeniowe.

Moze prowadzi¢ to do uszkodzenia napedu.
‘ Dobér ‘
A\ Ostrzezenie

1. Nie przekracza¢ maksymalnej predkosci okreslonej

w danych technicznych.

Dobdr modelu powinien zosta¢ dokonany w oparciu o zaleznos¢
pomiedzy obcigzeniem uzytkowym, a predkoscig przemieszcze-
nia, oraz dopuszczalng predkoscig przemieszczenia. Hatas lub
zmniejszenie doktadnosci moze wystgpi¢ jezeli sitownik jest
uzywany poza zakresem swojej specyfikacji, co moze prowadzi¢
takze do zmniejszenia dokfadnosci i zywotnosci produktu.

. Nie stosowa¢ napedu w aplikacjach, w ktérych na

naped mogtyby byé wywierane zbyt duze sity
zewnetrzne lub uderzeniowe.
Moze to prowadzi¢ do przedwczesnego uszkodzenia napedu.

. Gdy produkt wielokrotnie wykonuje cykle ze skokami

czesciowymi (patrz tablica ponizej), przynajmniej co
10 skok musi by¢ petnym skokiem.
W innym przypadku smarowanie wyczerpie sie.

Model Skok czesciowy
LEFS25 <65 mm
LEFS32 <70 mm
LEFS40 <105 mm

. Niezbedne jest dobranie wielkosci napedu z catkowi-

tym obciazeniem wlaczajac site zewnetrzna, jesli sita
zewnetrzna jest przytozona do stolika napedu.
Podczas montazu ostony kablowej do silownika opor stolika
moze wzrosng¢. Wywota to alarm przecigzenia, dlatego tez
nalezy zwrdci¢ uwage na opor stolika.

. Wartos¢ poczatkowa ograniczenia momentu obroto-

wego do przodu/do tytu jest ustawiona na 100%. (3
krotnos¢ znamionowego momentu obrotowego
silnika.)

Bedzie to warto$¢ maksymalna momentu obrotowego (wartosé
ograniczenia) dla “trybu sterowania pozycjonowaniem”, ,trybu
sterowania predkoscig” oraz ,trybu pozycjonowania’. W
przypadku ustawienia na warto$¢ nizsza niz warto$¢ poczatko-
wa podczas pracy napedu przyspieszenie moze male¢. Ustawi¢
warto$¢ po sprawdzeniu jej dla danego urzadzenia.

O

SVC

AUwaga

1. Nigdy nie uderza¢ na koncu skoku.

Wewnetrzny zderzak moze ulec uszkodzeniu.

B |

1T X

Obchodzi¢ sie z napgdem ostroznie, w szczegdlnosci gdy jest
uzywany w potozeniu pionowym.

. Rzeczywista predkos¢ napedu moze sie zmienia¢ w

zaleznosci od obcigzenia i skoku.

Podczas doboru napedu, nalezy zapozna¢ sie z wytycznymi
odnosnie doboru modelu i parametrami technicznymi zamiesz-
czonymi w katalogu.

. Podczas powrotu do punktu wyjsciowego nie

obciagza¢, uderza¢ lub wywiera¢ oporu dodatkowe-
go na przemieszczane obcigzenie.

. Nie zginaé, zarysowywa¢ lub powodowaé¢ innych

uszkodzen powierzchni montazowej korpusu i stolika.
Moze to prowadzi¢ to utraty rownolegtosci powierzchni monta-
zowych, powstania luzéw w prowadnicach, wzrostu oporu
slizgowego lub wystagpienia innych problemdw.

. Podczas montazu elementu obciazenia, nie przykia-

da¢ duzych sit uderzeniowych oraz duzych momen-
tow.

Przytozenie sity zewnetrznej wigkszej niz dopuszczalny
moment, moze spowodowaé luzy w napedzie oraz wzrost
oporu slizgowego lub wystgpienie innych problemow.

. Zachowac¢ ptaskos$¢ powierzchni montazowych 0.1 mm

lub doktadniejsza.

Brak ptaskosci elementu montowanego na napedzie, podstawy
montazowe;j lub innych czesci moze prowadzi¢ do zwiekszenia
oporu $lizgowego.

. Podczas montazu korpusu, zachowa¢ zagiecie kabla

40 mm lub wieksze.

. W trakcie pozycjonowania oraz w zakresie pozycjo-

nowania nie przykladaé obciazenia do stolika.
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’ Dobdér modelu

H LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

[

|
” LECP1 ‘LECAG/LECPG

AC Serwomotor
LEFSLIS
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‘ LECSA /LECSB ‘
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Seria LEFS
Napedy elektryczne/
A Szczegotowe wytyczne bezpieczenstwa 2

Nalezy doktadnie przeczyta¢ przed uruchomieniem sitownika.
Wytyczne bezpieczenstwa i instrukcje obstugi sitownikéw elektrycznych
mozna pobraé¢ z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

] Eksploatacja

AUwaga

9. Do montazu napedu nalezy uzywaé¢ srub o odpo-

wiedniej dlugosci oraz przykrecac je z odpowiednim
momentem.
Przykrecanie $rub momentem wiekszym niz zalecany moze
uszkodzi¢ sitownik, z kolei dokrecenie mniejszym momentem
moze powodowac przesunigcie go z miejsca montazu lub w
ekstremalnym przypadku oderwanie.

