Elektrischer Greifer C€E N
[Schrittmotor

@ Schutz gegen Herunterfallen der Werkstiicke ~ @ Energiesparprodukt

(Alle Serien mit Selbstarretierung) Die Selbstarretierung

Die Haltekraft am Werkstuick wird auch beim Anhalten verringert die Leistungsaufnahme.
oder erneuten Starten aufrechterhalten. Die Werkstiicke

kdnnen mit der Handhilfsbetétigung entfernt werden.

@ Kompakte GehausegroBen und Langhub-Ausfihrungen @ Mit Griff-Kontrollfunktion
Erzielt die Haltekraft, die den haufig verwendeten Identifizieren von Werkstiicken mit
pneumatischen Greifern entspricht. unterschiedlichen Abmessungen/

@ Position, Geschwindigkeit und Kraft konnen Erfassen der Montage und des
eingestellt werden. (64 Positionen) Entfernens der Werkstticke.

Z-Ausfuhrung (2 Finger) Ausfihrung ZJ (2 Finger)

Kompakt bei geringem Gewicht, zahlreiche Haltekrafte ~ Mit Staubschutzabdeckung (erfiillt IP50)

Serie LEHZ 3 verschiedene Gehdusematerialien (nur Fingerbereich)
GroBe | Hub [mm] Haltekraft [N]
r6Be | Hub [mm
Standard | Kompakt Serie LEHZJ
10 4 ) 2 bis 6 1 Haltekraft [N]
6 bis 14 GroBe | Hub [mm]
16 6 3 bis 8 Standard| kompakt
20 10 . _ 10 4 3bis 6
16 bis 40 | 11 bis 28 6bis14 ———
25 14 16 6 4 bis 8
32 22 52 bis 130 — 20 10
16 bis 40 | 11 bis 28
84 bis 210 25

F-Ausfuhrung (2 Finger) S-Ausfuhrung (3 Finger)

Langhub, fiir das Halten verschiedener Werkstiicke Halten runder Werkstuicke

Serie LEHF Serie LEHS
GréBe | Hub [mm] | Haltekraft : = GroBe Durc“lllnbésser RS
[N] [mm] | Standard | Kompakt
10 16 (32) 3 bis 7 10 4 2,2 bis 5,5 | 1,4 bis 3,5
20 24 (48) 11 bis 28 20 6 9 bis 22 7 bis 17
32 | 32(64) | 48bis120 32 8 36 bis 90 —
40 | 40(80) | 72bis 180 40 12 52 bis 130 —

(): Langhub

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Controller/Endstufe

» Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang »Impulseingang-Ausfiihrung

serie JXC73/83 serie LECPA
»Programmierfreie Ausfiihrung » Kompatibel mit Feldbussystem
serie LECP1 Serie JXC[1
serie JXC92/93

Serie LEH

CAT.EUS100-77Eee-DE



Elektrischer 2-Finger-Greifer

©00000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000a

Serie LEHZ/GréBe: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/GréBe: 10, 16, 20, 25
serie LEHF/GroBe: 10, 20, 32, 40

eKompakt bei geringem Gewicht ®Abgedichtete Konstruktion mit
Zahlreiche Haltekrafte Staubschutzabdeckung (entspricht IP50)

® Verhindert das Eindringen von Metallspanen, Staub usw.
® Verhindert Schmierfettspritzer usw.

@3 verschiedene Gehausematerialien
(Flihrung)

® Chloroprenkautschuk (schwarz): Standard
® Fluorkautschuk (schwarz): Option
® Silikonkautschuk (weif3): Option

Gewicht 1 65 g

(LEHZ10)

Gewicht 1 35 g

(LEHZ10L)

Encoder-Staubschutzahdeckung

e / Silikonkautschuk
=2 {

i ’/ Abdeckung ohne Uberstande
() : :
Die nach innen geklappte
0 Konstr__uktion sorgt daftir, dass
beim Offnen und SchlieBen der
Abdeckung keine Interferenzen

durch Ubersténde mit anderen
Geraten in Betrieb entstehen.

h

(LEHZJ)

4 N\
Fingeroptionen

Serie LEHZ Serie LEHZJ

Seitliche Montage mit
Gewindebohrung

_Durchgangsbohrung in
Offnungs-/SchlieBrichtung

Flachfinger mit
Gewindebohrungen

Merkmale 1

Handhilfsbetatigung

Zum Offnen und SchiieBen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

e
-

Gleitspindel
@ @ Verringerter
Reibungswiderstand
M-t 5 durch spezielle
(€ P & Oberflachenbehandiung

Linearfithrung J Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfiihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

SvVC

O

Handhilfsbetatigung

Zum Offnen und SchlieBen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)

Encoder-Staubschutzabdeckung

durch spezielle

' Gleitspindel
Verringerter
@ @ Reibungswiderstand
o BN Oberflachenbehandlung

Staubschutzabdeckung

Linearfiihrung JX Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert
Die Fehlausrichtung der Linearfihrung

wird durch 2 Positionierstifte verhindert.



Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHSIGroBe: 10, 20, 32, 40

®Langhubvarianten, fir das OFlr das Halten runder Werkstlicke

Gewicht 1 85 g

(LEHS10)

Halten verschiedener Werkstiicke

Hub:

[ Kompakt J
Gewicht 50 g

(LEHS10L)

Hub:

(LEHF40K2-80)

Serie LEHS

Handhilfsbetitigung

Serie LEHF

Handhilfsbetatigung Gleitspindel

Zum Offnen und Verringerter Zum Offnen und SchlieBen der
SchlieBen der Finger Reibungswiderstand Finger (bei ausgeschalteter
(bei ausgeschalteter durch spezielle Spannungsversorgung)
Spannungsversorgung) Oberflachenbehandlung
| D
% Verringerter
gﬁ ﬁ Reibungswiderstand
- _ durch spezielle
%3 ! ] Oberfléachenbehandlung
T U7 :)

Linearfiihrung

. Fehlausrichtung der
Linearfiihrung wird verhindert mit Prismenfiihrungsstruktur

Die Fehlausrichtung der Linearfuhrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert. gﬁ?;ﬁ::;ﬂﬂ?&;g:ﬁtj:tﬁ:t e

SNVC Merkmale 2
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Serie LEH

Montagemoéglichkeiten

Serie LEHZ/LEHZJ
' I\ Bei Verwendung der Gewinde {[E] Bei Verwendung der Gewinde | [§] Bei Verwendung der Gewinde auf der
auf der Seite des Gehauses an der Montageplatte i Rickseite des Gehduses

It 1 It
]7 Positionierstift Positionierstift Positionierstift

© [l 222 ¢ - ::é <4

|l e COE : i

Einbaulage Einbaulage Einbaulage
Serie LEHF

{ [E] Bei Verwendung der Gewinde [ Bei Verwendung der Gewinde auf

{ [\ Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte der Riickseite des Gehauses

am Gehause

Positionierstift 1Einbaulage

T/

Einbaulage

Positionierstift

Einbaulage

00 | oo p =)

Positionierstift

Serie LEHS

i [N Bei Verwendung der Gewinde an | [Z] Bei Verwendung der Gewinde
der Montageplatte ‘ auf der Riickseite des Gehauses

i o . . Positionierstift
Positionierstift |

Einbaulage

4=

Einbaulage

—

—ry =r

e N
Kabel-Eingangsrichtung kann gewahlt werden.
Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS . Serie LEHF
Eingang auf Eingang auf der . .
Eingang auf der linken Seite der linken Seite A rechten Seite Eingang auf der linken Seite  Eingang auf der rechten Seite
— Motorkabel
4" Eingang auf der
r11 vorderen Seite
Eingang auf der
vorderen Seite "
\ J

Merkmale 3 %SNC




Anwendungsbeispiele

4( Greifen von leicht verformbaren oder zerbrechlichen Teilen )7

Reagenzglas
O-Ring

Ausrichtung und Auswahl Greifanwendung in
willkiirlich ausgerichteter Teile engen Umgebungen

Identifizierung von Positionieren Geschwin-
Werkstiicken mit digkeitssteuerung

unterschiedlichen und Positionieren
Abmessungen (Mindesthub)

<Greifen von zylindrischen und kugelformigen TeiIerD

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

ZSNC

Merkmale 4



Feldbusnetzwerk

Feldbuskompatible
Gateway-Einheit (GW)
Serie LEC-G

© Umsetzungseinheit fiir Feldbussysteme und serielle Kommunikation mit der Serie LEC

verwendbare Feldbusprotokolle: CC-ink 124 pem Eeell ciherNetipY | D -

© Zwei Betriebsarten:
Eingabe der Schrittdaten: Betrieb mit Schrittdaten, die im Controller voreingestellt sind.
Eingabe der numerischen Daten: Der Antrieb verwendet fiir den Betrieb Werte, wie z. B. Position und Geschwindigkeit, aus der SPS.

© Die Werte fiir Position, Geschwindigkeit konnen {iber die SPS ausgelesen werden.

Feldbus-
netzwerk

p

Gateway- ‘
Einheit (GW) g=~<

verwendbare ) — PIRIOIF] I

Feldbusprotokolle CCoLink Dem EtherNet/IP
max. Zahl der Controller, die

angeschlossen werden kdnnen 12 8 3 12

24 VDC }
Spannungsversorgung fiir Gateway-Einheit

Merkmale 5
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Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1
Kein Programmieren erforderlich

Elektrischer Antrieb kann ohne die Hilfe eines PC oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Schrittmotor-Controller

@ Einstellen der Positionsnummer J= J@) Einstellen der Halteposition J 3 m LECP1

Stellt eine erfasste Nummer fiir die Mit den \(QRWARTS- und Mit der SET-Taste
Halteposition ein/ RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb wird die
max. 14 Positionen. auf eine Halteposition bewegt. Halteposition erfasst.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Positions-
nummer

1
Anzeige der m

Schalter zur
Geschwindig-
keitseinstellung

SET-Taste

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

Schalter zur
Positionsauswahl

Schalter zur
Beschleunigungs-
 einstellung

©® Endstufe, Impulssignale zur Positionierung an beliebiger Position.
Der Antrieb kann liber eine Positioniereinheit des Kunden gesteuert werden.

zuuch-Panel

SPS
Positionier-
einheit

Elektrischer Greifer
Serie LEH

Schrittmotor-Endstufe
(Impulseingang-Ausfiihrung)
serie LECPA

© Befehlssignal fur die Rickkehr zur Ausgangsposition
Durch dieses Signal erfolgt die Riickkehr zur Referenzposition.

©® Mit Kraft-Begrenzungsfunktion (Schubkraft/Haltekraft-Betrieb méglich)
Schubkraft/Positionierbetrieb durch Schalten der Signale méglich.

Merkmale 6
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Serie LECP1/LECPA

Programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

¢ Auswahl Uber die Bedientasten des Controllers

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

* Eingabe aus der Controller-Software (PC)
 Eingabe aus der Teaching Box

Position

Schrittdaten und Parameter einstellen

o direktes Teaching
* Handbetrieb-Teaching

¢ keine ,Position"-Einstellung erforderlich; Position und

Schrittdaten-Einstellung Geschwindigkeit werden durch Impulssignal

(Positionierung) eingestellt.
Zahl der Schrittdaten 14 Positionen —
Betriebsbefehl (I/O-Signal) Schritt-Nr. (IN*) nur Eingénge Impulssignal

Abschlusssignal (OUT") Ausgang (INP) Ausgang

Einstellparameter

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

Position

Impulseingang-Ausfiihrung

LECPA

Programmierfreie Ausfiihrung
I LECP1*

Movement MOD | Wahleiner ,absoluten Position" und einer relativen Position' = A\ | @ [ ] fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit [ } Auswahl aus 16 Stufen
[Position]: Zielposition Keine Einstellung erforderlich direktes Teaching Handbetrieb-
Position [ BN [ J
[Schub]: Schub-Startposition Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/erzdgerung wéhrend der Bewegung = @ | @ [ J Auswahl aus 16 Stufen
:chrittltliaten- Pushing force | Kraft im Schubbetrieb o0 @ | In Einheiten von 1 % einstellen Auswahl aus 3 Stufen (gering, mittel, hoch)
instellung
(Auszug) | Trigger LV Zielkraft wéhrend des Schubbetriebs Al @ [ ) In Einheiten von 1 % einstellen keine Einstellung erforderlich (Wert entspricht Schubkraft)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs | A | @ [ J In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Moving force Kraft wéhrend des Positionierbetriebs Al @ [ ) Auf (verschiedene Werte fiir jeden Antrieb) % einstellen
Area output Bedingungen i das Enschlten des Bercihs-Ausgangssignals = A | @ [ ) In Einheiten von 0,01 mm einstellen
- A Auf min. (verschiedene Werte flr | keine Einstellung erforderlich
o Position]: Toleranz zur Zielposition . . . 9
In position [ ) Al @ [ J jeden Antrieb) einstellen
[Schub]: Toleranzen des Schubvorgangs (Einheiten: 0,01 mm)
Stroke (+) Hubbegrenzung + X | X [ ) In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Stroke (-) Hubbegrenzung — X | X o In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Parameter-
Einstellung | ORIG direction | EinstelingderRchtungder Rickiehrzur Ausgangsposonmigieh = > | X o kompatibel kompatibel
Al
(Aus2u9) 161G speed | GeswindgtbeRiciernde Asgangsusin | x | x | @ | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
keine Einstellung erforderlich
ORIG ACC Beschleunigung bei Riickkehr in die Ausgangsposition = X | X [ ) In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Wahrend der Schalter gedrick! gehalten wird, kann | Halten Sie die MANUELLE Taste (D)
JOG [ AN J [ ) der kontinuierliche Betrieb bei Einstellgeschwindigkeit! fiir konstantes Senden gedriickt (Geschwindigkeit
getestet werden. entspricht dem spezifizierten Wert).
Der Betrieb bei Einstellentfernung und | Driicken Sie die MANUELLE Taste (D))
MOVE X | @ [ ) -geschwindigkeit ausgehend von der einmal fiir den Bemessungsbetrieb (Geschwindigkeit,
Test aktuellen Position kann getestet werden. | Bemessung sind spezifizierte Werte).
Return to ORIG [ BN ) [ ) kompatibel kompatibel
n Betrieb der spezifizierten . . . . .
Test drive Schrittdaten [ BN ) (konggmeegacher nicht kompatibel kompatibel
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann getestet werden. = X | X [ ) kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte Schritidaten- | @ | @ [ kompatibel ) i
T Nr. kann iberwacht werden. nicht kompatibel
Aktueller ON/OFF-Status der
In/Out mon Ein- und Ausgénge X | X [} kompatibel
kann liberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestétigt werden. [ ) kompatibel kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheiterzeugter Alarm kann bestitigtwerden. =~ X | X [ ) kompatibel
Schrittdaten und Parameter
Datei Save/Load konnen gespeichert, ibertragen = X | X [ ) kompatibel nicht kompatibel
und geléscht werden.
Sonstige |Language Wechsl vischen epnishund Enlisch wivend dr Plainmigich. ~= @ | @ [ ) kompatibel
Merkmale 7
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Elektrischer Greifer

Systemaufbau/lmpulssignal

@®Elektrischer Greifer

vom Kunden zu stellen Zu CN1

Spannungsversorgung
fiir Controller
24 VDC A

Antriebe und Controller mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@®Antriebskabel*

Controller-Ausfilhrung Standardkabel
LECPA (Impulseingang-Ausfilhrung) LE-CP-[]-S

@Strombegrenzungswiderstand

vom Kunden zu stellen

pLC

LEC-PA-R-J

M | Spannungsversorgung
fiir /O-Signal
24 VDC ")

Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert
wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung

* Der Strombegrenzungs-
widerstand muss verwendet i
werden, wenn das Impulssignal |-=-=- i
von der Positionierungseinheit :
als offener Kollektorausgang
betrieben wird. Weitere Einzel-
heiten finden Sie auf Seite 92.

Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@®Spannungsversorgungsstecker (Zubehor)
Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitat  verwendbare KabelgréBe
gefordert wird, sind elektrische  AWG20 (0,5 mm?)

Robotikkabel

®Endstufe: [N --@1/0-Kabel

Endstufenausfihrung ~ Bestell-Nr.
LECPA LEC-CL5-]

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

LE-CP-[J

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschllissel" fur
den Antrieb integriert werden.