Montaz korpusu

oA
o ——
[ 4 ! , |
1 | -
< 5
Model Sruba 2A L
[mm] [mm]
LEFS25 M4 45 24
LEFS32 M5 5.5 30
LEFS40 M6 6.6 31

Montaz elementu

Maks. moment |L (Maks. gigbokos¢

fodel Sruba dokrecania [N'm] | wkrecania mm)

LEFS25 | M5x 0.8 3.0 8
LEFS32 | M6x1 5.2 9
LEFS40 | M8 x1.25 125 14

Aby unikna¢ styku $rub montazowych elementu obcigzenia z korpusem, :
nalezy uzy¢ srub krotszych o min. 0.5 mm niz maksymalna gteboko$¢ !
wkrecania. Zastosowanie dtugich $rub, ktére beda stykaty sie z korpusem !
moze prowadzi¢ do nieprawidtowego dziatania. '

10. Naped nalezy montowac¢ za korpus. Montaz za stolik
i przesuwanie korpusu jest niedozwolone.

11. Nalezy sprawdzi¢ w parametrach technicznych
minimalng predkos¢ dla danego modelu napedu.
W innym przypadku, moze wystgpi¢ nieoczekiwane nieprawi-
dtowe dziatanie np. stukanie.

\ Konserwacja

/\ Ostrzezenie

Czestotliwos¢ wykonywania przegladow
Przeglady nalezy przeprowadza¢ zgodnie z ponizszym
harmonogramem.

Czestotliwos¢ Ogolny stan napedu Konstrukcja

Sprawdzenie przed wig-|

czeniem kazdego dnia © -

Sprawdzenie co
6 miesiecy/1000 km/ @) o
5 millionéw cykli *

* W zaleznos$ci co nastapi wczesniej.

¢ Elementy podlegajace wizualnej ocenie stanu

1. Poluzowane $ruby, nietypowy brud
2. Sprawdzenie zarysowan i potaczen kabli
3. Drgania, hatas

¢ Elementy podlegajace sprawdzeniu konstrukcji napedu
1. Stan smarowania czesci ruchomych.
2. Luz lub poluzowania na czesciach przytwierdzonych lub
Srubach montazowych.

> SMC
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Wzmacniacz serwomotoru
(wejscia impulsowe)

Enkoder przyrostowy

Seria LECSA

Enkoder absolutny

Seria LECSB

Kompatybilny z enkoderem absolutnym

seria LECSB

|
l Dob6r modelu

LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy(Serwo/24 VDC)

LECAG6 / LECP6 [

LECP1

Kompatybilny z enkoderem przyrostowym Seria LECSA
W zakresie uzytkownika Zasilacz obwodéw sterujacych
Zasilanie 24VDC
1-fazowe
100 do 120 VAC (50/60 Hz) Sterownik
200 do 230 VAC (50/60 Hz)
| =
Y == -
1 H
Rezystor 1 =
hamujacy s m m = il =5
opcja
Kabel USB

Sitownik elektryczny

-
J -
L)
Zasilacz dla
sygnatéw I/0
24VDC

W zakresie uzytkownika

PLC

MR Configurator
Oprogramowanie

MR Configurator
Oprogramowanie

AC Serwomotor
LEFSLIS

N :
W zakresie uzytkownika pPC
Zasilanie
Sterownik
1-fazowe L
100 do 120 VAC (50/60 Hz)
200 do 230 VAC (50/60 Hz) Kabel USB m
@ D —— (75
3-fazowe (&)
200 do 230 VAC (50/60 Hz) <_‘—Wyjsae analogowe '-_'lJ
= RS-422 —
- -“’@. )
Rezystor 1 B* O
> - Ll
hamujacy |m m =l i!lg L

Sitownik elektryczny|

PR | B,

Bateria (zalqczona)—1

PLC

Zasilacz dla

sygnatéw 110 | |y
24VDC

Szczegdlowe Wytyczne
Bezpieczenstwa

[
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Wzmacniacz serwomotoru (wejscia impulsowe)
Enkoder przyrostowy

Seria

Enkoder absolutny

Seria

LECSA
LECSB

Symbol zamoéwieniowy

(€ &>

LECS

A

1

sl

l — LECSA LECSB
Rodzaj sterownika -
A Wejscia impulsowe Rodzaj silnika Symbol zamOwieniowy 7 tabsii ponizej wybrac rodzja steronnika i kompatybilny z im sk
(Do enkodera przyrostowewgo) Symbol Typ Moc Enkoder ISymbol zam. sterownika| Rodzaj sterownika|  Rodzaj silnika Napiecie zasilajace
Wejécia impulsowe S1| Serwomotor AC (S2)[ 100 W Przyrostowy LECSA1-S1| = Serwomotor AC (S2){100 do 120 VAC
= (Do enkodera absolutnego) S3| Serwomotor AC (S3)[ 200 W LECSA1-S3 \,/(\gffgfk?dp;ﬂ:owe Serwomotor AC (S3)|  50/60 Hz
S5/ Serwomotor AC (S6)| 100 W Absolutn LECSA2-S1|' przyrostowego) Serwomotor AC (S2)(200 do 230 VAC
Napiecie zasilajgce ® |S7| Serwomotor AC (S7)[ 200 W y LECSA2-S3 Serwomotor AC (S3)|  50/60 Hz
1{100 do 120 VAC, 50/60 Hz LECSB1-S5| Serwomotor AC (S6)|100 do 120 VAC
2| 200 do 230 VAC, 50/60 Hz LECSB1-S7 ﬁ?ﬁﬂi;@é’;"&"w" Serwomotor AC (S7)|  50/60 Hz
LECSB2-S5 absolutnego) Serwomotor AC (S6)|200 do 230 VAC
LECSB2-S7 Serwomotor AC (S7)|  50/60 Hz
Wymiary
LECSALO
135 2 x @6 otwdr montazowy 20
(grubo$c powierzchni nosnej 5)
4] e
HH”HHH =00000000000000 did
= 2l | cNP1
1%
.| | ENP2
g ] g
- -
o CN1
[ cN3 b
—
[ . PN o= g
) 6
5.5
LECSBO 26 otwor montazowy 40
| 135 (grubos¢ powierzchni nosnej 4)
=5 — ©
Pt i
—
CNP1 --]m % NG
I =
| 3 L0
A CNP2 | =1 |[=d -
{ 3 b Hi cnt 9] 8
= i
”HHH CNP3 | [F]
w BN < =]
|7 | N2
= Tl "Bl e
0 0 Il CN4
_ - |
U e © N l
Bateria*1 <
2 *1 Bateria jest zataczona.
> ZS\VC
=4




Parametry techniczne

Enkoder przyrostowy Seria LECSA

Enkoder absolutny Seria I_ ECSB

Model

LECSA1-$1 LECSA1-S3 LECSA2-$1 LECSA2-S3

Zalecana moc silnika [W]

100 200 100 200

w [ Dob6r modelu ’

Kompatybilny enkoder

Przyrostowy 17-bitowy
(Rozdzielczos$¢: 131072 imp/obrot)

Zasilanie | Napigcie zasilajace [V]

1-fazowe 100 do 120 VAC (50/60 Hz) 1-fazowe 200 do 230 VAC (50/60 Hz)

obwodéw| Dopuszczalny zakres napigcia [V]

1-fazowe 85 do 132 VAC 1-fazowe 170 do 253 VAC

LEFS

gtownych [ prag znamionowy [A] 3.0 | 5.0 15 | 2.4
Zasilanie | Napigcie zasilania uktadu sterowania [V] 24 VDC

obwodéw | Dopuszczalny zakres napigcia [V] 21.6 do 26.4 VDC

sterujacych prad znamionowy [A] 0.5
Wejscia cyfrowe 6 wejsé
Wyjscia cyfrowe 4 wyjscia

Maks. czestotliwos¢ wejs¢ impulsowych [imp/s]

1 M (dla odbiornika réznicowego), 200 k (dla otwartego kolektora)

Zakres nastawy szerokosci zakoficzenia
pozycjonowania [impulséw]

0 do 65535 (modut generowania impulséw)

Funkcja

Btad przekroczenia +3 obroty
Ogranicznik momentu obrotowego Parametr nastawny
Komunikacja UsB

LEFB

Zakres temperatury pracy [°C]

0 do 40 (bez zamarzania)

Wilgotnos¢ pracy [%RH]

90 lub mniej (bez kondensacji)

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)]

Zakres temperatury przechowywania [°C] -20 do 65 (bez zamarzania) —
Wilgotnos¢ przechowywania [%RH] 90 lub mniej (bez kondensacji) ©
Opornosé¢ izolacji [MQ] Pomiedzy obudowg a zaciskiem uziemienia: 10 (500 VDC) ES
Masa [g] 600 w
—
©
Model LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 5
Zalecana moc silnika [W] 100 200 100 200 |._|IJ
. Absolutny 18-bitowy
Kompatybilny enkoder (Rozdzielczosé: 262144 implobrot)
P o 3-fazowe 200 do 230 VAC (50/60 Hz) o
Napiecie zasilajace [V - o
Jasitanio jace [V 1-fazowe 100 do 120 VAC (S0/60 Hz) 1-fazowe 200 do 230 VAC (50/60 Hz) 3
obwodow - 3-fazowe 170 do 253 VAC w
gtéwnych Dopuszczalny zakres napiecia [V] 1-fazowe 85 do 132 VAC 1-fazowe 170 do 253 VAC -l
Prad znamionowy [A] 3.0 | 5.0 0.9 | 1.5
Zasilanie | Napigcie zasilania uktadu sterowania [V] 1-fazowe 100 do 120 VAC (50/60 Hz) 1-fazowe 200 do 230 VAC (50/60 Hz) —
obw_odéw Dopuszczalny zakres napigcia [V] 1-fazowe 85 do 132 VAC 1-fazowe 170 do 253 VAC
sterujacych"prad znamionowy [A] 0.4 0.2
Wejscia cyfrowe 10 wejsé
Wyjscia cyfrowe 6 wyjsc

Maks. czestotliwos¢ wejs¢ impulsowych [imp/s]

1 M (dla odbiornika ré6znicowego), 200 k (dla otwartego kolektora)

Zakres nastawy szerokosci zakoniczenia

pozycjonowania [impulséw]

0 do +10000 (modut generowania impulséw)

Blad przekroczenia

+3 obroty

AC Serwomotor
LEFSLIS

Funkcja .
Ogranicznik momentu obrotowego

Nastawa parametru lub nastawa zewnetrznego wejscia analogowego (0 do 10 VDC)

Komunikacja

USB, RS42271

'{

Zakres temperatury pracy [°C]

0 do 40 (bez zamarzania)

Wilgotnos¢ pracy [%RH]

90 lub mniej (bez kondensacji)

Zakres temperatury przechowywania [°C]

- 20 do 65 (bez zamarzania)

Wilgotnos¢ przechowywania [%RH]

90 lub mniej (bez kondensacji)

Opornosé izolacji [MQ]

Pomiedzy obudowag a zaciskiem uziemienia SG: 10 (500 VDC)

Masa [g]

800

LECSA /LECSB

*1 Porty USB i RS422 nie moga by¢ uzywane jednoczesnie.