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EGL]

h

v.\\\\\\\\\\\\\\\\\&‘

@Controller Einstellsoftware
Kommunikationskabel (mit Umsetzer)

und USB-Kabel sind inbegriffen.

LEC-W2

Kommunikationskabel|@-------

--------- @USB-Kabel
(Zu-miniB-Ausfiihrung)

gswc Merkmale 8



Elektrische Antriebe von SM

Mit Kugelumlauffiihrung

Ausfiihrung mit Linearfiihrung  Ausfiihrung mit Linearfiihrung Ausfiihrung mit Linearfiihrung  Ausfiihrung mit Linearfiihrun

Kugelumlaufspindel Riemen Kugelumlaufspindel Riemen ;
serie LEFS serie LEFB serie LEFS __ Serie LEFB
/‘ M ,,ﬂ
< e o ’ o
/ / CAT.ES100-87
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub " max. Nutzlast Hub " max. Nutzlast Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm]
16 10 bis 400 16 1 bis 1.000 25 20 bis 600 25 5 bis 2.000
25 20 bis 600 25 5 bis 2.000 32 45 bis 800 32 15 bis 2.500
32 45 bis 800 32 14 bis 2.000 40 60 bis 1.000 40 25 bis 3.000
40 60 bis 1.000

Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlautfihrung Mit Filhrungsstange
Kugelumlaufspindel Riemen Riemen Electrc Actuators
serie LEJS serie LEJB Serie LEL

Reinraumausfuhrung

CAT.ES100-104

CAT.E102

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS serie LEJB Gleitfiihrung Kugelfiihrung
.. »_|max. Nutzlast Hub .. » | max. Nutzlast Hub .. »_|max. Nutzlast ~ Hub .. »_|max. Nutzlastf  Hub
GroBe GroBe GroB GroBe
(K] [mm] [Kq] [mm] [kg] [mm] [Kg] [mm]
40 55 200 bis 1.200 40 20 200 bis 2.000 25 3 bis 1.000 25 | 5 bis 1.000
63 85 300 bis 1.500 63 30 300 bis 3.000

Ausfithrung mit niedrigem Gehausequerschnitt

Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit
Gleitfiihrung Kreuzrollenfiihrung
serie LEMB serie LEMC

Einfache Kugelumlauffiihrung  Doppelte
Serie LEMH Kugelumlauffiihrung
Serie LEMHT

CAT.ES100-98

serie LEMB

serie LEMC

serie LEMH serie LEMHT
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub " max. Nutzlast Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm]
25 6 bis 2.000 25 10 bis 2.000 25 10 bis 1.000 25 10 bis 1.000
32 11 bis 2.000 32 20 bis 2.000 32 20 bis 1.500 32 20 bis 1.500
Merkmale 9

O
2



Elektrische Antri SMC

Elektrischer Zylinder

Grundausfiihrung Axiale Motorausfiihrung Mit Kolbenstangenfiihrung Ausfiihrung mit

serie LEYG Kugelumlauffiihrung/
axiale Motorausfiihrung
serie LEYGCID

serie LEY serie LEYCID
Staub-/Spritzwassergeschitzte
Ausfilhrung

Serie LEY

Serie L

EY

Axiale Motorausfiihrung
serie LEYCID

serie LEYG
" Schubkraft Hub " Schubkraft Hub
GroéBe IN] [mm] GroBe [N] [mm]
16 141 bis 300 16 141 bis 200
25 452 bis 400 25 452 bis 300
32 707 bis 500 32 707 bis 300
40 1058 bis 500 40 1058 bis 300

Mit Kolbenstangenfilhrung Ausfiihrung mit

Serie L|

EYG

AC-Servomotor

Grundausfihrung

Kugelumlauffiihrung/

axiale Motorausfiihrung
serie LEYGLCID

serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
. Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GréBe GréBe GroBe GréBe
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 bis 400 25 485 bis 400 25 485 300 25 485 300
32 588 bis 500 32 736 bis 500 32 588 32 736
63 1910 bis 800

Kompaktausfiihrung

serie LES

Serie LESH Electric Actuators
Grundausfiihrung Symmetrische Ausfiihrung Grundausfiihrung/ Symmetrische Ausfiihrung
serie LESCIR serie LESCIL R Ausfiihrung serie LESHOL

serie LESHOOR

CAT.E102

| Max. Nutzlast Hub Axiale Motorausfiihrung | Max.Nutzlast| Hub Axiale Motorausfiihrung
GroBe ™ kg) [mm] Serie LESLID GroBe "“rwg] | [mm)  Serie LESHOD
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
16 3 30, 50 16 6 50, 100
75, 100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Miniaturausfiihrung

Kolbenstangenausfithrung Mit Schlitten

serie LEPY serie LEPS

Schwenktisch

Grundausfiihrung
serie LER

Electric Actuators.

Préazisionsausfiihrung
serie LERH

Electric Actuators.

CAT.E102

' % CAT.E102
: ( prE
‘ serie LER
Serie LEPY serie LEPS GréBe Drehmoment [N-m] | Hachstgeschwindigkeit 5]
GroBe Max. Nutzlast Hub Groge Max. Nutzlast |  Hub (Grundausf. | Hohes Drehmoment| Grundausf, HohesDrehmomem|
[Kg] [mm] [Kg] [mm] 10 |022| 0,32
6 1 6 1 25 30 0,8 1,2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6,6 10
%SNC Merkmale 10



Elektrische Antriebe von SMC

Elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfiihrung 3-Finger-Ausfiihrung e
Serie LEHZ mit Staubschutzabdeckung Langhub Serie LEHS
Serie LEHZJ serie LEHF

CAT.E102

serie LEHZ Serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS

. max. Haltekraft [N] | Hub/beidseiti . max. Haltekraft [N] | Hub/beidseiti . max. | Hublbeidseiti . max. Haltekraft [N] | Hub/Durchmesser

GroBe |Grundaus1. kompakt [mm] ! Grone IGrundaus!. kompakt [mm] ! Grone Haltekraft [N]|  [mm] ! Groe |Grundau51. kompakt [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5,5 3,5 4

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

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8

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

32 130 — 22 Anm.) ( ): Langhub

40 210 — 30

Controller/Endstufe

Schrittmotor Schrittmotor
4-Achsen-Controller Programmierfreie Ausfiihrung  Programmierfreie Ausfiihrung

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Serie LECP1 (mit Hublernzyklus)
Serie LECA6 Serie JXC73/83 @ 14 Positionen Serie LECP2

@ integriertes Bedienfeld @ Vollhubanwendung wie

bei einem Druckluftzylinder
@ 2 Hubendpositionen +

12 Zwischenpositionen

@ 64 Positionen
@ Eingabe uber Einstellsoftware
fur den Controller oder

Teaching Box
Impulseingang-Ausfiihrung Feldbuskompatible Netzwerk- / Gateway-Einheit
Serie LECPA = Serie JXC1 Serie JXC92 Serie JXC93 Serie LEC-G
PIRIOIF] 1 Ethen'et/IP Ethen'et/IP PIRIOIF] 1
EthercAT+ B = f-’ﬂ
rCAT. = 5
CCLinkA &
Devicei'et ' i

Servomotor AC

Impulseingang-Ausfiihrung 7 CC-Link-Ausfiihrung mit SSCNETII-Ausfiihrung
Serie LECSA - direktem Eingang - Serie LECSS =
Serie LECSB Serie LECSC  § A7 SSCNETIN
@ Inkremental-Encoder: %‘ CC-I_ ink s

LECSA hat einen Impulseingang und | ‘

kann ebenfalls im Positionierbetrieb =

betrieben werden. =
@ Absolut-Encoder: .: . /“|||||“||NW'

LECSB ist nur mit Impulseingang. : . ||““ g

Serie LECSA Serie LECSB

MECHATROLINK I -Ausfiihrung MECHATROLINKII-Ausfiihrung SSCNETII/H-Ausfiihrung
Serie LECYM Serie LECYU Serie LECSS-T
.l.l MECHATROLINK - T .l.l MECHATROLINK - IT

Merkmale 11 %SNC
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Variantenubersicht

Elektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Hub Haltekraft [N] Offnungs | Controller-/ | Details
beidseitig SchlieBgeschwin- [ Endstufen- | auf
o> [[Stamtora | Kompakt | s | - sone” | soe
10 2 bis 6
| | 6 bis 14 _2bisé | 5 bis 80
16 | | 3bis8 |
20 10
LEHZ | | 16bis40 | 11bis28 | 5 bis 100 Seite 1
25 | 14 |
32 | 22 |[s2bis130| — |
5 bis 120
40 | 30 |s4bis2t0| — | Serie LEGP1
10 | 4 | 3bis6 |
| 6 bis 14 5bis80 oo\ EcPA
6 | 6 | 4bis8 | 2l ,
LEHZJ mit Staubschutzabdeckung ~ LEHZJ 20 | 10 | Seite 15
16bis40 | 11bis28 | 5 bis 100
25 | 14 |
10 |16 (32) Amm)| 3 bis 7 | 5bis 80
20 |24 (48) Anm) 11 bis 28
LEHF jelts | | Seite 27
32 |32 (64) Arm)| 48 bis 120 | 5 bis 100
40 |40 (80) Anm)| 72 bis 180 |

Anm.) (): Langhub

Elektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

[1]¢]
beidseitig
[mm]

Offnungs-/
SchlieBgeschwin-
digkeit (mm/s)

Haltekraft [N]

(siroms [t

Controller-/ | Details
Endstufen- auf
Serie Seite

10 | 4 |22bis55|1,4bis35| 5bis70

s 20 | 6 | 9bis22 | 7bis17 | 5bis80 | Serie LECP1 Sefe 40
32 | 8 | 3biso0o| — | 5bis100 | Serie LECPA
40 | 12 |s2bis130| — | 5bis120 |

Controller/Endstufe LEC

Kompatibler |Versorgungs- Parallel-/O Anzahl der
s Motor spannung m Positionen

Details
auf
Seite

Programmierfreie . 24 VDC 6 Eingénge 6 Ausgénge .
Ausfchrung LECP1 | Schrittmotor +10% | (Optokoppler) | (Optokoppler) 14 Seite 58

Impulseingang- . 24 VDC 5 Eingange 9 Ausgéange o .
Austihning LECPA | Schrittmotor +10% | (Optokoppler) | (Optokoppler) Seite 65
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Schrittmotor (Servo/24 vDC) Ausfiihrung

OElektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ

MOAEAUSWARNI oo Seite 1
BeStelISCNIUSSE! . cveeeeeeeeee e Seite 7
TeChNISCHE DaAteN o oceeeeeeee e, Seite 9
K ONSTTUKLION oo Seite 10
ADMESSUNQGEN - Seite 11
Fingeroptionen ............................................................................................. Seite 14

OElektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung serie LEHZJ

MoOAellaUSWARNI oo Seite 15
BeStelSCRIUSSE! e e Seite 21
TechnNiSCHE DAtEN  cocoveeoeeeeeeee e, Seite 23
KKONSETUKLION e Seite 24
Abmessungen ................................................................................................ Seite 25

OElektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHF

MoOAEllAaUSWARNI oo Seite 27
BeStelISCNIUSSEl . v Seite 31
TechnNiSCHE DAteN  coceveeeeeeeee e e, Seite 33
K ONSTTUKLION oo Seite 34
ADMESSUNQGEN - Seite 35

OElektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

MoOAElAUSWARNI oo Seite 40
BeSteIISCNIUSSE] e Seite 43
TeChNISCHE DAt o oceeeee e, Seite 45
KON STTUKIION oo Seite 46
ADMESSUNQGEN - oovciiii Seite 47
Produktspezifische Sicherheitshinweise ..., Seite 49

O Schrittmotor Controller/Endstufe

Gateway-Einheit/serie LEC-G ...............ooooii, Seite 55
Programmierfreier Controller/serie LECP1 ... Seite 58
Schrittmotor-Endstufe/serie LECPA ... Seite 65

Controller-Einstellset/LEC-W2 ... Seite 72

Teaching BoX/LEC-TT ..o Seite 73
Schrittmotor-Controller/serie JXC[_1 ...oooovoviiiiiii Seite 76
Mehrachs-Schrittmotor-Controller/serie JXC73/83/92/93 ..................... Seite 86
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Modell l

Auswahl

|

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1‘

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ _
Modellauswahl y

Auswahlverfahren

. . . Ermittlung der von auBen
m Ermittlung der Haltekraft. »m Ermittlung der Hebelarmlange. »m auf die Finger wirkende Kraf,

m Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die - Berechnen Sie die Wéhlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
Bedingungen. erforderliche Haltekraft. dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHZ20
, . Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
Werkstiickgewicht: 0,1 kg » @ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstticks 50 \ \ \
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und Schubkraft 100 %
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewdhlt _ 40 ‘
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis Z
20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betragt. L 3 70 %
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der § 27 R
erforderlichen Haltekratft. $ 20
= 40 %
@ Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréfte wahrend £
des Werkstlckiransports erwartet werden, missen 10
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache

0
des Gewichts des Werkstticks betragen. 0 203040 60 80 100 120 140

Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s? = min. 19,6 N

Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHZ20

@ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 27,6-fache des Gewichts
des Werkstucks und erfullt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erflllen soll.

Schubkraft: 70 %
Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

|

Hubarmlange L = 30 mm

| |

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s LEHZ20
— 110
2 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
=
Berechnung der Haltekraft g 90
1 1 Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung % 80
links, mit folgenden Werten: 2 70
F: Haltekraft [N] A3
u: Reibungskoeffizient zwischen den % 60
j i Anbauteilen und dem Werkstiick % 50
m: Werkstiickgewicht [kg] 2 40
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?) 3
mg: Werkstiickgewicht [N] 300 10 20 30 40 50 60
® @ sind die Bedingungen, unter denen das o
® o | Finger Werkstiick nicht fallt, Schubgeschwindigkeit [mm/s]
) 2xuF>mg @ Die gewuinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
Anbauteil T—Anzahl Greiferfinger wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
mg Schubgeschwindigkeit kreuzen.
| und somit F > . . L ’
F | F 2xu Anm.) Bestétigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
N Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, anhand der bestimmten Schubkraft [%].
e\ Werkstiick ergibt sich fiir “F” folgende Formel:
uF | 1 F F=a9 xa
mg 2xp <Hinweis> Reibungskoeffizient i (abhéngig von Betriebsumgebung,
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen” Haltekraft usw.)
* Die von SMC empfohlene Angabe “10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Reibungskoeffizienty | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt. 0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0.2 01 0,2 Metall
n=0 n=0 min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.
m m
F=o19 x4-10xmg F=o19 _y4=20xmg
2x0,2 2x0,1 Anm.) ¢ Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehit
* * SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragt.
[1 0-fache des Werkstl','lckgewichts] [20-fache des Werksti]ckgewichts] * Wenn groe Beschleunigungen oder StoBkréfte wahrend des Werkstiickiransports

erwartet werden, miissen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden.

SvVC
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Modellauswahl

Modeniauswahi Serie LEHZ

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft ,F* bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werksttcks ,L“
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

35
=

N
I
11}
|
AuBengreifend Innengreifend L
! ] o) N
| ~h o ol X
>
g LIJ
- - B 4
2
o —
\(f)/ —_—
5
| - u
3|4
© & © ©
ollllliftih o ﬁ ol & Finger —
| 7 Anbauteil b n
) I
Anbauteil 1 a Ll
e -
L: Hebelarm i L: Hebelarm L
F: Haltekraft F K&j P F Haltekraft | ———
Werkstuck (?
(&)
L
|
* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden. E
O
LEHZ10 LEHZ10L L_IIJ
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert
<<
= 1° Schubkraft 100 % = 6 ?5
zZ —_— ° 4 —
o ‘ o —~——__Schubkraft 100 % w
-.Lt 12 -.LE \ -
T — T \ 7 ]
2 8 2 \ L
% 40 % % 5 —_— 40 % \ Q
4 X
S
0 0 =
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 %
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] =
<«
LEHZ16 LEHZ16L =
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert =
23
16 8 32
£ z S E
TR S°wft L) TR T~ | schubkraft 100% gz
| — — E | T— [ S5
X 3 —~——.70% 4 ~~—_| 70 % T &8
= o T— = —
— e ——
S 40 % — T T | 40% —
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
ZS\NC



Serie LEHZ

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

# Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
20 Schubkraft 100 % 30 Schubkraft 100 %
z Z 25 |
L 30 70 % £ 20
$ 20 209 s 1 w
£ 2 £ 10 40 %
0 0

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

~—__ Schubkraft 100 %

-y
N
o

LEHZ25 LEHZ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % %0
= ————=¢hubKra i = ~———____Schubkraft 100 %
w39 £ 20 I
I o g B 70 %
:‘f’. 20 E) 15
© == 40 % S 49 40 %
10
5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
160 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Wahl der Schubgeschwindigkeit

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.