O
2

Szczegdlowe Wytyczne
Bezpieczenstwa

|
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Seria LECSA
Seria LECSB

Przykitad podiaczenia zasilania: LECSA

LECSAL-O

Zasilanie obwodow gtéwnych NFB MC
1-fazowe 200 do 230 VAC

lub

1-fazowe 100 do 120 VAC pd pd

Zasilanie obwodu sterowania

24VDC

CNP1

L Woudowany
Lo fezystor hamujacy (4

Ochronnik ukfadu elektrycznego '~ ~~~""~ '

Silnik

Detektor

\ Ztacze zasilania obwodéw podstawowych: CNP1 \ * Wyposazenie

Nazwa Funkcja Opis funkgciji
@ Zacisk uziomowy Powinien by¢ uziemiony przez zacisk uziomowy serwonapedu i
(PE) zacisk uziomowy (PE) panelu operatorskiego po ich podtaczeniu.
L1 i , Podtaczy¢ napiecie zasilajace
Zasilanie 0bWodoW | | ECSAL: 1-fazowe 100 do 120 VAC, 50/60 Hz
L2 | glownyce LECSA2: 1-fazowe 200 do 230 VAC, 50/60 Hz
P Do podtaczenia rezystora hamujacego (opcji)
LECSALI-S1: nie wymaga podtaczenia
Rezystor hamujacy | LECSALI-S3, S4: podtaczony na czas wysyiki.
c * Podtaczy¢ do tego zacisku, gdy z ,doboru modelu” wynika
koniecznos$¢ uzycia rezystora hamujacego.
8] Zasilanie serwomotoru (U)
Vv Zasilanie serwomotoru (V) | Podtaczy¢ do kabla silnika (U, V, W)
W Zasilanie serwomotoru (W)

Ztacze zasilania obwodu sterowania: CNP2

* Wyposazenie

Nazwa Funkcja Opis funkcji
24V | Zaslanie obwod sterowania (24) Strona 2_4V zasilania obwodu sterowania (24 VDC)
sterownika.
OV |Zastanie obwodu sterowania (0V) Strona 0V zasilania obwodu sterowania (24 VDC)

sterownika.
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Enkoder przyrostowy Seria I_ ECSA
Enkoder absolutny Seria I_ ECS B

=]
()
S
g
Przykitad podiaczenia zasilania: LECSB s
Q
o)
LECSB1-[] a
NFB | CNPL —
1-fazowe x QL ' CNP3 G
100 do 120 VAC | [ oA a)
— QOpen. | Silnik >
OL2 Lo &
- [
ON | : E &,
! o)
| n| W
OP1 : : =
QP2 i 5
X
CNP2 S
____________________ 1 =
| P P =
1 Rezystor hamujacy ! i £
o llleq-p---- ocC ! %)
bo | 3
- CN2 Detektor S
I I8
Ol | g 1]
,,,,,,, =] B
]
§
LECSB2-0 g
o)
3-fazowe 200 VAC 1-fazowe 200 VAC %]
NFB NFB 2
3fazowe —X 1fazowe —X /I O
200 do 230 } 200 do 230 | i
VAC s Silnik VAC o Silnik =
— <
(&)
Ll
-l
-
o
" 77777777777777 - Iii?i?iiii??i?i?ﬂ‘———— o
'Rezystor hamujacy, i Rezystor hamujacy ! L_IIJ
Detektor Detektor |
S
5|
Uwaga) Przy zasilaniu 1-fazowym sterownika 200 do 230 VAC, napiecie nalezy podtaczy¢ do zaciskéw L,i L5, do Lz nie nalezy nic podiaczac. g |:|
|
of L
ol
Ztacze zasilania obwodéw gtéwnych: CNP1 | * wyposazenie Q|-
Nazwa u kejam  F Opis funkgji L1 @ |
L1 Podtaczy¢ napigcie zasilajace o
L2 Zasilanie obwoddw | LECSB1: 1-fazowe 100 do 120 VAC, 50/60 Hz zacisk przytaczeniowy: L1,L2 L2 @ o
gtéwnych LECSB2: 1-fazowe 200 do 230 VAC, 50/60 Hz zacisk przytaczeniowy: L1,L2 2 8
L3 3-fazowe 200 do 230 VAC, 50/60 Hz zacisk przytaczeniowy: L1,L2,L3 L3 @ =L O w
ll:\l1 Konwerter rezystora | Nie podtgczac. N @ L’ o E E
DC reactor Podtaczany pomiedzy P, a P,. (Podtaczony na czas wysyiki. . . o
Py aczany pomiedzy Py a P,. (Podtaczony ysykki.) b [ O i &
. . . o B -
\ Ztacze zasilania obwodu sterowania: CNP2 * Wyposazenie P2 O »:
B
Nazwa unkéja Opis funkgji = g .
P Podtaczany pomiedzy P i D. (Podtaczony na czas wysytki.) P \:|© P __EI S
[ Rezystor hamujacy | * Podiaczyé do tego zacisku, gdy z ,doboru modelu” wynika c O Y= =35
D koniecznos$¢ uzycia rezystora hamujgcego. D @ i %;’ g
Li1 Zasilanie obwodu sterowania (24 V) | Strona 24V zasilania obwodu sterowania (24 VDC) sterownika. L1 u@ 1 ] 2 °§’_
L21 Zasilanie obwodu sterowania (0V) | Strona OV zasilania obwodu sterowania (24 VDC) sterownika. 2 TR
L2 |.O &
| Ztacze silnika: CNP3| * wyposazenie _ S
Nazwa nkcja F Opis funkgji U i @
U Zasillani.e serwomotoru (W) N v @ —]
Vv Zasilanie serwomotoru (U) | Podtaczany do kabla silnika (U, V, W) o
W __ |Zasilanie serwomotoru (V) W |, @
60
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Seria LECSA
Seria LECSB

Przyktad podtaczen sygnatow sterujacych: LECSA

LECSAC-]

LEC-MR-SETUP221

PLC

2 m lub mniej Ywaga 5)

FX3u-CJOMT/ES (produkcji |
Mitsubishi Electric)

S/S
24V j LECSA
ov Uwaga 4) Uwaga 4)|
Zasilanie : 24 VDG DICOM Cll\j S Wryen A
sekwencyjne N orc| 2 9 | ALM RA1 -
[ Tean ] ”
o iDOCOM 13 12 | MBR RA2
Y000 [W |/ % PP | 23
COM1 [: =
Y010 R NP | 25
COM3 [ /| L 10 m lub mniej
1 15 | [
Y004 E:: |/ - CR| 5 16 | LAR = —
Com2 e 17 | LB [+ |/ =
— |/ = 18 | LBR [~ = —
xOog T INP_| 10 19 | 1Z |/
J—F—, = 20 | LZR = = ;:
XA [: —= — RD 11 14 LG Iﬁ ____________ =
XOOO — |/ = OP | 21 Ekran| SD
] S LG | 14
k SD |Ekran
Uwaga 4)
CN1
Wymuszony stop \11\ EM1| 8
Serwo WL SON| 4
Kasowanie /J RES | 3
Koniec skoku obrotu do przodu T~ LSP 6
Koniec skoku obrotu do tytu T~ LSN 7
10 m lub mniej
PC
i Kabel USB - CN3
il
CNP1 Uwaga 1)
G

Awaria Uwaga 3)

Elektromagnetyczny
hamulec blokujacy

Impulsowy detektor fazy A
(Roéznicowy sterownik liniowy)

Impulsowy detektor fazy B
(Roznicowy sterownik liniowy)

Impulsowy detektor fazy Z
(Réznicowy sterownik liniowy)

Masa

Uwaga 1) Aby zapobiec porazeniu pradem, nalezy upewnic¢ sie, ze zacisk uziemienia (PE) ztacza zasilania wzmacniacza serwa (CNP1) jest podtaczony z

zaciskiem uziemienia (PE) panelu operatorskiego.

Uwaga 2) Aby uzy¢ sterownik, nalezy go zasili¢ 24VDC +10% 200 mA korzystajac z zewnetrznego zrédta. Warto$¢ pragdu 200 mA odnosi sie do stanu, gdy

wszystkie sygnaty I/O sg czynne, zmniejszenie ilosci wejs¢/wyjs¢ moze zmniejszy¢ warto$¢ pradu.

Uwaga 3) W normalnych warunkach sygnat awarii (AKM) jest wiaczony. Gdy sygnat jest wylaczony (wtaczony alarm), nalezy zatrzymac sygnat sekwencyjny

za pomocg programu sekwencyjnego.

Uwaga 4) Sygnaty o takich samych nazwach sa podtgczone wewnatrz wzmacniacza serwa.
Uwaga 5) Dla wejs¢ sterujacych impulsowych z otwartym kolektorem. Dla jednostki pozycjonujacej z réznicowym sterownikiem liniowym odlegto$¢ wynosi
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10m lub mniej.
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=
©
°
g
Przykiad podtaczen sygnatow sterujacych: LECSB 5
[]
LECSBC- a)
—
=
LECSB 2
J jonuj >
ednostka pozycjonujaca 24 VDC Uwaga 2) Uniaga 4) Z
QD75D (produkgiji oN N
Mitsubishi Electric) Unaga ) g [JL)
CN1 21 |DICOM N _ o1
Pt Awaria Uwaga 3) )
DICOM| 20 48 | A L TRat | 5 -
CLEARCOM DOCOM| 46 Pt Wykrywanie predkosci zero S
CLEAR CR | 41 23 | zsP RA2 < 1 . S
RDYCOM [T Pt Ogranicznik momentu i
25 | TLC RA3 Ob"OtOWGQQ . e (__
READY RD | 49 [ Bt Zakonczenie pozycjonowania %
24 | INP [RA4 | =
PULSEF + PP | 10 L= @)
PULSE F - PG 11 o g
PULSER + NP | 35 10 m lub mniej S E
PULSE R — NG | 36 4 A B ~ " 2, Impulsowy detektor fazy A Zlw
n I "1+ (Réznicowy sterownik liniowy)| © |
PGO LZ 8 5 | LAR — o g
PGO COM LZR | 9 6 | LB |/ ——~ Impulsowy detektor fazy B |5
LG 3 7 LBR = 1. (Roznicowy sterownik liniowy) g
SD |Ekran l'é&' ____________ < Masa 12—
10 m lub mniej Uwagas) 34 | LG lw:r ‘V:) Masa ©
33 | OP =~ —— Impulsowy detektor fazy Z o
' ' (T}
1 |P15R ﬁt 7777777 7S (Otwarty kolektor) w
—
N Ekran| SD 2
10 lub mniej Uwaga 4) 2 m lub mniej O
CN1 I}
. . e -l
Zatrzymanie awaryjne i EMG| 42
Serwo WL SON | 15 Uwaga 4)
; -
Kasowanie /J RES | 19 CN6 o
Sterowanie proporcjonalne PC | 17 3 |[MOlf—— +10 vDc Wyiscie monitorujace 1 (&}
Wybér zewngtrznego ograniczenia momentu TL 18 1 LG m————— 1 w
i ™~ +10 VDC Wyisci itorui 2 -l
Koniec skoku obrotu do przodu LSP | 43 2 | MO2 yjscie monitorujace
Koniec skoku obrotu do tytu ™~ LSN | 44 2 m lub mniej
Gorny zakres nasta DOCOM] 47 N
Al Y _ V‘Il(y N ~—PI5R| 1
nalogowy ograniczni ! P! =
momentu obrotowego T ! ! TLA | 27 g (7))
+10 V/maksymalny 1 & LG | 28 2 D
moment obrotowy SD |Ekran %’ n
2 m lub mniej S w
Q =
<
PC I
LEC-MR-SETUP221
[aa]
CN5 -
D Kabel USB ,_] 8
4 —
Uwaga 1) E
e 3
(&)
(1]
-1