= S
w Standard
= — o,
g & ——=10% 110 ™ Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
roy = 100
§ 40 % = 90
40 § 80
<z 70
0 £ 60
0 50 100 150 200 250 ? 50
Hebelarm L [mm] g 40
o
= 30
LEHZ40 S 0 10 20 30 40 50 60
250 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Kompakt
200 Schubkraft 100 % 1?0
= T - Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
Z < 100
L =
L 150 ==y = 5 90
5 ] s w
S 100 T 70
£ 40 % £ 60 |
T 3
50 = 50
< 40
0 2 30
0 50 100 150 200 250 DN 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]




Modeniauswahi Serie LEHZ

m Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

® Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat ,H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmlange auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elekirischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend

Innengreifend

O o E?*’
.

X _Hl X

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

o o TEF‘?‘*’
T | O o 1 ]

i

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100

‘E 80 ‘E 80

E E

T 60 ~. T 60 ~. >

pe] \ 90 . pe] \ %

N NG N 30 o

£ 40 ~_ £ 40 8°/7¢, %

2 20 ~_ g ke

2 7t
X 20 %, 3 5 20 70,
X %%, w | 0 o~
D
0 2 0 \
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140

T 120 — = 120 —

£, 100 ~_ £, 100 ~

T N T NSey,

= 80 20 = 80 Up,

i % i) N

E 60 'Sc 2 40 o, E 60 \Qf[ 7,

= A % = %,

= Yoy, = %,

7 \’ 2
3 40 aﬂ 70 \ 3 40 \0°/°
i 20 94 \\ i 20 %Q
0 ™~ 0 ™.

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

35
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ M LEHZ ’

JXC73/83/92193‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

LEHZ20 LEHZ20L
140 140
o D
= 120 = 120 §§
E 100 E 100 5E
I I L2
5 80 Qs 5 80 0 e
= \ = )0 gg
L 60—y N 60 x.s*% % £5
£ Secsy >, £ Nlu, &
© 40 U 0o o 40 r.
N Hram & X ~%,
m N ; ] N
20 00« 20 %
RN
0 0

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

O



Serie LEHZ

m Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

# Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, # Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
g 200 g 200
T T >
1 1 0
= 150 0. = 150 5 o
N 3 N Se %
S 100 SSopy £ 100 Sy
[0 () 0o o) Q,
X 50 kr%ly R 5 V’oo o
n 0o °/o\\ LLi ﬁ/‘,\
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
250
'E 200
E
f‘e 150 %
B 100 NS S
= Sehp~N
X )
L

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]

LEHZ40
250

'E 200

£

T 150 ™~

© Jo %

" >

£ 100 &s‘-‘b‘,b &

[0} kfa

g s g T0.

R
0 ™~

0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm]

O
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Modeniauswahi Serie LEHZ

35
=

m Ermittlung der von auBen auf die Finger einwirkenden Kréfte: Serie LEHZ

My —
~—

@

B A
=N =

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ M LEHZ ’

Anm.) Die in der Tabelle aufgefiihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zulassigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments) Berechnungsbeispiel

Eine statische Last von F = 10 N, bewirkt bei einer Hebelarmlange
L = 30 mm beim Greifer LEHZ16K2-6 ein Kippmoment.

® ® o|l]e
Q|10
o\l e
~ |
-
B )
B el
1 N~
Mr
Fv —

Fv: zuldssige vertikale Last Mp: Langsbelastung Mr: Seitenbelastung  My: Querbelastung 0]

O

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm H
Modell Zulassige vertikale Zulassiges statisches Moment A

Last Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m] Y

LEHZ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53 8

LEHZ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36 -
LEHZ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65 ——

LEHZ25(L)K2-14 255 1,94 1,94 3,88 E

LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6 8

LEHZ40(L)K2-30 490 4,5 4,5 9 -

~—

[]

o

x

=

S

N

k=2

b

=

o

=

- : . 068
sulsissige Last F [N] = M (zuldssiges statisches i\lloment) [N-m] zulassige Last F = 30 x 103
Lx 103
=22,7 [N]

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)
Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung méglich.

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

C € M.
serie LEHZ

LEHZ10, 16, 20, 25, 32, 40

Kompatibel » seite 76

Etheri‘et/IP . © IO-Link

Devicei'et EtherCAT. ™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 86 | Bestellschliissel

LEHZ[10| |[K2-|4 -1S

1]AN| 1
© 000 600 600 00

0 GroBe 9 Ausfiihrung 9 Spindelsteigung @ 2-Finger- Fingeroptionen
— Standard \ K \ Standard | Ausfiihrung —: Standard
16 L Anm.) Kompakt (Gewindebohrung in
20 Anm.) GréBe: Nur 10, 16, 20, 25 Offnungs-/Schliefrichtung)
25
25 9 Hub [mm)] @ Fingeroptionen i
Hub BaugréBe — | Standard (Gewindebohrung in Offnungs-/SchlieBrichtung)
4 10 A Seitliche Montage mit Gewindebohrung
6 16 B | Durchgangsbohrung in Offnungs-/SchlieBrichtung
10 20 C Flachfinger
14 25 A: seitliche Montage mit
22 32 Gewindebohrung
30 40

0 Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der linken Seite) Bezuasebens fif Mortage
ﬁ H B: Durchgangsbohrung in
— V\ e Bezugsebene Offnungs-/SchlieBrichtung
J ké; |\ fir Montage
Motorkabel
Steckerabdeckung
A\ Achtung
. [CE-konforme Produkte]
Eingang auflder Bezugsebene fir Montage Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem
vorderen Seite J der elektrische Antrieb der Serie LEH mit dem
@ Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
& | Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung C: Flachfinger
Bezugsebene des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger 9
|\fo Montage elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus
{‘::} = diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht
F fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind.
Motorkabel Daher muss der Kunde die Erfiliung der EMV-Richtlinie
Steckerabdeckung fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
F und Anlagen Uberprifen.
4 [UL-konforme Produkte]
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
elektrische Antriebe und Controller/Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHZ10LK2-4 -
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des L 5
Controller/Endstufen-Typenschilds Gbereinstimmt. ;
\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @

x Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

7 ZS\VC




Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

@ Antriebskabel-Ausfiihrung*'

@ Antriebskabelldnge [m]

@ Ausfiihrung Controller/Endstufe*

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

= Ohne Kabel — Ohne Kabel = Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 1N LECP1 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*? 3 3 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
#1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 AN LECPA NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fur 8 g* AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP
2 b%v::gll(;fsjesAZZindinn%ﬁggaiggzc;t:l;?eﬁ;é A 10* * Nahere Angaben zu Controllern/Endstufen

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15* und kompatiblen Motpren finden Sie in der

fixieren. Fur nahere Angaben zum c 20* unten stehenden Auflistung der kompatiblen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

m 1/0-Kabelldnge [m]*'

+ Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 9.

@ Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe* fiir Controller/Endstufen-
Ausfihrungen gewahit wird, kann das I/O-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 64 (LECP1) oder Seite 71 (LECPA), wenn
ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

=2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung" fir die Controller/Endstufe-
Ausfihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kbnnen
nur Kabel mit 1,5 m Lénge verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage™
3 32 = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
5 5%2 getrennt bestellen.

(Siehe Seite 60.)

Controller/Endstufen.

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Ausfiihrung
Serie LECP1 LECPA
Merkmale Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

kompatibler Motor

Schrittmotor

max. Zahl der Schrittdaten

14 Positionen

Versorgungsspannung

24VDC

Details auf Seite

Seite 58

Seite 65

SvVC

N

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ 1 LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHZ

Technische Daten

Modell LEHZ10|LEHZ16 LEHZ20 LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Hub (beidseitig) 4 6 10 14 22 30
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40 52 bis 130(84 bis 210
[N] Anm- 1) Anm-3) | Kompakt | 2 bis6 | 3 bis 8 11 bis 28 — —
Offnungs- und SchiieBgeschwindigkeit/ . . . . . )
Schubgeschwindigket [mm/s] 4. 2/4m 3 5 bis 80/5 bis 50 | 5 bis 100/5 bis 50 | 5 bis 120/5 bis 50
8 | Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
E Ausfiihrung mit Fingerfiihrung Linearfhrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
i Wiederholgenauigkeit der 40.05
% Langenbestimmung [mm] Anm. 4) -
O | Fingerspiel pro Seite [mm] A™m-5) max. 0,25 \ max. 0,5
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6 +0,02
g Positionierwiederholgenauigkeit pro Seite [mm] +0,05
S | Hysterese pro Seite [mm] A™m.7) max. 0,25 \ max. 0,3
D o .
= | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] A™m. &) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 165 220 430 585 1120 1760
Gewicht [g]
Kompakt 135 190 365 520 — —
S | MotorgréBe 020 028 042
= =~ -
o | Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
@
§ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
'_g Nennspannung vi 24 VDC +10 %
£ | {oistngeaufhahme/ | Standard 1/7 28/15 34/13 | 36/13
[} L N
fnah Betriebs-
S | zustana w0 | Kompakt 8/7 22/12 — —
£ | Max. momentane | Standard 19 51 57 61
o | Leistungsaufnahme
W | [W] Anm. 10) Kompakt 14 42 — —

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstticks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks
auf 150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZ10/16, +25 % vom Endwert LEHZ20/25 und +20 %
vom Endwert bei LEHZ32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die
Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten
fur beide Finger. Fr die Geschwindigkeit fir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellange, Last und Anbaubedingungen variieren. Wenn die Kabellange 5 m
Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching
Box), wenn das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch das Spiel. Verlangern Sie den
Hub beim Offnen um den Betrag des Spiels.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstlckposition) , wenn der
Greifvorgang wiederholt mit dem gleichen Ablauf und bei dem gleichen Werkstiick durchgefiihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StofBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten
wird (inkl. Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die

[ Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
Montageanweisung
- 1l
a) Bei Verwendung der Gewinde b) Bei Verwendung der Gewinde c) Bei Verwendung der Gewinde

auf der Seite des Gehéduses

Positionierstift

./ Einbaulage

K3 111111111 e
®®-<:1

an der Montageplatte auf der Riickseite des Gehéduses

ﬁ 1 1 1

= = Einbaulage
®

¢

q

Einbaulage

—

8

5 Positionierstift == Positionierstift
D
D q

ZSNC

o
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

Konstruktion
Serie LEHZ
Hzﬁ’;—lhs
3 i e
. /.
Ersatzteile
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert
3 Zentrierring Aluminiumlegierung
4 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
5 | Spindel Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 | Greiferfinger —
9 Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
10 | Schrittmotor —

Ersatzteile Fingereinheit (Position 8)

Grundausfihrung () Seitliche Montage mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/ Flachfinger mit
9 Gewindebohrung (A) SchlieBrichtung (B) Gewindebohrungen (C)
BaugréBe

10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3

% S\VC

10

Modell l

Auswahl

|

\

LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ }

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHZ

Abmessungen
LEHZ10(L)K2-4
O 2,5H9 ("5:9%%)
Tiefe 2,5 Motorkabellange = 300 Anm- 2)
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: Standard)
— =
\j, _ %o 0
; o ﬂ_ +0,025;
el @ 2,5H9 (*7°)
- ~E ] Tiefe 2,5
Yo} V‘,
- &l ©, ('31
31y @ Mot ~
v 35 /L
-“-"'(Ei /’ ‘ 2xM3x0,5x6
Referenzposition 0 Ny
des Haltepunkts 2xM4x0,7x6 5005 [| |\°
2 x @ 3,3 durchgehend J_% 4 x M2,5x0,45
Geschlossen: 1132
4 44 Gedffnet: 15705 (Finger-Betriebsbereich: 11 bis 16) A™- 1)
[mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Lzl L (L1)
LEHZ10K2-400 | 103,8 | (59,7)
LEHZ10LK2-40 | 87,2 | (43,1)
Handhilfsbetatigung
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
© IS kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
= g : ) I Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Ny = Werksttick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
des Greifers behindert.
Bezugsebene fir Montage 20

LEHZ16(L)K2-6

@ 2,5H9 (*59%5)
Tiefe 2,5

Bezugsebene fiir Montage

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.

Motorkabellange = 300 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard)

=
=
=
- Y
oA
o 0
-89
N ~— .
|«
~ &
@
2le/
Referenzposition

des Haltepunkts

i e
g S
T C %0
2|9 2|9 @ 2,5H9 (‘3%
D2 6|0 lmlm Tiefe 2,5
N
© i
35 8 __QC?{ 91
3,5
22esa s
2xM4x0,7x6
Y ~
2xM4x0,7x6
0 <
2 x @ 3,3 durchgehend 8 005
403 14 4xM3x0,5
Geschlossen: 14,6 5y [P

Gedffnet: 20,6 205 (Finger-Betriebsbereich: 14,6 bis 21,6) A" )

Handhilfsbetétigung

[mm]

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite ploisl L (L1)

2x@5

LEHZ16K2-600 | 112,8 | (59,7)
LEHZ16LK2-601| 962 | (43,1)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.

20

23,7

o

Bezugsebene fir Montage/

Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
des Greifers behindert.

20

11

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.

O
g



Abmessungen

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHZ

LEHZ20(L)K2-10

@ 3H9 (3°2%) (Kabeleingangsrichtung: Standard)

Motorkabellange = 300 Anm-2)

Tiefe 3
;"T Bezugsebene
fir Montage 4
Y
-
g WK 8
o V@ L elliflle ), =l
S . (]
©l 3 . 2|3
£ 7 (Rl !
vl o Geschlossen:
Q « 16735 2xM5x0,8x8
Gedffnet: ~ [T—
Referenzposition / N 2603 2 x @ 4,2 durchgehend
des Haltepunkts -0,1 04 (Finger- Betriebsbereich: 16 bis 28) Amm- 1)
30
50

Handhilfsbetatigung

Bezugsebene fiir Montage

: ?\Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

H
|
H
|
H

HE

HH

HH
H
|
H
|
i

LEHZ25(L)K2-14

@ 4H9 (9°%0)

Tiefe 3 \

: [to)

By o

5 © )

RS & o
3 © \ {F H
Y ?__1 : .
7 8 =
28 20
42

Motorkabellange = 300 A" 2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard)

[
T,
3‘ Bezugsebene F—F 4 \
< firr Montage \
TN 7
- ol 3 TR g\ 9
S o e 2°|m
o 1 i 23
Q
~ = FIF !
4 p—
<l w Geschlossen:
N« 19703 2xM6x1,0x10
Geoffnet: v — 2 x @ 5,2 bis
+);
10,9, 3305|| | (Finger-Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Anm. )
Referenzposition 38
des Haltepunkts 63

Handhilfsbetétigung

Bezugsebene fir Montage

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

2x05

:l%
~ [
) i \ " .) 54
5 [le WL\MQT '
7 28 ] 20
52

O
g

g° 2 O 3H9 (:39%%)
Ll o1l Tiefe 3
™=
ﬁ\ n Y n
4 Ave \A& ':’(2)»1 g
| (oo
‘23 2xM5x0,8x8
$ o
[Te)
10.9
008 4xM4x0,7
18 —
[mm]
Modell L (L1)
LEHZ20K2-10(1 | 129,6 | (61,8)
LEHZ20LK2-1001 | 115,6 | (47,8)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werksttck nicht die Werkstiicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht

wiederholt gebogen wird.

S
8
oo
<% E @ 4Hg (*39%)
O [u= — =Y
T2 Tiefe 3
Y oD
5 A d N Te) 3’
LR et
D]
o 2xM6x1,0x 10
qt o
@
12—8,05
20 4xM5x0,8

[mm]
Modell L (L1)
LEHZ25K2-14] | 139,8 | (61,8)
LEHZ25LK2-1401 | 1258 | (47,8)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstlck nicht die Werkstuicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht

wiederholt gebogen wird.

12

Modell
Auswahl

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ 1 LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHZ

Abmessungen

LEHZ32K2-22

@ 4H9 ("3°*)  Motorkabellange = 300 Anm-2)

Tiefe 3 (Kabeleingangsrichtung: Standard)
[T TN
;— Bezugsebene —
Cffiir Montage 8 &
2 ™ 8
o 3?9 ™
=il o 2| o Sle o L @ 4H9 (*09%)
- \ SICHARY': 2|3 L2anvl )
| | v S Tiefe 3
5 N &
- [
i e e
o & (&3 (el 5 /4 Ei
°l o (] 1) \2xM6x1,0x10
- X x 1,0 x
<
ol Geschlossen: .‘.‘t ™~
26.3s 2xM6x1,0x10 0 f
Referenzposition des Haltepunkis | Gedffnet: 2 x @ 5,2 durchgehend 15 005
0 ’ 28 4 x M6 x 1,0
1244 4805 (Finger-Betriebsbereich: 26 bis 49,5) Anm. 1)
48
97 . . - .
77777 Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
ik bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
N Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
~i|i "\Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite sicher, dass das am Greifer angebrachte
Handhilfsbetétigung Werksttick nicht die Werkstiicke und
E 0 Anlagen im Umfeld des Greifers
i o S behindert.
@ I ~ N Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
3 Lj:_,_ ] Kabel nicht wiederholt gebogen wird.
<| w0 :
5 19 =
Rz 20
Bezugsebene fiir Montage 63
LEHZ40K2-30 Motorkabellange = 300 Amm-2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
] 1 [
@ 5H9 (3%%°)
<) Jiefe 4
0
=
Bezugsebene “—
fir Montage Q
- | 6 S
m fon) 8 77 ‘q’;
o % ;u:_) ®‘5H9 (+8,030)
5| Tiefe 4
[}
)| A\ g A
5| w (\ 10 o
=} ] 2ol e ¢
o 2o«
= | _Celen XJ
1 —7 ] %g RO, Mg x 1,25 14
= Geschlossen: 1
I © Mo
Referenzposition @ 3035 2xM8x1,25x 14 @ A
des Haltepunkts / Geoffnet: 2 x & 6,8 durchgehend
14 60 inger-Betr ich: 30 bis 62,5) Anm. 1 189
0,1 05 (Finger-Betriebsbereich: 30 bis 62,5) Anm 0,05 4x M8 x 1,25
60 28 —
119

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Bezugsebene flir Montage

13

Yo}
Q
Handhilfsbetétigung X
] P
A
<
% o > g
S @ | ST
42 .20,
80

O
g

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstuick nicht die Werkstuicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.



Serie LEHZ
Fingeroptionen

Seitliche Montage mit Gewindebohrung (A)

Durchgangsbohrung in Offnungs- / SchlieBrichtung (B)

= 7
Pree be— 4 |

4 x MM
+ Gewinde fur fod
Anbauteil @
m m L@a
< < 4 x oH Durchgangsbohrung
« Bohrung fur
(mm] Anbauteilmontage (mm]
Modell A B C MM Modell A B H
LEHZ10(L)K2-4A0] 3 5,7 2 M2,5 x 0,45 LEHZ10(L)K2-4B(] 3 5,7 2,9
LEHZ16(L)K2-6A] 4 7 2,5 M3 x 0,5 LEHZ16(L)K2-6BL] 4 7 34
LEHZ20(L)K2-10AC 5 9 4 M4 x 0,7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 45
LEHZ25(L)K2-14A0] 6 12 5 M5 x 0,8 LEHZ25(L)K2-14B0] 6 12 55
LEHZ32K2-22A] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6,6
LEHZ40K2-30A] 9 17 7 M8 x 1,25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
Flachfinger mit Gewindebohrung (C)
4 x MM Gewindeldnge L
+ Gewinde flr Anbauteil
_ E EEEE) ‘
AdEAd :]
s ==
|
B|| A
’_B—\__,—U?
. i m | m
&I
& ' gl
© o
! M%Q
Ll K J w
D G
[mm]
G Gewicht
Modell A B c D F Geoffnet |Geschlossen J K MM L w (9)
LEHZ10K2-4CJ . 0 0025 . 165
LEHZ10LK2-4C0] 2,45 6 52 10,9 2 545, | 1,435, | 445 | 2H9* M2,5 x 0,45 5 5m0rs T
LEHZ16K2-6CL] o o 0,025 o 220
LEHZ16LK2-6C 3,05 8 83 | 141 | 25 | 7435, | 1,45, | 58 | 25H9% M3 x 0,5 6 890 0
LEHZ20K2-10C 0 0 40,025 0 430
LEHZ20LK2-10C0 39 | 10 105 | 17,9 3 11,69, | 1635, | 7,45 | 3H9* M4 x 0,7 8 ii0mOs o
LEHZ25K2-14C 0 0 40,030 0 575
LEHZ25LK2-14cC] | *° 12 [ 131 | 21,8 | 4 1602 2-35 8,9 | 4H9'S M5 x 0,8 10 1235 10
LEHZ32K2-22C0 7,3 20 18 34,6 5 2539, 3.5, 14,8 5H9 5% M6 x 1 12 15005 | 1145
LEHZ40K2-30CL] 8,7 24 22 41,4 6 339, 3.5, 17,7 6H9 0% M8 x 1,25 16 18905 | 1820
14

ZSNC

Modell
Auswahl

|

\

LEHZ

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS W[ LEHF 1[ LEHZJ }

JXC73/83/92193‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung

Serie LEHZJ
Modellauswahl

Auswahlverfahren

‘“\‘r'? :

m Ermittlung der Haltekraft.

»m Ermittlung der Hebelarmlénge.

Ermittlung der von auBen auf

»m die Finger wirkende Kraft,

m Ermittlung der Haltekraft.

-

Berechnen Sie die
erforderliche Haltekraft.

Prifen Sie die
Bedingungen.

Beispiel
Werkstiickgewicht: 0,1 kg

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
» Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis
20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betrégt.
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der erforderlichen
Haltekraft.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte
wéahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstlcks betragen.

Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s?2 =~ min. 19,6 N

Schubkraft: 70 %

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

e

Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

| |

Berechnung der Haltekraft

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung
links, mit folgenden Werten:
F: Haltekraft (N)
; u: Reibungskoeffizient zwischen den
Anbauteilen und dem Werkstiick
m: Masse des Werkstiicks (kg)
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Gewicht des Werkstiicks (N)
sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstiick nicht fallt,
2xuF>mg

T—Anzahl Greiferfinger
mg

| 2x
F ! F ’

|

Finger

Anbauteil

und somit F >

N Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, ergibt

=1
uF | uF

mg
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen”

¢ Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt.

Werkstick sich fir “F” folgende Formel:
mg

F=2xu

Xxa

Beipn=0,2 Bei p =0,1
L B =—M9 . a-
F_2x0,2x4_10xmg F_2x0,1x4_20xmg

5 5

[10-fache des Werksti]ckgewichts] [20-fache des WerkstUckgewichts]

Wahlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
» LEHZJ20
%0 T ]
20 Schubkraft 100 %
z 1
L 30 70 9
& 27 e
s 2 40 %
g
10
0
0 203040 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfihrung LEHZJ20,

@ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betrédgt das 27,6-fache des Gewichts
des Werkstiicks und erflllt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfllen soll.

LEHZJ20
— 110
=100

9

80

70

60

50

40

30

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

%

Schubkraft/Schwellenwert

0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestatigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
anhand der bestimmten Schubkraft [%].

<Hinweis> Reibungskoeffizient i (abh&ngig von Betriebsumgebung,

Kontaktdruck usw.)

Reibungskoeffizienty | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.)e Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehit

SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wahlen, dass die Haltekraft
mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragt.

» Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréfte wéahrend des
Werksticktransports erwartet werden, miissen VorsichtsmaBnahmen
getroffen werden.
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Auswahlverfahren

Modeniauswahi Serie LEHZJ

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZJ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft “F” bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

AuBengreifend

eoStellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstlicks “L”
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

Innengreifend

-

.

i —

]
7S
9

3G
§<

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

o
LTI
&
Finger
Anbauteil : :
Anbauteil 4
L: Hebelarm ! L: Hebelarm L
F— —F F: Haltekraft F— \E — f —F  F: Haltekraft | ——
. (O]
Werkstlick Werkstlick .
(&)
L
=1
* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, *« Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, [~
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kom pakt die in den Controller eingegeben werden. E
O
LEHZJ10 LEHZJ10L IiIJ
20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert
<<
= 1° Schubkraft 100 % = 6 ?5
z ° z ——
= — = —~~__Schubkraft 100 % w
U..: 12 L.b \ -
E 70 % E 4 — 70 % —
3 s — 3 T -
S 40 % 5 —_— [50% T—u ]
T 4 I o2 E— O
x
=
0 0 =)
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 %
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm] =
<«
LEHZJ16 LEHZJ16L =
20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert =
23
_ 16 _. 8 872
4 4 N =
= — Schubkraft 100 % s \\‘ Schubkraft 100 % ;,:’-%
% 8 TT—170% % 4 \\ 70%\\ §§
= — = T~ —
% 4 s 40 % I % 2 \\ 50 % I
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Haltepunkt L [mm)] Haltepunkt L [mm]

O
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Serie LEHZJ

Auswahlverfahren

m Prifen Sie die Haltekraft: Serie LEHZJ

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard diein den Controller eingegeben werden. Kompakt dieinden Controller eingegeben werden.
LEHZJ20 LEHZJ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % 30 Schubkraft 130 %
zZ Zz 25
w 30 70 % L 20 70 %
© © 15 T
= 20 =
E S0 é 10 40 ‘%
T 10 S
T T 5
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]
LEHZJ25 LEHZJ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert a5 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schueraft 100 % 30 l l
= " i = 5| = Schubkraft 100 %
i = ‘\
w30 L 20
£ 20 - z 18
° 40 % 2 = 40 %
£ 10 £
T 5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]

Wahl der Schubgeschwindigkeit

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.

Standard Kompakt
LEHZJ10L, LEHZJ16L
— 110 - — 110 o
2 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich 2 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 100 = 100
2 90 g 90
& &
< 80 = 80 T
£ 70 Z 70
[&] [&]
£ 60 £ 60
£ 50 £ 50
o o
2 40 2 40
[&3 [&3
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Schubgeschwindigkeit [mm/s]

LEHZJ20L, LEHZJ25L

110
100
90
80
70
60 I
50
40

30
0

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Schubkraft/Schwellenwert [%]

10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
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Modellauswahi Serie LEHZJ

m Ermittlung von Hebelarm und Exzentrizitéat: Serie LEHZJ

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt der Hebelarm auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

Innengreifend

AuBengreifend
: ©oe |
T BE ®o |0
Halteposition iﬁ
L H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

0e |

I8
T ] J ©o [0

| oo
Halteposition L

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kom pakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ10 LEHZJ10L
100 100
g 80 g 80
§ 60 ~. § 60 ~ )
) . ) N %
N NG N 30 o
£ 40 ~_ £ 40 Se/,% %
ﬂlj >0 o \ ﬁ ‘7'6)?
X 2019 J X 20 7
i P " i % o N
% o Hrzy N ‘ - N
° |
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZJ16 LEHZJ16L
140 140
a 120 a 120
E 100 \\ E 100 \\ Sc,
T T
= 80 N = 80 N\ Yor,
] o 9] NJa,
E S % 4% IS N 70
& 60 g, 9o X 60 0o
g 47;9'? "qc: \?oo/
N 40 00, N y 40 %0,
W 59 LN w5 NG
0 0 RN
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZJ20 LEHZJ20L
140 140
= 120 = 120
£ 100 £, 100
T T
= 80 2. = 80 20
= = 20 Q
N 60 %\ & 60 \s%’ %
= o =
5 a0 [SUepn0s g 40 vy,
x Ud x 70
b5 N 70, b5 N o
% N
0 A 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
SVC 18
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

°©
°
s}
=

<=
[
=
)
S
<

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ }

JXC73/83/92193‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHZJ

Auswahlverfahren

m Ermittlung von Hebelarm und Exzentrizitat: Serie LEHZJ

« Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ25 LEHZJ25L
250 250
'E 200 'E 200
£ £
T 150 T 150 20 o
& %, 3 S 4,
5L % 5 &
£ 100 Sepas— £ 100 Pty
0
¥ 5 /""’N ¥ s w"’o °
i 0 °/o\ ] 6
0 \ 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
19

O
g




Modeniauswahi Serie LEHZJ

m Priifen Sie die externe Krafteinwirkung auf die Finger: Serie LEHZJ

Fv: zulédssige vertikale Last

\/

Mp

Mp: Langsbelastung

My
~—

D

My: Querbelastung Mr: Seitenbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm]

el Zulassige vertikale Last Zuléssiges statisches Moment
Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHZJ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53
LEHZJ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36
LEHZJ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65
LEHZJ25(L)K2-14 255 1,04 1,04 3,88

Anm.) Die in der Tabelle aufgeflihrten Lasten sind statische Werte.

Berechnung der zuldssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

Zulassige Last F (N) =

M (zuléssiges statisches Moment) (N-m)

Lx10%*

(* Konstant zur Einheitenumrechnung)

Eine statische Last von f = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlénge L = 30 mm
beim Greifer LEHZJ16K2-6 ein Kippmoment.

0,68
30x 10
=22,7 (N)
Last f =10 (N) < 22,7 (N)
Somit ist eine Verwendung mdglich.

Zuléassige Last F=

O
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF “ LEHZJ H LEHZ 1

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung

Serie LEHZJ (¢

LEHZJ10, 16, 20, 25

Kompatibel » seite 76

Etheri‘et/IP . © IO-Link

Devicei'et EtherCAT. ™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 86 | Bestellschliissel

LEHZJ (10| |[K2-/4 -1S

1]AN| 1
00000 000 00 0 ¢ 0

0 Staubschutzabdeckung 9 GréBe 9 Ausfiihrung @ Spindelsteigung
[ J | Mit Staubschutzkappe | 10 — Standard | K | Standard |
16 L Kompakt
20
25
e 2-Finger-Ausfiihrung @ Hub [mm)] o Staubschutzkappe
Hub BaugroBe — Chloroprenkautschuk (CR)
4 10 K Fluorkautschuk (FKM)
6 16 S Silikonkautschuk (Si)
10 20
14 25

@ Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der linken Seite) .
Bezugsebene fir Montage

e

Eingang auf der vorderen Seite geygsebene fiir Montage A\ Achtung

Bezugsebene
fir Montage

Steckerabdeckung

' [CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Bezugsebene Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und
far Montage von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerdte und Verdrahtung
abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht
fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung
der EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
und Anlagen Uberprifen.

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHZJ10LK2-4

( Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des
Controller/Endstufen-Typenschilds Ubereinstimmt.

\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ d@

= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie LE HZJ

@ Antriebskabel-Ausfiihrung*'

@ Antriebskabelldange [m]

m Ausfiihrung Controller/Endstufe*

— Ohne Kabel — Ohne Kabel — Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 1N LECP1 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2 3 3 1P | (programmierfreie Ausfihrung) | PNP
#1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 AN LECPA NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fur 8 g+ AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP
2 beDv;esgllzzi Azgrindx%gﬁgbda;eﬁgzgrglg(zzzlé A 10* * Nahere Angaben zu Contr_ollern/E_nd_stufen

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15* und kompatiblen Motoren finden Sie in der

fixieren. Fur nahere Angaben zum Cc 20* unten stehenden Auflistung der kompatiblen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen

Antrieben.

@ 1/0-Kabelldnge [m]*'

= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 23.

@ Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfihrungen gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 64 (LECP1) oder Seite 71 (LECPA), wenn

ein I/0-Kabel erforderlich ist.

=2 Wenn die "Impulseingang-Ausfiihrung" fir die Controller/Endstufe-
Ausfihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kbnnen
nur Kabel mit 1,5 m Lénge verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage™

3 3*2 = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 5#*2 bestellen (Siehe Seite 60).

Controller/Endstufen.