Uwaga 1) Aby zapobiec porazeniu pradem nalezy upewnié sie, ze zacisk uziemienia (PE) wzmacniacza serwa jest podtaczony z zaciskiem uziemienia
(PE) panelu operatorskiego.

Uwaga 2) Aby uzy¢ sterownik, nalezy go zasili¢ 24VDC +10% 300 mA korzystajac z zewnetrznego zrédta.

Uwaga 3) W normalnych warunkach sygnat awarii (AKM) jest wtgczony. Gdy sygnat jest wytaczony (wigczony alarm), nalezy zatrzymac sygnat
sekwencyjny za pomocg programu sekwencyjnego.

Uwaga 4) Sygnaty o takich samych nazwach sg pofaczone wewnatrz wzmacniacza serwa.

Uwaga 5) Dla wejs¢ sterujacych impulsowych z otwartym kolektorem. Dla jednostki pozycjonujacej z réznicowym sterownikiem liniowym odlegto$¢
wynosi 10m lub mniej.

Szczegotowe Wytyczne
Bezpieczenstwa
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Seria LECSA
Seria LECSB

Opcje

Kabel silnika, blokady, enkodera

LE-CSM

5]|A

Rodzaj silnika
| S | AC serwomotor |

Przeznaczenie kabla
M | Kabel silnika

B | Kabel blokady
E | Kabel enkodera

Ztacze 110

LE-C

Kierunek ztacza
A |Strona osi
B |Strona przeciwna do osi

Diugosé¢ kabla (L) [m]

2 2
5 5
A 10

» Rodzaj kabla

S | Kabel standardowy

R | Kabel robotowy

SNA

Rodzaj sterownika l

SNA

Ztgcze 1/0 (LECSAD)

SNB

Ztgcze 1/0 (LECSBL)

Rezystor hamujacy

LEC-MR-RB-

Rodzaj rezystora hamujacego l

032

Dopuszczalna moc rezystora 30 W

12

Dopuszczalna moc rezystora 100 W|

* Sprawdzi¢ w ,doborze modelu” mozliwos¢

stosowania opcji rezystora hamujacego.

Wymiary [mm]

144

Model LA LB LC LD
LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 1.6
LEC-MR-RB-12 40 169 | 149 2
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(12)

(13.7)

(30)

LE-CSM-: kabel silnika

LB

LE-CSB-LI1: kabel blokady

O
2

§ ﬁi"j e Zf
< | SN
(29.6) L
LE-CSE-[1: kabel enkodera
o :
(30) L
LE-CSNA LE-CSNB
L o
O o f\—/ﬂ
N Y e 5
Q, ] J 5 ] J o
@
m \Q e
39 39
26 otwor montazowy
LA
13, 1€
® o1
5. 8 2
© |
I
® - e
(20) LC ——— :ELG ©
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Opcje

Enkoder przyrostowy Seria L ECSA
Enkoder absolutny Seria L ECS B

MR Configurator (oprogramowanie, w wersji japonskiej)

LEC-MR-SETUP221

* MRZJW3-SETUP221 produkcji Mitsubishi Electric.

Patrz strona www Mitsubishi Electric’s odnosnie srodowiska pracy i aktualnych informacji.

Kompatybilny komputer

MR Configurator (oprogramowanie konfiguracyjne) zainstalowa¢ na komputerze klasy IBM PC/AT, ktory spetnia ponizsze
wymagania sprzetowe.

Wymagania sprzetowe

Wyposazenie

MR Configurator (oprogramowanie)
LEC-MR-SETUP221

Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
Windows®XP Professional/Home Edition,
Windows Vista® Home Basic/Home Premium,

System Business/Ultimate/Enterprise
Uwaga 1) operacyjny Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/
Baigz g Ultimate/Enterprise
PC IBM PC/AT compatible PC (Japanese version)
Wolne miejsce min. 130 MB
na dysku twardym
Komunikacja Port USB
Rozdzielczo$¢ min. 1024 x 768
Monitor Musi by¢ w stanie wyswietla¢ kolory w16 bitach
Podtaczalny do powyzszego PC
Klawiatura Podtaczalna do powyzszego PC
Mysz Podtaczalna do powyzszego PC
Drukarka Podtaczalna do powyzszego PC

Kabel komunikacyjny

LEC-MR-J3USB

Uwaga 1) Windows, Windows Vista, Windows 7 sg zastrzezonymi znakami towarowymi firmy Microsoft Corporation w Stanach Zjednoczonych

i innych krajach.
Uwaga 2) Oprogramowanie moze nie dziata¢ poprawnie w zaleznosci od komputera na ktérym jest zainstalowane.
Uwaga 3) Nie jest kompatybilny z 64-bitowym Windows ® XP i 64-bitowym Windows Vista®.