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Ausfiihrung
Serie LECP1 LECPA
Merkmale Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

kompatibler Motor

Schrittmotor

max. Zahl der Schrittdaten

14 Positionen

Versorgungsspannung

24VDC

Details auf Seite

Seite 58

‘ Seite 65

SvVC

O
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Modell W

Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF Wml LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHZJ

Montageanweisung

Technische Daten

Modell LEHZJ10 | LEHZJ16 | LEHZJ20 | LEHZJ25
Hub (beidseitig) 4 6 10 14
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40
[N] Anm. 1) Anm. 3) Kompakt 3bis6 | 4bis8 11 bis 28
gf::;‘::s'c“h';‘v’i f;';':;’i’f[enf;',‘;’;';‘:’m'_%!‘f;ﬂ ) 5 bis 80/5 bis 50 5 bis 100/5 bis 50
< Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
'.E Ausfiihrung mit Fingerfiihrung Linearflihrung
‘é Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 4) +0,02
o - —
3 | inaensecimm o
% Finger-Spiel/ beidseitig [mm] Anm. 6) max. 0,25
2 | StoB-Vibrationsfestigkeit [m/s2] Am.7) 150/30
§ Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
= Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
i Standard 170 230 440 610
Gewicht [g]
Kompakt 140 200 375 545
S | MotorgréBe 020 028
§ Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
-F; Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
% Nennspannung [Vl 24 VDC £10 %
2 Leistungsaufnahme/Standby- Standard 11/7 28/15
% :E!etriebszustand [W]I::Vm. 8 | Kompakt 8/7 22/12
S | Loy, | Standard i o
W [W] Anm. 9) Kompakt 14 42
Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werksticks auf

150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZJ10/16 und +25 % vom Endwert bei LEHZJ20/25. Bei einem
Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit knnen ggf. die Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem
Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

m. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es
zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die
Geschwindigkeit fiir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Schubkraft konnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabellange 5 m

Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt

mit dem gleichen Ablauf und fiir das gleiche Werkstick durchgefiihrt wird.

Anm. 5) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn

das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 6) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen

langeren Hub fir das Spiel.

Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch

erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)
Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.
Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 9) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

A

=1

a) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Seite des Geh&uses

Schutzdichtung (gegen

Fremdkorper)

# Siehe Betriebsanleitung
fur Details.

23

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Riickseite des Gehéduses

b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

—_— —_—
7 Z
= =
L -
— El
(o] (o]
o Positionierstift o Positionierstift

Positionierstift
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie LE HZJ

Konstruktion

Serie LEHZJ

S

Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Zentrierring Aluminiumlegierung
4 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 Gehéauseplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
CR Chloroprenkautschuk
9 | Staubschutzabdeckung FKM Fluorkautschuk
Si Silikonkautschuk
10 | Fingereinheit —
11 | Encoder-Staubschutzabdeckung Si Silikonkautschuk
12 | Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
13 | Schrittmotor —

Ersatzteile (Postion 9 und 10)

Pos. Beschreibung LEHZJ10 LEHZJ16 LEHZJ20 LEHZJ25
CR MHZJ2-J10 MHZJ2-J16 MHZJ2-J20 MHZJ2-J25
9 Staubschutzabdeckung | Material | FKM MHZJ2-J10F MHZJ2-J16F MHZJ2-J20F MHZJ2-J25F
Si MHZJ2-J10S MHZJ2-J16S MHZJ2-J20S MHZJ2-J25S
10 | Fingereinheit MHZJ-A1002 MHZJ-A1602 MHZJ-A2002 MHZJ-A2502

= Bei der Staubschutzabdeckung handelt es sich um ein VerschleiBteil. Sie muss bei Bedarf ausgetauscht werden.

O
g
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Modell W

Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS M LEHF 1m| LEHZ

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHZJ

Abmessungen
LEHZJ10(L)K2-4 21,6 21
Motorkabellange = 300 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard) uN3
—== 2 ==
3 5 =
Bezugsebene I ‘ % b 3° H—H
fiir Montage 2le 2
- = =i o O EESES 025H9 (*392%)Tiefe 2,5
e/ | o °
o N F -
3| = fNNEE 2 o 1:/%-3:
=Ty 2 |/@_ a pa 2xM3x0,5x86
N~ T T
¥ ~ ! 35 N~
2= [AN]Z] [1] =
[SURESE q
— L o
) 5 —g 05 @
Referenzposition 2xM4x0,7x6 )
des Haltepunkts 2 x @ 3,3 Durchgangsbohrung 12 4 xM2,5x0,45
. 44402 (21)
@ 2,5H9 (*99%5)Tiefe 2,5 , Geschlossen: 1165 (Finger-
01 Geoffnet: 15 %55 Betriebsbereich: 11 bis 16) Amm- 1)
[mm]
Modell L | (L)
LEHZJ10K2-4(] 109,8 | (62,7)
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZJ10LK2-40] 93,2 | (46,1)

10,5

Encoder-Staubschutzabdeckung

w)
=}
«

Bezugsebene fiir Montage A

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

bewegen kénnen, wenn sie zurlck zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlick nicht die Werksticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das

Kabel nicht wiederholt gebogen wird.

LEHZJ16(L)K2-6
. 21
0 2,5H9 (5% )Tiefe 2.5 216 Motorkabellange ~ 300 An.2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 0
[aV)
= [0} ==
== T
e =
d = [
0 So
Bezugsebene o z @ 2,5H9 (*39%5)Tiefe 2,5
fiir Montage ) =]
3 o === ===
J [ o
- \{I ‘ v
- : ©f /4
| | 8 ﬁI ! AR
al = i ! ol - 85 2xM4x07x6
n o (o]
® B
o ~
3 ] ~
2xM4x0,7x6 g0
Referenzposition 2 x @ 3,3 Durchgangsbohrung L N
d Halt nkt: ’ 14 4 xM3x0,5
s Haftepunkis Geschlossen: 14,6793
. eschiossen: oy ~04 (Finger- (29,6)
5 01 Geoffnet: 20,675, Betriebsbereich: 14,6 bis 21,6) Anm- 1)
(;‘:) Modell L | (L)
17,5 Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZJ16K2-60) 1186 | (62.7)
LEHZJ16LK2-600 | 102 | (46,1)
Encoder-Staubschutzabdeckung
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
- g bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur
N x Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
| sicher, dass das am Greifer angebrachte
f Werkstlick nicht die Werkstuicke und

Q|
o
«

23,7

Bezugsebene fiir Montage

39
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Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das

Kabel nicht wiederholt gebogen wird.



Abmessungen

Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie LE HZJ

LEHZJ20(L)K2-10

Modell
Auswahl

|

@ 3H9 ("3°%° )Tiefe 3 29,6 Motorkabellange =~ 300 Anm. 2) 29 *
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
T A\ P N
= I ¢ e I
- T \ o 4 m
~| Bezugsebene 4 g I w
fiir Montage %° : @ 3H (*09%5 ) Tiefe 3
i : > i = 0 iefe
I
y Z ®
- |
o - D = 0 -
| @ | g 8 s oHHQ, -
o —FrF =y 20 2xM5x0,8x8 o N
e = > |2 - ) T
523 / <§ N i I |2 N >
L = AL NN | A L\ o I @ < 11
3| o T 7o Q ]
o / 2xM5x0,8x8 L o %
Referenzposition 2 x @ 4,2 Durchgangsbohrung , o @:
des Haltepunkts Geschlossen: 16703 (Finger- 10 005 %
8.0, Gedffnet: 2605 Betriebsbereich: 16 bis 28) Am- 1 18 4xM4x0,7 E %
30 (34.6) =T
7]
(58) [mm] -
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1)
LEHZJ20K2-100] | 135,7 | (64,8)
LEHZJ20LK2-10J | 121,7 | (50,8) 0
. - . I
Encoder-Staubschutzabdeckung Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich w
o bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur .|
4 Q Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
5 7 B X sicher, dass das am Greifer angebrachte (S —
OLg < @ i AL@ o Werkstlck nicht die Werkstiicke und —
af 5 2 o Anlagen im Umfeld des Greifers behindert. o
& - Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das 1
fg 51 20 Kabel nicht wiederholt gebogen wird. 8
- Bezugsebene fiir Montage i |
LEHZJ25(L)K2-14 I
@ 4H9 (+*30%0)Tiefe 3 29,6 Motorkabellange = 300 Anm- 2) 29 E
(Kabeleingangsrichtung: Standard) - = (&)
= N ) (11}
—= ™ k) .|
= I ; =
< Bezugsebene “ﬂ g —
{1 (=}
flir Montage : 5 go| 5 @ 4H9 (*3°%0)Tiefe 3 <
= i > Lo o
s : &
ST o Q = 9 < Py -
NS | i 8 © <) O \l\
~ o golm N ¥
o —3 I ] o |2 i 2xM6x1,0x10 ~—
= © T|o ©f — ; — D
q <t I~ o
'; - @ ><
5 2xM6x1,0x10 b o 5
A 2 x @ 5,2 Durchgangsbohrung @
Referenzposition I 03 12 9 S
d Geschlossen: 1905 (Finger- ~0.05 © =
es Haltepunkts o . hnt03 : . ) 20 Q
o1 Geoffnet: 3375 Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Anm- 1) 4xM5x0,8 =3
38 (42) E
(73) 1=
=]
[mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1) o §
LEHZJ25K2-1401 | 146,7 | (64,8) 22
LEHZJ25LK2-1401 | 132,7 | (50,8) 3=
a =
= O
Encoder-Staubschutzabdeckung é g
HH o Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich 09_ S
muse Q bewegen konnen, wenn sie zuriick zur e
©® < @ T by ( Ausgangsposition kehren. Stellen Sie
gt e @ Iz @ IS sicher, dass das am Greifer angebrachte
oA o Werkstiick nicht die Werkstiicke und
4 Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

17,1

e 20
64 i

Bezugsebene flir Montage

O
g

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHF
Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft.

»m Ermittlung der Hebelarmlznge

Ermittlung der, von auBen auf
die Finger wirkende, Kraft.

@

Sliigl Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die -

Bedingungen.

Berechnen Sie die
erforderliche Haltekraft.

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstlicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstlck variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis
20-fache des A"™) Gewicht des Werkstiicks betragt.

Anm.) Fir weitere Details siehe Modellauswahl.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréafte
wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
muissen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstlicks betragen.
Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s?2 =~ min. 19,6 N

Beispiel
Werkstlickgewicht: 0,1 kg

)

Schubkraft: 100 %

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 20 mm/s

Wabhlen Sie ein Modell aus
dem Haltekraft-Diagramm.

| |

- Wabhlen Sie die
Schubgeschwindigkeit.

’ LEHF20
35
0 I —
= 26 —___ Schubkraft 100 %
e
g — 70 %
< 15
S 10 40 %
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHF20,

@ Die Haltekraft 26 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 100 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 26,5-fache des Gewichts
des Werkstlcks und erfillt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfillen soll.

LEHF20
110
100
9

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Berechnung der Haltekraft

{

I links, mit folgenden Werten:

F: Haltekraft [N]

u: Reibungskoeffizient zwischen den
Fingern und dem Werkstiick

b m: Werkstiickgewicht [kg]

g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Werkstiickgewicht [N] sind die
Bedingungen, unter denen das Werkstiick

nicht fallt
2xuF>mg

F | B
o Anzahl Greiferfinger

Werkstiick und somit F > mg
F 2xp
Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist,

g ergibt sich fir “F” folgende Formel:
=_Mg
“2xu

“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen”

* Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. berlicksichtigt.

Finger

S 1
=

Anbauteil

Xxa

u=0,2
mg
2x0,2

u=0,1
L

F 2x0,1

x4=10xmg F x4 =20 x mg

5 5

[1 O-fache des Werkstuckgewichts] [Zo-fache des Werksti]ckgewichts]

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung

80
70
60
50
40
30

Schubkraft/Schwellenwert [%

0 10 20 30
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

40

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 100 % der Schubkraft mit 20 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestétigen Sie den
Schubgeschwindigkeitsbereich anhand der
bestimmten Schubkraft [%].

<Hinweis> Reibungskoeffizient 1 (abhéngig von Betriebsumgebung,
Haltekraft usw.)

Reibungskoeffizientp | Anbauteil — Werkstlickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.) e Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betrégt, empfiehit
SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstlickgewichts betrégt.
¢ Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkrafte wéhrend des
Werkstiicktransports erwartet werden, miissen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
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Modellauswahl

Modeniauswahi Serie LEHF

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHF

® Anzeige der Haltekraft

AuBengreifend

Innengreifend

Die in den Diagrammen angegebene
Haltekraft ,F“ bezeichnet die Kraft eines ﬁ { ﬁ
Fingers, wenn beide Finger und die
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstiick
haben, wie in der Abbildung dargestellt.
® Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm 6] & D o 6 D
des Werkstiicks ,L“ innerhalb des
dargestellten Bereichs befindet. y Finger {) Finger
q _ [%I P L %I o«
-
\ -
F— =—F L: Hebelarm [ I | L: Hebelarm
F: Haltekraft Fali— lo== |—F F: Haltekraft
Anbauteil Werkstiick Anbauteil ! /Werkst[]ck
LEHF10 LEHF40
10 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 200 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert
I
———_| Schubkraft 100 %
—. 8 __ 160 =
zZ =z
L gl Schubkraft 100 % L ppl = |70%
& o = o
E \ . T — S
s 4 ~70% | S 80 40 %
© 5 \§ ©
T ~——_40% T
2 40
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF20
35 Haltekraftgenauigkeit: +25% vom Endwert ‘ Wahl der Schubgeschwingigkeit ‘
30 R = ® Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= o5 \\Sc ."'b R Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
o
;—‘2) 15 T — 9 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
= 40 % = 100
S 10 ©
T = 9
5 3 80
0 S 70
0 20 40 60 80 100 S
Hebelarm L [mm] @ 60
® 50
LEHF32 2 40
Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert 2
150 A 30
‘ 0 10 20 30 40
h hwindigkeit
- 120 \ﬂubkraftwo% Schubgeschwindigkeit [mm/s]
= O —1 70«
— (-]
g \\
o 60
© —_  40%
T
30
0
0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

~
Z

SvVC
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35
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Schrittmotor

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

JXC73/83/92193‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

[



Serie LEHF

Modellauswahl

m Ermittlung von Haltepunkt und Uberhang: Serie LEHF

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstlicks so, dass die Exzentrizitat "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmléange auBerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend Innengreifend
|
® @
H: Exzentrizitat H: Exzentrizitat
L: Hebelarm L: Hebelarm
oo - -
| | N
H Halteposition
‘ Halteposition
H
LEHF10 LEHF20
100 100
g 80 g 80
T 60 Z 60 2o
e \ 90 o 0] %.
N \ < N S, ,40"/
IR SN S Ry,
e b ° o) 7
(1] 70, w o
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
—_ —_ N
E 80 £ 100 P
£ £ N
T 60 % N,
=f:§ 400/ :@ 60 \/°
ES % = N
s 40 =
N = 10 ot S~
N X k"ﬁ‘ N
LU w 20 7000
\ %
0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

* Die Vorschubkraft gehoért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
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Modeniauswahi Serie LEHF

m Ermittlung der von auBen auf die Finger einwirkenden Kréfte: Serie LEHF

|
|
1

Fv

Fv: zulassige vertikale Last

My
—
o —
it
& & & & D
]

-_— = =
Mp
‘\/
Mp: Langsbelastung Mr My: Querbelastung

Mr: Seitenbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm

Modell

Zulssige vertikale Last

Zulassiges statisches Moment

FvIN] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHF10K2-1 58 0,26 0,26 0,53
LEHF20K2- 98 0,68 0,68 1,4
LEHF32K2- 176 1,4 1,4 2,8
LEHF40K2- 294 2 2 4

Anm.) Die in der Tabelle aufgefiihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zuldssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

Zulassige Last F [N] =

Eine statische Last von F = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlénge
L = 30 mm beim Greifer LEHF20K2 ein Kippmoment.

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)

. . 0,68
M (zulissiges statisches Moment) [N-m] Zulassige Last F= — = — ==
Lx102 *
x =22,7[N]

Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung maglich.

O
g
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35
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Schrittmotor

[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

[



Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEH C€ A
LEHF10, 20, 32, 40

Kompatibel » seite 76

Etheri‘et/IP . © IO-Link

Devicei'et EtherCAT. ™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 86 | Bestellschliissel

LEHF[10K2-[16] |-[S

1]AN| 1
006 06 000 00

0 GroBe 9 Spindelsteigung 9 2-Finger- 9 Hub [mm]
K | Standard | Ausfiihrung Hub -
GroBe

20 Standard Langhub

32 16 32 10

40 24 48 20
32 64 32
40 80 40

6 Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der rechten Seite)
Motorkabel

e W

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung
Motorkabel abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht
fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
- in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
L M EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen Uberprifen.

[ [ [UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310
zu verwenden.

Eingang auf der linken Seite

4 R
Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist. ~________.ceco-====""""77""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHF10K2-16 -
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des m P
Controller/Endstufen-Typenschilds Ubereinstimmt.
\_ @ Uberprifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @ )

* Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

@ Antriebskabel-Ausfiihrung*'

0 Antriebskabellange [m]

@ Ausfiihrung Controller/Endstufe*!

= Ohne Kabel — Ohne Kabel = Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 1N LECP1 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2 3 3 1P | (Programmierfreie Ausfihrung) | PNP
#1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 AN LECPA*? NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fir 8 g AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP
42 bcla:)wegllche Ar:jwendL;\nq[e_ngashRobotlkkabeO:. A 10* 1 N&here Angaben zu Controllern/Endstufen
) M ?skabusl erg Vn re q eraysr;ge'rtm_ e B 15% und kompatiblen Motoren finden Sie in der

viotorkabel vor der Verwencung in Fosition p unten stehenden Auflistung der kompatiblen

fixieren. Fir nahere Angaben zum C 20 Controller/Endstufen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

@ 1/0-Kabelldnge [m]*'

= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 23.

@ Montage Controller/Endstufe

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage™

3 3*2 = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 52 bestellen.

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann das 1/O-Kabel nicht
gewahlt werden. Siehe Seite 64 (LECP1) oder Seite 71
(LECPA), wenn ein I/0-Kabel erforderlich ist.

=2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung" fir die Controller/Endstufe-
Ausfihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kdnnen
nur Kabel mit 1,5 m verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

(Siehe Seite 60.)

%2 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-0J)
auf Seite 71 separat bestellen.

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

Ausfiihrung
[
7
Serie LECP1 LECPA
Merkmale Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Max. Zahl der Schrittdaten

14 Positionen

Versorgungsspannung

24 VDC

Details auf Seite

Seite 58

Seite 65

N

SvVC

32

Modell
Auswahl

|

\

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G Hmm[ LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHF

Montageanweisung

Technische Daten

Modell LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Offnungs-/Schlies- | Standard 16 24 32 40
hub (beidseitig) Langhub 32 48 64 80

Haltekraft [N] Anm- 1) Anm. 3)

3 bis 7 | 11 bis 28 |48 bis 120 |72 bis 180

Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) Anm. 3)

5 bis 80/5 bis 20 5 bis 100/5 bis 30

@ | Antriebsmethode Gleitspindel + Riemen
‘E Ausfiihrung mit Fingerfilhrung Linearfihrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
:: Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung [mm] Am.4) +0,05
g Fingerspiel pro Seite [mm] Anm- 5) max. 0,5
2 Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6) +0,05
$ | Positionierwiederholgenauigkeit Seite [mm] +0,1
% Hysterese pro Seite [mm] Anm.7) max. 0,3
2 | StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s2] Am.8) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Standard 340 610 1625 1980
Gewicht [g]
Langhub 370 750 1970 2500
MotorgroBe 020 28 042
Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung)

Nennspannung [V]

24 VDC £10 %

Leistungsaufnahme/Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] -4

11/7 28/15 34/13 36/13

Elektrische technische Daten

Max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.10)

19 51 57 61

A

=1
3

. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf 150

% eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHF10, £25 % vom Endwert bei LEHF20 und 20 % vom Endwert bei
LEHF32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die Produktspezifikationen nicht
erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es
2u Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Firr die
Geschwindigkeit fiir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellénge, Last und Anbaubedingungen variieren.

Wenn die Kabelldnge 5 m (iberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)
Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller- Bildschirm/Teaching Box), wenn

das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen

l&ngeren Hub fiir das Spiel.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt mit
dem gleichen Ablauf und fir das gleiche Werkstiick durchgefihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte

mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehifunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)
Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wéhrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.

Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung des
Gewindes am Gehause

Einbaulage

Positionierstift

==

o0 (308
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b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

Positionierstift

Einbaulage

= et
=

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Riickseite des Gehauses

Positionierstift

Einbaulage




Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LE H F

Konstruktion
Serie LEHF
/'LD/,/.
/ -
S% 8
o=
| 6
@ BAT T i
el i
Pos. Beschreibung Material Anm.
Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
Abdeckung A Aluminiumlegierung Eloxiert
Abdeckung B Aluminiumlegierung Eloxiert
Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
Mitnehmer Rostfreier Stahl

Spindelmutter

Rostfreier Stahl

Warmebehandlung + Spezialbehandlung

Spindelmutter

Rostfreier Stahl

Warmebehandlung + Spezialbehandlung

Festanschlag

Rostfreier Stahl

Motorflanschplatte

Kohlenstoffstahl

Riemenscheibe A

Aluminiumlegierung

Riemenscheibe B

Aluminiumlegierung

Lagersitz Aluminiumlegierung
Abdichtung, Kabel NBR

Lager —
Zahnriemen —

Bund —_

Greiferfinger

5|3 a|a|2|3 R[22 0|e|~|o|a|s|w v~

Schrittmotor

O
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Modell W

Auswahl

|

\

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G Hmm[ LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHF

Abmessungen

LEHF10K2-16: Standard

Bezugsebene flr Montage

Handhilfsbetatigung
(beidseitig)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher,
dass das am Greifer angebrachte Werkstiick
nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des

Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
nicht wiederholt gebogen wird.

LEHF10K2-32: Langhub

Bezugsebene fiir Montage

Handhilfsbetatigung
(beidseitig)

0,8 0,8
0,8 14 14 0,8
4 xM2,5x0,45 x 3 ~
=
(s}
0,025 7, 8
2x@2H9 (9%°) /1 3
Tiefe 2 o )]
@
11
~ 290 Anm. 2) ~ 230 Anm. 2)
o7 (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangstichtung:
Standard) 40 _ Eingang auf der linken Seite)
65 25
©) 14 ﬂ
0 Siing
N2l x
< | Q| ol [aV) ,
EURCIRS OE_S\_'—l -
[s\] I — ';';\"
P
17 — A o
g ®
ES ) @ 3H9 (‘3%
23 Tiefe 3
o= Geschlossen: 03"
Geoffnet: 16 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 17) Anm-1)
2xM5x08x10 (38,2)| 36,4
2x@ 4,2 durchgehend 1,7 74,6 1,7
30

4xM4x0,7x7

3H9 (+(0J,025)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich

bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher, dass
das am Greifer angebrachte Werksttick nicht die
Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Greifers

behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
nicht wiederholt gebogen wird.

35

Tiefe 3
08, .
8xM25x045x3 08 18 0,8 |18 0,8
o
(=] - Y
Al
k
0,025 g
2x @ 2H9 (%) 8|55 (8. <
Tiefe 2 0
©
~ 280 Anm. 2) =230 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 40 Eingang auf der linken Seite)
65 25
w14
Ql [~
x
N | I
of L. =
= e T
27 ®,
7 I ol
g / 8
S
0 |
HE RS 2|§ 239 (5%)
V885 = Tiefe 3
' Geschlossen: 075"
) %d Geoffnet: 32 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 33) Anm- 1)
X urchgehen
1z ’ o (37,5)] 459
1,7 83,4 1,7
30
3H9 (3929
4xM4x0,7x7

Tiefe 3

==

SvVC

O

@ 3H9 (%)
Tiefe 3



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

Abmessungen
LEHF20K2-24: Standard 121 1
8xM3x0,5x4 121 1
w
o d
S —
0,025 9
2.x®2,5H9 (™) 45 15 o
Tiefe 2,5 o
12 12 -
=270 Anm. 2) ~ 230 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seite)
Bezugsebene fir Montage _35 65 0 5
S 30
di SEES= ==
-
0'3. o] o 2xM6x1x12
| | | ® 2 x @ 5,2 durchgehend
N~ K| © O &
[ g AN ~
® ® ?:f o : )
. s (]
Handhllfsbet.atlgg.ng ! 2% 0050
(beidseitig) 20 < - @ 4H9 (7°°°)
Geschlossen: 03 Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 25) Anm-1) Gedffnet: 24 +1
C - (35,8)|_ 45,7
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger
. . . . 2 81,5 2
sich bewegen kénnen, wenn sie zurtick
zur Ausgangsposition kehren. Stellen
Sie sicher, dass das am Greifer 40 0.030
angebrachte Werkstiick nicht die 4xM5x08x8 7o
Werkstiicke und Anlagen im Umfeld : Tiefe 3
des Greifers behindert. ©

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass

das Kabel nicht wiederholt gebogen
wird.

LEHF20K2-48: Langhub

Y;—leﬁ%:
[EmE==cs e e o

&

@ 4H9 t8v°3° )
Tiefe 3

8xM3x0,5x4 ‘ ©
OI j : I : 1
R - I T 3|
(i i
2x025H9 (3%) 18(|4,5 4,5||18 g
Tiefe 2,5 = 2 &
~ 240 Anm. 2) =230 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seitle)
Bezugsebene fir Montage _35 65 w |5
Q
= 30
N 1
2l ol w 2xM6x1x12 5]
EINEJE 2x@52bis oo 3
[ 8 N~
® ©) ?o ) (%)
sle K
Handhilfsbet‘étiggpg 2 il:r i°:> O 4H9 (+g,oao)
(beidseitig) Geschlossen: 0*5' Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 49) A 1) Geoffnet: 48 =1
(53,8) 62,2
2 116 2
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger
sich bewegen kénnen, wenn sie zurtick 40 10,030
zur Ausgangsposition kehren. Stellen 4H9 (0™)
Sie sicher, dass das am Greifer 4xM5x0,8x8 Tiefe 3
angebrachte Werkstlick nicht die 0
Werkstiicke und Anlagen im Umfeld I RR= Nt
des Greifers behindert. 2 o

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das
Kabel nicht wiederholt gebogen wird.

O
g
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Modell
Auswahl

|

\

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G Hmm[ LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHF

Abmessungen

LEHF32K2-32: Standard BxMdx07x4 12, 29 12
1,2 29 1.2
!
o 72} . irawa | Ot
I e 110 5t
T w0
o
2 x @ 3H9 (9°%) 18||_5,5 ]
n
Tiefe 3 55 [[18 o
~ 240 Anm. 2) T =220 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
Montage 51 5 %) |
Bezugsebene Q=S 50
x - >
- A ! 7]
® | o S T
© 2xM8x1,25x16 )
- D — o
L Q o = 2 x & 6,4 durchgehend ~
H B g‘ \ %
—1 =
Handhllfsbe.tanglu.ng 2 % O 5H9 (-pg,oao)
(beidseitig) 27 o1 ©0IF Tiefe 4
(Finger- Geschlossen: 0 *g’
Betriebsbereich: 0 bis 33) A1) Geoffnet: 32 +1
(49,5) | 655
2,6 115 2,6
60 5Hg (*99%0)
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen 4xM6x1x10 Tiefe 4
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. ©
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte ~ 2
Werkstuick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld P —— EI
des Greifers behindert. e d
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht @ 5H9 (*3%%°)
wiederholt gebogen wird. Tiete 4
LEHF32K2-64: Langhub 128712 12 _37_ 12
8xM4x0,7x4
o I ) T 15 == T yu | O#
N  — - — N
2x@3H9 (9%~ i g
Tiefe 3 26 (|55 55 _||26 Lﬁ
o
~ 190 Anm. 2) - ~ 220 Anm. 2)
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
51 o —
65 a 6_ | 5
x
® ] o o f
S
o 2xM8x1,25x 16 ]
=) [}
8 ol 2 x @ 6,4 durchgehend )
- = ™
" & )
Handhilfsbetatigung — ool N
(beidseitig) ole Geschlossen| @ 5HO (5%%°)
27 Il 03" | Tiefe 4
o= Gedffnet: ) . ’ .
64 -1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 65) Anm- 1)
(72,5) 84
2,6 156,5 2,6
60
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen 5H9 ("5°%)
N . . o 4xM6x1x10 -
koénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. Tiefe 4 ©
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte R A
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld [ e S, I T\.i
des Greifers behindert. [ — ; é »

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.

37
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Tiefe 4



Abmessungen

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie LEHF

LEHF40K2-40: Standard

Bezugsebene fiir Montage

124

Handhilfsbetétigung
(beidseitig)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlck nicht die Werkstiicke und Anlagen im

Umfeld des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht

wiederholt gebogen wird.

LEHF40K2-80: Langhub

Bezugsebene fir Montage

124

Handhilfsbetatigung
(beidseitig) 32

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher,
dass das am Greifer angebrachte Werkstiick

nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des

Greifers behindert.
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
nicht wiederholt gebogen wird.

O
g

1,2 36
8xM4x0,7x4 36 1.2
)]
(@] _ I Wan! 2y <
SEEpE== 1 imm i L
2 x @ 3H9 (*39%) g
Tefes 122 20 g
[(e]
~ 240 Anm. 2) =210 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) Eingang auf der linken Seite)
65 g
>
N
OE,__N— I e
qy T Rl e
2xM8x1,25x 16 ?g
2 x @ 6,4 durchgehend =
g s
Ll 1
D
% 2 Gesgiossen:\_@ 5H9 (6°%)
0481 | Tiefe 4
Gedfinet ) . . .
40+1 ||(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 41) Anm-1)
(60) 69,5
2,6 129,5 2,6
4xM6x1x10 5H9 (5%
Tiefe 4
<5 p
® L)
= I3 (V)
= o]
@ 5H9 (5°)
Tiefe 4
8xM4x07x4 1,2 46 1,2 46 1,2
o
[o) - g AN Y Vi) <
S eere oo {4
0,025 : 8
2x@3H9(™)/ |30 8 |30] ¢
Tiefe 3 ©
~180 Anm. 2) ~210 Anm. 2)
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
65 o
3 60
oEﬁ\u—N | -
2xM8x1,25x 16 ?g
2 x @ 6,4 durchgehend =
g = 3
s .
oL
512 Ge%crllgsien: @ 5H9 (*3%%0)
Gedfine? Tiefe4 . .
80 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 81) Anm- 1)
99,5
2,6 189,5 2,6
70 0,03
4xM6x1x10 5H9 (3%
Tiefe 4
©
== 5
- | Al
== | o
I3 &

@ 5H9 (*3%%0)
Tiefe 4
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Modell
Auswahl
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[mm[ LEHZJ ” LEHZ 1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS
Modellauswahl

Auswahlverfahren

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

m Ermittlung der Haltekraft.

Ermitteln Sie die -

Bedingungen.

Berechnen Sie die

erforderliche Haltekraft. dem

Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter

Werkstiickgewicht: 0,1 kg ’ Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstlcks

und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und

Werkstlick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt

werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 7- bis

13-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betragt.

Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der

erforderlichen Haltekraft.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoBkréafte
wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 13-fache
des Gewichts des Werkstlicks betragen.

Erforderliche Haltekraft
=0,1kgx 13 x9,8 m/s?2=min. 12,7 N

Schubkraft: 70 %

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

Wahlen Sie ein Modell aus

il

- Wahlen Sie die
Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.

LEHS20
p— Schubkraft 100 %
20
=
e = 70%
< 14
3 10
= — 40 %
T 5 e —
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHS20.

® Die Haltekraft 14 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@® Die Haltekraft betragt das 14-fache des Gewichts
des Werkstlcks und erfiillt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 13-fache erflillen soll.

LEHS20
110
100

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

Berechnung der Haltekraft

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung
links, mit folgenden Werten:

F: Haltekraft [N]

u: Reibungskoeffizient zwischen den
Anbauteilen und dem Werkstiick
Werkstiickgewicht [kg]

g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)

mg: Werkstiickgewicht [N]
sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstiick nicht fallt,

| m:

3xuF>mg
Anzahl Greiferfinger
. mg
und somit F >
3xu

Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist,
ergibt sich fiir “F” folgende Formel:

_mg
Ixpu

Xa

“Die Haltekraft soll mindestens das 7 bis 13-fache des Werkstiickgewichts betragen”

 Die von SMC empfohlene Angabe “7 bist 13-fache des Werkstlickgewichts” wird mit einem Sicherheitsf-
aktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. beriicksichtigt.