Kabel USB (3 m) do oprogramowania konfiguracyjnego

Bateria

LEC-MR-J3USB

LEC-MR-J3BAT

O
2

64

|
w [ Dob6r modelu ’

LEFS

LEFB

[Serwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC)

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1

AC Serwomotor
LEFSL]S

|

LECSA /LECSB

Szczegblowe Wytyczne
Bezpieczenstwa

|
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Seria LECSA/LECSB
Szczegobtowe wytyczne bezpieczenstwa 1

Nalezy doktadnie przeczyta¢ przed uruchomieniem sitownika.

Wytyczne bezpieczenstwa i instrukcje obstugi sitownikéw elektrycznych
mozna pobrac z naszej strony internetowej http://www.smcworld.com

Projektowanie/Dobor ‘

Eksploatacja

A\Ostrzezenie

1.

Stosowac odpowiednie napigcie. ) o
W innym przypadku moze dojsc do nieprawidtowego dziatania lub

usterki. Przy napieciu nizszym niz wymienione w danych technicz-
nych zachodzi prawdopodobienstwo, iz cigzar nie zostanie
przeniesiony z powodu wewnetrznego spadku napigecia sterownika.
Przed uzyciem sprawdzi¢ napiecie pracy.

. Nie uzywa¢ sterownika poza zakresem wymienionym w

danych technicznych.
W innym przypadku moze doj$¢ do pozaru, nieprawidtowego
dziatania lub uszkodzenia sitownika. Przed uzyciem zapoznac sie z
parametrami technicznymi.

. Zainstalowa¢ obwéd wyltacznika bezpieczenstwa na ze-

wnatrz obudowy.

Prosimy zainstalowac¢ wytgcznik awaryjny poza obudowa tak, aby
mozliwe byto natychmiastowe zatrzymanie pracy systemu i odcie-
cie zasilania.

. Aby unikngé uszkodzen spowodowanych awarig

zasilania oraz nieprawidiowym dziataniem sterownika i
jego urzadzen peryferyjnych, nalezy zainstalowac¢
kopie zapasowg przez wczesniejsze wykonanie struk-
tury wielowarstwowej lub schematu odpornego na
uszkodzenia urzadzen.

. Jezeli istnieje ryzyko pozaru lub zagrozenia personelu

obstugujacego przez nienormalne wydzielanie ciepta,
dymu lub iskrzenia, natychmiast odcig¢ zasilanie
sterownika i systemu.

Eksploatacja

A\Ostrzezenie

1.

65

. Przed montazem, podigczaniem

Nie dotyka¢ elementéw wewnatrz sterownika i jego
urzadzen peryferyjnych.

Moze to spowodowac porazenie pragdem lub uszkodzi¢ sterownik.
Nie operowa¢ napedem, nie nastawia¢ mokrymi
rekami.

Moze prowadzi¢ to do porazenia prgdem elektrycznym.

Produkt uszkodzony lub niekompletny nie powinien
by¢ uzywany.

Moze to spowodowac porazenie pradem, pozar lub uraz.
Stosowacé potaczenie miedzy sitownikiem elektrycz-
nym a sterownikiem tylko podane w katalogu.
Stosowanie innych potagczen moze prowadzi¢ do uszkodzenia
sitownika lub sterownika.

Zachowa¢ ostroznosé¢ gdy sitownik jest w ruchu, aby
nie zosta¢ uderzonym przez element.

Moze to spowodowac uraz.

Nie podiaczaé zasilania, nie zasila¢ produktu przed
upewnieniem sie, ze miejsce do ktérego ma by¢
przeniesiony element jest bezpieczne.

Ruch elementu moze spowodowac wypadek.

Nie dotyka¢ sterownika podczas pracy i jaki$ czas po
tym jak zasilanie zostanie odtaczone, gdyz jest bardzo
goracy.

Ze wzgledu na wysoka temperature moze doj$¢ do oparzen.

lub konserwacja
sprawdzi¢ testerem napiecie po min. 5 minutach od
wytaczenia zasilania.

W przeciwnym razie moze nastapic¢ porazenie pradem, pozar lub uraz.

O

A\Ostrzezenie

9.

10.

1.

12,

13.

14.

15.

16.

17.

Elektrycznos¢ statyczna moze spowodowa¢ nieprawi-

dlowg prace lub uszkodzenie sterownika.
Nalezy podja¢ odpowiednie srodki w celu eliminacji elektrycznosci

statycznej podczas czynnosci konserwacyjnych, gdy dochodzi
do kontatku ze sterownikiem.

Nie stosowa¢ w obszarach w ktérych w powietrzu
znajduje sie pyl, kurz, woda, chemikalia lub olej.

Moze to spowodowac awari¢ lub nieprawidtowe dziatanie.

Nie stosowaé w obszarach w ktérych wytwarzane jest
pole magnetyczne.

Moze to spowodowac awarie lub nieprawidtowe dziatanie.

Nie montowa¢ w s$rodowisku gazéw tatwopalnych,
wybuchowych badz korozyjnych.

Moze to prowadzi¢ do wzniecenia ognia, wybuchu lub korozji.

Nie montowac sterownika w poblizu urzadzen generu-
jacych ciepto takich jak piece, nie wystawiaé¢ bezpo-
srednio na dziatanie promieni stonecznych, itp.

Moze to spowodowac¢ awarie sterownika lub jego urzadzen peryfe-
ryjnych.

Nie stosowac¢ sterownika w srodowisku narazonym na
cykliczne zmiany temperatury.

Moze to spowodowac awarie sterownika i jego urzadzen peryferyjnych.
Nie stosowa¢ sterownika w obszarach gdzie genero-
wane sg przepiecia.