Beipn=0,2 Beip =0,1
=—M3 4 =—M9 o 4-
F= 3)(0,2x4_6,7xmg F= 3x01 x4=13,3 xmg

5 5

[ 7-fache de Werkstﬁckgewichts] [1 3-fache des Werkstﬂckgewichts]

90
80
70
60
50
40
30

Schubkraft/Schwellenwert [%]

0 10 20 30 40 50
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

60

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestatigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
anhand der bestimmten Schubkraft [%)].

<Hinweis>  Reibungskoeffizient u (abhéngig von
Betriebsumgebung, Kontaktdruck usw.)
Reibungskoeffizientw | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.)* Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0,2
betragt, empfiehlt SMC aus Sicherheitsgriinden, die
Greifer so zu wahlen, dass die Haltekraft mindestens
das 7 bis 13-fache des Werkstlickgewichts betragt.
* Wenn groB3e Beschleunigungen oder StoBkréfte
wahrend des WerkstUlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

SvVC

O

40

35
=

\

Schrittmotor

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHS

Modellauswahl

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen auf S. 42 angegebene Haltekraft ,F* @ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werksttcks ,L“
bezeichnet die Kraft eines Fingers, wenn drei Finger und die innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

AuBengreifend Innengreifend

18} ﬁ Finger hﬁ Finger
Anbauteil Anbauteil

==y

:

I

[ S
-
Werkstiick L: Hebelarm Werksttick :I " L: Hebelarm

F F

F: Haltekraft F: Haltekraft

41
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Modellauswahi Serie LEHS

35
=

m Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, ———
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt diein den Controller eingegeben werden. N
LEHS10 LEHS10L 0
8 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 5 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert -l
—
4
z °© 3 z Schubkraft 100 % -
= ——r~~——___ Schubkraft “IOO % TR _i N
FJY S— | % 70 % 0
3 ] 70% 3 2 ! Y
< 5] 40 % 5
T o2 40 % T E—
1 £
)
0 0 L
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80 E
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] |
LEHS20 LEHS20L S
o5 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 20 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
| | | |
— Schubkraft 100 % Schubkraft 100 % g:)
20
z z 15 ﬂ
L 15— 70 % o 70%
“é \\ ° u@ 10 [
fJ 10 f) 40 %
§ 40 % § ° (?
5 5 (&)
L
|
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] E
O
LEHS32 L_IIJ
100 Haltlekraftgen?uigkeit: +20 % vom Endwert ‘ Wahl der Schubgeschwindigkeit ‘
o,
\ﬂwﬂ e ® Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen | <C
= 80 Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein. E‘,
L 6o 70 % Grundausfiihrung Iﬂ
_g —~ 110 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
L 40 40 % . 100 A
s T 90 [
T E O
20 5 80 >
2 70 )
0 S 60 I
0 20 40 60 80 100 120 2 5 8
Hebelarm L [mm] £ 10 S
o o
2 30 &
LEHS40 S0 10 20 30 40 50 60 5
160 Haltekraftgenauigkeit: #20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s] =
Schubkraft 10‘0 % Kompakt 22
chubkra A S®
= 120 T ‘ = 1;8 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich %E
T o a2
= 70 % g %0 £2
g 80 ’ 5 8o I 82
s 40 % g 70 (=8
© 5 60
40 ) [
£ 50
= 40
0 2 30
0 20 40 60 80 100 120 140 (%2} 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]

42
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Serie LEHS

LEHS10, 20, 32, 40

Etheri‘et/IP . © IO-Link

. Kompatibel > seite 76

EtherCAT. ™

Devicei'et

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 86 |

Bestellschliissel

C€ N

LEHS

K3-4| |-[S

10
0 000

1/AN|1
66 0006 0

0 GroBe 9 Ausfiihrung
10 — Standard
20 L Anm.) Kompakt
32 Anm.) Nur fir BaugréBe 10, 20
40
e 3-Finger-Ausfiihrung 6 Hub [mm]
Hub/Durchmesser GroBe
4 10
6 20
8 32
12 40

/A Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erflllung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie
LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem
Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden,
die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen
Maschinen und Anlagen uberprifen.

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und
Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

9 Spindelsteigung

| K | Standard

@ Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang
auf der linken Seite)

Bezugsebene
flr Montage

Steckerabdeckun

Eingang auf der

Bezugsebene fir Montage

vorderen Seite ——rt=——

&
F
Steckerabdeckun
Eingang auf der Bezugsebene fiir Montage
rechten Seite Steckerabdeckung
R

)
Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist. ~______ccommmm==""""""""""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHS10K3 -
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des
Controller/Endstufen-Typenschilds tbereinstimmt. )
k@ Uberprifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ )

« Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.
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Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

0 Antriebskabel-Ausfiihrung*'

@ Antriebskabelldange [m]

@ Ausfiihrung Controller/Endstufe*!

— Ohne Kabel — Ohne Kabel — Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 1N LECP1 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*? 3 3 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
#1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 AN LECPA*2 NPN

Anwen_dung vorgesehen. Wahlen _Sie far 8 g AP | (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP
) bewegliche Anwendunge_n das Robotikkabel. A 10% 1 Nahere Angaben zu Controllern/Endstufen
*2 Das aus dem Antrieb herausragende # nd kompatiblen Motoren finden Sie in der

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15 u P ) .

L . « * unten stehenden Auflistung der kompatiblen

fixieren. Fur nahere Angaben zum C 20

Controller/Endstufen.

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

D 10-Kabellznge [m]*

= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 45.

m Montage Controller/Endstufe

1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fir Controller/Endstufen-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht
gewahlt werden. Siehe Seite 64 (LECP1) oder Seite 71
(LECPA), wenn ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

+2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung* fir die Controller/
Endstufe-Ausfihrungen ~ gewdhlt wird, kann der
Impulseingang nur als Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kénnen nur Kabel mit 1,5 m verwendet
werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage™

3 3*2 = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 5#*2 bestellen.

(Siehe Seite 60.)

*2 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-[J)
auf Seite 71 separat bestellen.

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Ausfiihrung
Serie LECP1 LECPA
Merkmale Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

Kompatibler Motor

Schrittmotor
(Servo/24 VDC)

Max. Zahl der Schrittdaten

14 Positionen

Versorgungsspannung

24VDC

Details auf Seite

Seite 58

‘ Seite 65

SvVC

N

44

Modell
Auswahl

|

\

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘m[ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHS

Technische Daten

Modell LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Gffnungs-/SchlieBhub (Durchmesser) 4 6 8 12
Haltekraft Standard| 2,2 bis 5,5 9 bis 22 36 bis 90 52 bis 130
[N] Anm- 1 Anm-3) | Kompakt | 1,4 bis 3,5 7 bis 17 — —
Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/ 5 bis 70/ 5 bis 80/ 5 bis 100/ 5 bis 120/

2 Schubgeschwindigkeit [mm/s] Avm. 2)Am. 3) 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50
.E Antriebsmethode Gleitspindel + Prismenfiihrung
‘é Wiederholgenauigheit der Langenbestimmung [mm] o4 +0,05
2 | Fingerspiel pro Radius [mm] A" 5 max. 0,25
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] An™- ©) 10,02
'§ Positionierwiederholgenauigkeit pro Radius [mm] +0,05
£ | Hysterese pro Radius [mm] Nte?) max. 0,25
E StoB-Vibrationsbestindigkeit [m/s2) Am. 8 150/30
max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 185 410 975 1265
Gewicht [g]
Kompakt 150 345 —_ —
8 MotorgréBe 020 28 042
é Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
'F".; Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
§ Hoomobannena 24 Ve 1o
E Standby-Leistungs- Standard 11/7 28/15 34/13 36/13
S | Betriebszustand [w] Am.9) | Kompakt 8/7 22/12 — —
< | max. momentane | tandard 19 51 57 61
o | Leistungsaufnahme
W W] anm. 10) Kompakt 14 42 — —

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 7 bis 13-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf 150 %
eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHS10, £25 % vom Endwert bei LEHS20 und +20 % vom Endwert bei LE-
HS32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit kénnen ggf. die Produktspezifikationen nicht erreicht
werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéhrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es zu
Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fiir die Geschwindigkeit fiir
nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet,
nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 4) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt mit dem
gleichen Ablauf und fiir das gleiche Werkstuick durchgefihrt wird.

Anm. 5) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn das
Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird. 3

Anm. 6) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen langeren Hub
fiir das Spiel.

Note 7) Richtwert zur Korrektur eines wéhrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit
dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.
Energiesparmodus wéhrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

Montageanweisung

a) Montage A
(bei Verwendung der Gewinde an der Montageplatte)

b) Montage B
(bei Verwendung der Gewinde auf der Riickseite des Gehauses)

=— —

1 | 1 |

Einbaulage

=

Einbaulage

. =2,
LI I Positionierstift ‘ I
et ¥

Positionierstift
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Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LE H S

Konstruktion
Serie LEHS
FH——
@\E’_‘_ :
: ..I | ml
i
| | /@
Pos. Beschreibung Material Anm.
Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert
Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert

Zentrierring

Aluminiumlegierung

Gleitnocke Rostfreier Stahl Wérmebehandlung + Spezialbehandlung
Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
Greiferfinger Kohlenstoffstahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
Abdeckung Rostfreier Stahl

O IN(O|OaA |~ WIN| =

Schrittmotor

O
g
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Modell W

Auswahl

|

\

m[ LEHF |[ LEHZJ | LEHZ |

Schrittmotor

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHS

Abmessungen

LEHS10(L)K3-4 Bezugsebene fir Montage

(Gedffnet: 17)
6 ‘ (Geschlossen: 15)

[aV)
6xM3x0,5x5

@2,5H9 (5%%°)

Tiefe 2,5 \

5h9 (9 030)

8

[mm]
Modell L (L1)
LEHS10K3-4 89,1 | (59,6)
LEHS10LK3-4 | 72,6 | (43,1)

2xM4x0,7x6

il
—
= il
2
-
Te]
2| et [
[\ Q| © ;
©
4
of 35
Referenzposition

des Haltepunkts

. ) Handhilfsbetatigung
Kabeleingangsrichtung:

Eingang auf der rechten Seite

)

+0,025:
0

2,5H9 (
Tiefe 2,5

Motorkabellange =~ 300 Anm- 2)

2 x @ 3,3 durchgehend

Kabeleingangsrichtung: Standard)

= 7

2H9 (0% |[]] |4

Geschlossen: 5
Geoffnet: 7
(Finger Betriebs- Betriebsbereich: 4,5 bis 7,5) Anm- 1)

Y i Kabeleingangsrichtung:
; ’;?:\ Eingang auf der vorderen Seite

|,
1
Io}
3l & S
; ™~
20 <®r
29,5 x
LEHS20(L)K3-6 ~
Bezugsebene fur Montage oD
= »
SIS ) )
® g
® ('[1 6M9 (0030
6xM3x05x6 / [12]
@ 4H9 (%)

Tiefe 3 \

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zurlick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstlick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld
des Greifers behindert.

Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel nicht
wiederholt gebogen wird.

[mm]
Modell L (L1)
LEHS20K3-6 | 9838 | (61,8)
LEHS20LK3-6 | 84,8 | (47,8)

Motorkabellange = 300 Anm- 2)
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
S 2xM6x1x10
1 r/ 2 x @ 5,2 Durchgangsbohrung
- /M —
~ ‘
oo ) o
7 W o H t.;’ Q@ —y ! —
™ 5 |2 ~
Referenzposition 20 = 10025
des Haltepunkts 2H9 (0™ | |l6 Geschlossen: 7
14 Geoffnet: 10
Kabeleingangsrichtung: (Finger-Betriebsbereich:
) ) Eingang auf der vorderen Seite 6,5 bis 10,5) Anm. 1)
Kabeleingangsrichtung:

Eingang auf der rechten Seite

Handhilfsbetatigung

2xQ4,7

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurilick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher,

44
28

47

dass das am Greifer angebrachte Werkstlick
nicht die Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des

20

20

O

Greifers behindert.
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
nicht wiederholt gebogen wird.



Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie LEHS

Abmessungen
= Bezugsebene firMontage
LEHS32K3-8 o[F b
E, g [ 9 5
0]
<
6xM4x0,7x8
@ 5H9 (:39%0) 2x M8 x 1,25 x 14
Tiefe 4 2 x & 6,8 Durchgangsbohrung
T Motorkabellange = 300 Anm. 2) R
> (Kabeleingangsrichtung: Standard)
g
0| &
[N
= [To}
©
oo o+l ! L
N ”N’I TS ©
) 2ol oy B
) 6 oL o
Referenzposition I|e
'_
des Haltepunkts 30 © 3H9 (5| |9 Geschlossen: 10
Kabeleingangsrichtung: 21 Gedffnet: 14

Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der rechten Seite

Eingang auf der vorderen Seite

Handhilfsbetatigung

(Finger-Betriebsbereich:
9,5 bis 14,5) Anm. 1)

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher,
dass das am Greifer angebrachte Werkstiick

nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des

Greifers behindert.
Anm. 2) Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
nicht wiederholt gebogen wird.

@ ,
<| o L[] ot
O < ] —1 N
@ N~
<
T
42 20 %
64 A
LEHS40 K3-1 2 o Bengsebene firontage
=5 g
S|S S ©
SN
0]
0 10h9 (9 036)
6 xM5x0,8x10 ng
@ 5H9 (+8,03o) 2xM8x1,25x 14
Ticte 4 2 x @ 6,8 Durchgangsbohrung
L Motorkabellange = 300 Anm. 2)
= (Kabeleingangsrichtung: Standard)
)
I
q-— ‘J
3 o 0 8
1
o P
©|© A
< 8 r_\ | H—]
™ 6 g
Referenzposition 30 %o <
des Haltepunkts o
2o
©lF

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der rechten Seite

—I%|
i

Hl

Ly

Geschlossen: 11
Geoffnet: 17
(Finger-Betriebsbereich:
10,5 bis 17,5) Anm. 1)

2
of

10

4H9 (+8,030)

24

Handhilfsbetatigung

64
42

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich
bewegen kénnen, wenn sie zurlick zur

Modell
Auswahl

|

\

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[:I1‘LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ml LEHF ” LEHZJ ” LEHZ l

Schrittmotor

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

]

Anm. 2)

Ausgangsposition kehren. Stellen Sie sicher, dass
das am Greifer angebrachte Werkstiick nicht die
Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Greifers
behindert.

Das Motorkabel so befestigen, dass das Kabel
nicht wiederholt gebogen wird.

48
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Serie LEH

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl

A Warnung

1. Beriicksichtigen Sie die Hebelarm.

Liegt der Haltepunkt auBBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine UbermaBige exzentrische Last auf die Fihrung, was zu

einer verkirzten Lebensdauer flihren kann.
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat

Halteposition

O “L” und “H” sind
innerhalb der
Spezifikationen.

X "L" ist zu lang.

X “H” ist zu lang.

2. Konzipieren Sie das Anbauteil mit geringem Gewicht

und minimaler Lange.

Ein langes und schweres Anbauteil erhéht die Tragheit beim Offnen und SchlieBen des
Produkts, was Spiel am Finger verursacht. Eine leichte und kurze Konstruktion der Anbauteile
ist selbst dann geboten, wenn der Haltepunkt innerhalb des angegebenen Bereichs liegt.
Wahlen Sie bei einem langen oder groBen Werkstick ein Modell mit einer groBeren
BaugroBe oder verwenden Sie zwei oder mehr Greifer zusammen.

3. Sehen Sie bei einem extrem diinnen oder kleinen

Werkstiick einen Haltebereich fiir das Anbauteil vor.
Wird der Haltebereich nicht vorgesehen, kann das Produkt keinen stabilen Haltevorgang
vomehmen und die Verschiebung des Werkstiicks oder ein Haltefehler kénnen die Folge sein.

6. Beachten Sie bei der Modellauswahl den Abstand der

Greiferfinger zwischen Offnungs- und SchlieBstellung
in Abstimmung auf das Werkstiick.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells verursacht das Greifen in unerwarteten
Positionen. Dies geschieht aufgrund der variablen Offnungs- und SchlieBbreite des
Produkts und des variablen Werksttickdurchmessers, das ein Produkt handhaben
kann. Darlber hinaus ist ein l&ngerer Hub zu bemessen, um dem Spiel
entgegenzuwirken, das entsteht, wenn sich das Produkt nach dem Greifen 6ffnet.