Gdy w poblizu sterownika znajdujg sie urzadzenia generujace
duzg ilos¢ przepie¢ (np. elektromagnetyczne podnosniki, piece
indukcyjne o wysokiej czestotliwosci, silniki itp.), moze to spowodo-
wac uszkodzenie lub zniszczenie wewnetrznego obwodu sterowni-
ka. Unika¢ urzadzen generujacych przepiecia i krzyzowania linii.
Nie montowaé w miejscach narazonych na drgania lub
uderzenia.

Moze to spowodowac¢ awarie lub nieprawidtowe dziatanie.
Stosowacé produkt zawierajacy ochronnik przeciwprze-
pieciowy w przypadku bezposredniego sterowania
obciazeniem generujacym przepiecia, takim jak prze-
kaznik, zawér elektromagnetyczny.

Montaz

A\Ostrzezenie

1.

4,

Zainstalowa¢ sterownik i urzadzenia peryferyjne na
ogniotrwatym podiozu.

Montaz bezposrednio na lub w poblizu materiatéw tatwopalnych
moze spowodowac pozar.

. Nie montowa¢ sterownika w miejscach narazonych na

drgania lub uderzenia.

Moze to spowodowaé nieprawidtowe dziatanie lub uszkodzenie .
urzadzenia.

Sterownik powinien by¢ zamontowany na pionowej
$cianie, prostopadle do niej.

Nie zakrywac¢ otworow zasysajacych i odprowadzajacych powietrze.
Zamontowaé¢ sterownik i urzadzenia peryferyjne na
plaskiej powierzchni.

Jesli powierzchnia montazowa jest znieksztatcona lub nie jest
ptaska na obudowe lub inne czes$ci moze dziata¢ niedopuszczalna
sita powodujaca nieprawidtowe dziatanie.
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Nalezy doktadnie przeczyta¢ przed uruchomieniem sitownika. g
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\ Zasilanie \ \ Konserwacja \ =
AUwaga A\ Ostrzezenie

1.Uzy¢ zasilacza o niskim poziomie zaklécen pomiedzy

liniami oraz pomiedzy zasilaniem a masa.

W przypadku, gdy poziom zaktocen jest wysoki, nalezy stosowac

transformator izolacyjny.

1.

Wykonywa¢ okresowe przeglady konserwacyjne.
Sprawdzi¢ czy przewody i $ruby nie sg poluzowane. Poluzowane
Sruby i przewody mogg spowodowac niezamierzone nieprawidtowe
dziatanie.

LEFS

. Po wykonaniu czynnos$é konserwacyjnych sprawdzi¢
poprawnos$¢ dziatania uktadu.
W przypadku, gdyby urzadzenie lub maszyna nie dziataty prawidto-
wo nalezy zatrzymaé awaryjnie system. W przeciwnym razie,
moze wystgpi¢ niezamierzone wadliwe dziatanie i zapewnienie
bezpieczenstwa bedzie niemozliwe. Sprawdzi¢ przycisk awaryjne-
go zatrzymania, aby potwierdzi¢ bezpieczenstwo systemu.
Nie rozkreca¢, modyfikowaé, naprawia¢ sterownika i
jego urzadzen peryferyjnych.
. Nie wkiada¢ zadnych elementéw przewodzacych badz
tatwopalnych do srodka sterownika.
Moze to spowodowac pozar.
.Nie przeprowadzaé pomiaréw rezystancji izolacji i

2.Podja¢ odpowiednie srodki zapobiegajace przepieciom
spowodowanym wyladowaniami atmosferycznymi.
Niezaleznie od uziemienia regulatora i jego urzadzen
peryferyjnych nalezy uziemi¢ ochronnik przeciwprze-
pieciowy.

\ Podiaczenie

/A Ostrzezenie

1. Podtaczenie zasilania 100V/200V do zasilania serwona-
pedu (U, V, W) uszkodzi sterownik. Przed wigczeniem

3.

LEFB

4

ISerwomotor (24 VDC)/Silnik krokowy (Serwo/24 VDC

|

zasilania upewni¢ sig, ze przewody sa dobrze testu wytrzymatosci napieciowej. ©
podtaczone. . . A o O
2. Podiaczyé korice przewodéw U, V, W kabla silnika & Z2PoWnié wystarczajaca ilos¢ miejsca dia czynnosel | i
oqpow'e_dmo do faz (U, V’_ W) zaSIIanh:;\ serw_onap?(_iu: Zaprojektowa¢ uktad w spos6b zapewniajacy wystarczajacy ilos¢é ©
Nieprawidiowe podtaczenie przewodéw uniemozliwi miejsca dla czynnosci konserwacyjnych. s
sterowanie serwem. L)
‘ Uziemienie =
. . (&}
/\ Ostrzezenie i
1. Zapewni¢ odporno$¢ na zaklocenia przez uziemienie
uktadu. Uziemi¢ sitownik podiaczajac przewod miedzia- -
ny sitownika do zacisku uziemiajagcego (PE) sterowni-
ka oraz przewéd miedziany sterownika do uziemie- _
nia przez zacisk uziemiajacy (PE) panelu operator- % n
skiego. Nie podiacza¢ ich bezposrednio do zacisku ElO
uziemiajgcego (PE) panelu operatorskiego. = K7
ol L
N w
Panel operatorski &() |
e N
Sterownik
L T g
o= | [ 2
Zacisk ; ;
uziemiajacy J Sitownik :
(PE) <t
——{%o &
L Ll
L =

2. W mato prawdopodobnym przypadku, gdyby uziemie-
nie powodowato nieprawidtowe dziatanie, nalezy
odtaczy¢ jednostke od uziemienia.
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