] Montage

AWarnung

. Lassen Sie den Greifer wiahrend der Montage nicht fallen.
Verblegen oder zerkratzen Sie die Greiferfinger nicht.
Bereits leichte Verformungen kénnen die Genauigkeit
beeintréachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Verwenden Sie fiir die Montage des Anbauteils
Schrauben mit der korrekten Linge und ziehen Sie
diese mit einem Anzugsdrehmoment fest, das
innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.

GréBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wéahrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage verédndern und unter

extremen Bedingungen das Werkstiick herunterfallen kann.

Montage des Anbauteils an den Finger

Befestigen Sie das Anbauteil mit geeigneten Schrauben am
Innengewinde der Finger und ziehen Sie die Schrauben mit den
unten angegebenen Anzugsdrehmomenten fest.

<Serie LEHZ>

o o o o b LEHZ(J)10(L) | M2,5x0,45 0,3
Finger LEHZ(J)16(L) M3 x 0,5 0,9
Anbauteil g S— LEHZ(J)20(L) M4 x 0,7 1,4
) LEHZ(J)25(L) M5 x 0,8 3,0
Spielraum Spielraum LEHZ32 M6 x 1 50
nadelférmiges Werkstick / dinnes Werkstiick LEHZ40 VIS x 125 12' 0
4. Achten Sie bei der Modellauswahl darauf, dass die Haltekraft <Serie LEHF>
im korrekten Verhiltnis zum Werkstiickgewicht steht.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells kann zum Herunterfallen des Werkstiicks Modell Schraube | Anzmsirﬁhmoment
fuhren. Die Haltekraft sollte das 10 bis 20-fache (LEHZ, LEHF) bzw. 7 bis
13-fache (LEHS) des Gewichts des zu beférdernden Werkstlicks betragen. LEHF10 M2,5 x 0,45 03
Haltekraftgenauigkeit il A M3x 0,5 0.9
LEHZ(J)10(L)[LEHZ(J)16(L) LEHZ(J)20(L)[LEHZ(J)25(L) LEHZ32 [ LEHZ40 t:::zzi mj X 8'; 1':
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | 20 % vom Endwert X2 .
LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40 <Serie LEHS>
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | +20 % vom Endwert max. Anzugsdrehmoment
LEHS10(L) LEHS20(L) | LEHS32 | LEHS40 Modell Schraube [N-m]
+30 % vom Endwert | +25 % vom Endwert | £20 % vom Endwert LEHS10(L) M3 x 0,5 0,9
. Verwenden Sie das Produkt nicht fir Anwendungen, in EEHS2T(E) M3 x 0,5 09
denen es UbermiBigen externen Kréften (einschl. Helen M4 x 07 14
Vibrationen) oder StéBen ausgesetzt ist. LEHS40 M5x038 8,0

49

Andernfalls kommt es zu Beschéadigungen oder Verschlei3, was
zu Funktionsstérungen flihrt. Wenden Sie keine StoBkrafte oder
Vibrationen auBerhalb der Spezifikationen an.
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Serie LEH
Elektrische Greifer/

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und §§
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe. 23
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.ue herunterladen. <
—
] Montage (T
Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHZ/LEHZJ | Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHF E
Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung Befestigung mit Gewindebohrung L_IIJ
Handhilfsbetatigung ' Handhilfsbetatigung
| |\ 77
Anzugsdreh- | Einschraub-| | i =
Modell Schraube g ) i N
moment tiefe L ! T
[N-m] [mm] : Anzumas);reh- Ein?ci)r(e‘lub- w
LEHZ(J)10(L)| M3x0,5 0,9 6 ; Modell | Schraube mo?nem tiefe L 5|
LEHZ(J)16(L)| M4 x0,7 1,4 6 5 [N-m] [mm] g
LEHZ(J)20(L), M5x0,8 3,0 8 ! LEHF10 | M4x0,7 1.4 7 £ —
LEHZ(J)25(L)] M6x 1 5,0 10 ! LB LEHF20 | M5x0,8 3,0 8 » "
o ' “L”’z LEHZ32 M6 x 1 5,0 10 ; e iy LEHF32 | M6x1 5,0 10 T
: : | Anbauteil
. : LEHZ40 M8 x 1,25 12,0 14 ! LEHF40 M6 x 1 5,0 10 H
Finger E —
Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung o
T i OEEEEO E
max. | max. |
Modell Schraube |Anzugsdreh- ‘ Modell | Schraube |Anzugsdreh-
moment I moment L
[N-m] — —
SHES LEHZ(J)10(L)| M3x0,5 0,9 ; 5 LEHF10 | M4x07 1,4 o
—s LEHZ(J)16(L)| M3x0,5 0,9 Eg LEHF20 | M5x0,8 3,0 6
T LEHZ(J)20(L)| M4 x 0,7 1,4 ! LEHF32 | M6x 1 5,0 wl
LEHZ(J)25(L)| M5x0,8 3,0 : LEHF40 | M6 x 1 50 -~
LEHZ32 M5 x 0,8 3,0 ; —
LEHZ40 M6 X 1 5,0 ; o
! &)
= Y
Riickseitige Befestigung mit Gewindebohrung : Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung
! max. _max. : max. _max. E
Modell Sl Anzugsdreh- Emschraub- : Modell SalEulie Anzugsdreh- Elr]schraub- O
moment tiefe L ! moment tiefe L w
[N-m] [mm] ! [N-m] [mm] |
LEHZ(J)10(L)| M4x0,7 1,4 6 5 LEHF10 | M5x0,8 3,0 10 I
= LEHZ(J)16(L)| M4x0,7 1,4 6 ! LEHF20 | M6x1 5,0 12 -
= LEHZ(J)20(L)| M5x0,8 3,0 8 ! LEHF32 | M8x1,25| 12,0 16 []
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5,0 T LEHF40 | M8x 1,25 | 12,0 16 <
LEHZ32 M6 x 1 5,0 10 ; S
LEHZ40 M8 x 1,25 12,0 14 E T
‘ P~ |
| =23
! £
' =
=2
Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHS —
Befestigung mit Durchgangsbohrung Befestigung mit Gewindebohrung {:; %
max. max. : max. % %
Modell Schraube |Anzugsdreh- Modell Schraube | Anzugsdreh- |Einschraub- BE
! moment ! moment tiefe L %)
[N-m] [N-m] [mm]
SHES LEHS10(L) | M3x0,5 0,9 SHNS LEHS10(L) | M4x0,7 1,4 6
LEHS20(L) | M5x0,8 3,0 2 LEHS20(L) M6 x 1 5,0 10
LEHS32 M6 x 1 5,0 LEHS32 M8 x 1,25 12,0 14
%@ LEHS40 M6 x 1 5,0 %@ LEHS40 M8 x 1,25 12,0 14
GS\VC 50



Serie LEH

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 3

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

| Montage

A Warnung

3. Die Befestigungsschrauben des elektrischen Greifers
mit dem spezifizierten Anzugsdrehmoment festziehen.
GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wahrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Position verdndern kann.

4. Wenden Sie bei der Befestigung des Anbauteils am Finger
kein liberméBiges Anzugsdrehmoment auf den Finger an.
Andemnfalls kommt es zu Spiel oder einer Verringerung der Genauigkeit.

5. Die Montageflache verfiigt iiber Passbohrungen fiir die
Positionierung. Falls erforderlich kdnnen diese fiir die préazise
Positionierung des elektrischen Greifers genutzt werden.

6. Soll ein Werkstiick bei ausgeschalteten Antrieb entfernt

werden, 6ffnen bzw. schlieBen Sie den Finger manuell
oder entfernen Sie das Anbauteil vorher.
Wenn das Produkt mit den Handhilfsbetétigungs-Schrauben betétigt wird,
die Position der Notbetatigung/Einstellschrauben des Tisches priifen und
einen ausreichenden Freiraum vorsehen. Wenden Sie kein (ibermaBiges
Anzugsdrehmoment auf die Handhilfsbetatigungs-Schrauben an, da dies
das Produkt beschédigen oder Funktionsstérungen verursachen kann.

7. Halten Sie beim Greifen eines Werkstiicks einen Abstand in horizontaler
Richtung ein, um zu verhindern, dass sich die Last auf einen Finger
konzentriert und um einer Fehlausrichtung des Werkstiicks vorzubeugen.
Achten Sie in diesem Sinne bei der Bewegung eines Werkstiicks zur Ausrichtung
mit dem Produkt ebenfalls darauf, den Reibungswiderstand minimal zu halten, der
durch die Werkstickbewegung entsteht. Andernfalls kann sich der Finger
verschieben, es kann Spiel entstehen oder der Finger kann beschédigt werden.

8. Nehmen Sie Einstellungen und Uberpriifungen vor, um
sicherzustellen, dass die Greiffinger keiner externen
Krafteinwirkung ausgesetzt sind.

Werden die Finger wiederholt Quer- oder StoBbelastungen ausgesetzt, kann
es zu Spiel oder Beschadigungen kommen und die Antriebsspindel kann
beschadigt werden, was einen Betriebsausfall verursacht. Sehen Sie einen
Spielraum vor um zu verhindern, dass Werkstiick oder Anbauteil aufschlagen.

1) Hubende bei gedffneten Fingern

O mit Abstand X ohne Abstand

Abstand %

| | Abstand Anbauteil

2) Hubende bei Greiferbewegung

O mit Abstand X ohne Abstand

o
o]
o
0]

Abstand
Abstand

StoBkraft

3) Beim Drehen

StoBkraft

9. Achten Sie bei der Werkstiickmontage darauf, das Werkstiick
korrekt mit dem Produkt auszurichten, um eine liberméBige
Krafteinwirkung auf den Finger zu verhindern
Besonders bei einem Testlauf ist darauf zu achten, das Produkt
manuell bzw. bei geringer Geschwindigkeit und unter
Berlcksichtigung der Sicherheitshinweise zu betreiben.

O ausgerichtet X nicht ausgerichtet

StoBkraft

7

| Handhabung |

A\ Achtung

1. Die Parameter fiir Hub und Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit
gelten fiir beide Finger.
Der Wert fiir Hub und Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit fir jeweils einen
Finger entspricht dem halben Wert des entsprechenden Einstellparameters.

2. Achten Sie beim Greifen eines Werkstiicks mit dem Produkt

darauf, das Produkt im Schubbetrieb zu verwenden.
Achten Sie auch darauf, das Werkstiick wahrend des
Schubbetriebs oder im Bereich des Schubbetriebs nicht auf
den Finger und das Anbauteil aufzuschlagen.
Andernfalls kann die Antriebsspindel sich verklemmen und einen
Betriebsausfall verursachen.
Ist das Greifen eines Werkstiicks im Schubbetrieb nicht méglich (wie z.B. im
Falle eines plastisch verformten Werkstlicks, Gummi-Bauteilen usw.), kénnen
Sie das Werkstick unter Beriicksichtigung seiner Elastizitat im Positionierbetrieb
greifen. Beriicksichtigen Sie in einem solchen Fall die Antriebsgeschwindigkeit in
Bezug auf die StoBeinwirkung, wie unter 3 auf Seite 52 beschrieben.
Wird der Betrieb durch einen Stopp oder voriibergehenden Stopp angehalten
und der Befehl fiir den Vorschubbetrieb direkt nach dem Neustart
ausgegeben, dann variiert die Betriebsrichtung je nach Startposition.

51 % S\NC




Serie LEH

Al

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 4

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften
und die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

] Handhabung

/A Achtung

3. Beachten Sie den Geschwindigkeitsbereich im Schubbetrieb.
¢ LEHZ/LEHZJ: 5 bis 50 mm/s ¢ LEHF10: 5 bis 20 mm/s
* LEHF20/32/40: 5 bis 30 mm/s ¢ LEHS: 5 bis 50 mm/s
Bei einem Betrieb auBerhalb des Geschwindigkeitsbereichs kann sich
die Gewindespindel verklemmen und einen Betriebsausfall verursachen.

4. Im Schubbetrieb entsteht kein mechanisches Spiel.
Der Vorgang ,Zurlick zur Ausgangsposition” wird im Schubbetrieb
durchgefihrt.
Im Positionierbetrieb entsteht die Licke durch Spiel in der Greiferbacke.
Berticksichtigen Sie dies bei Einstellung der Position.

5. Die Einstellungen im Energiesparmodus diirfen nicht
verandert werden.
Im Schubbetrieb (Greifen) kann die durch den Motor erzeugte
Warme zu Betriebsfehlern flihren.
Dies beruht auf dem Selbst-Verriegelungsmechanismus in der
Gewindespindel, der dafir sorgt, dass die Haltekraft des Produkts
aufrechterhalten wird. Um in diesem Zustand, in dem das Produkt Uber
langere Zeitrdume im Stand-by stehen oder den Haltevorgang
aufrechterhalten soll, Energie zu sparen, wird die Stromaufnahme des Produkts
reduziert (automatisch auf 40 % nach dem ersten Greifen eines Werkstiicks).
Wird nach dem Greifen eines Werkstiicks eine verringerte Haltekraft
des Produkts oder nach einem gewissen Zeitraum eine Verformung
des Werkstiicks beobachtet, setzen Sie sich mit SMC in Verbindung.

6. INP-Ausgangssignal
1) Positionierbetrieb

Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In

position] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.

Anfangswert: auf mind. [0,50] stellen.

2) Schubbetrieb

Wenn die effektive Schubkraft die Schrittdaten (Trigger LV)

Ubersteigt, wird das INP-Ausgangssignal ausgegeben.

Verwenden Sie das Produkt innerhalb des angegebenen

Bereiches fur [Schubkraft] und [Trigger LV].

a) Um zu gewahrleisten, dass der Greifer das Werkstiick mit der
eingestellten [Schubkraft] halt, wird empfohlen, den [Trigger
LV] auf denselben Wert wie die [Schubkraft] einzustellen.

b) Wenn [Schubkraft] und [Trigger LV] auf einen Wert unterhalb
des angegebenen Bereichs eingestellt werden, besteht die
Méglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

c) Das INP-Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn auf das
Hubende eines elektrischen Greifers gedriickt wird, selbst
wenn gerade kein Werkstlick gehalten wird.

<INP-Ausgangssignal in der Controller-Version>
@® mind. SV1.0%

Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs

automatisch in den Energiesparmodus (reduzierter Strom)

schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.
@® max. SV0.6%

a. Wenn [Trigger LV] auf 40 % eingestellt ist (wenn der
Wert fiir den Energiesparmodus identisch ist)
Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs
automatisch in den Energiesparmodus (reduzierter Strom)
schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.

b. Wenn [Trigger LV] auf Giber 40 % eingestellt ist
Das Produkt schaltet sich nach abgeschlossenem Schubvorgang
an, aber das INP-Ausgangssignal schaltet sich aus, wenn die
Stromaufnahme im Energiesparmodus automatisch reduziert wird.

Position des Etiketts flir
Controller Version

Position: unten

O

<Schubkraft und Trigger LV-Bereich>

Modell
Auswahl

|

7. Stellen Sie die Stellkraft beim Losen eines Werkstiicks auf 150 % ein.

Ist das Drehmoment zu gering, wenn das Werkstiick mit einer
Schubanwendung gegriffen ist, kann das Produkt klemmen und es
wird unféhig das Werkstlick zu I6sen.

. Kommt es aufgrund eines betriebsbedingten

Einstellfehlers o.A. zu einer Klemmung der Greiferbacke,
offnen und schlieBen Sie die Greiferbacke manuell.

Wenn das Produkt Uber die Handhilfsbetatigungs-Schrauben betétigt
werden muss, prufen Sie die Position der Handhilfsbetatigungs-
Schrauben und sehen Sie einen ausreichenden Freiraum vor. Uben Sie
kein UbermaBiges Drehmoment auf die Handhilfsbetétigungs-Schrauben
aus. Andernfalls kann es zu Schaden und Funktionsstérungen kommen.

N
I
1]
|
Serie LEHZ
MotorgréBe | Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Eingabewert) —
41 bis 50 50 % bis 100 %
Standard
andar 5 bis 40 40 % bis 100 % N
31 bis 50 70 % bis 100 % I
Kompakt 21 bis 30 50 % bis 100 % I
5 bis 20 40 % bis 100 % *é
Serie LEHZJ =
MotorgroBe | BaugroBe | Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Eingabewert) “lw
10, 16 41 bis 50 50 % bis 100 % I
Standard |, 25 5 bis 40 40 % bis 100 % )
21 bis 50 80 % bis 100 %
10L,16L 11 bis 20 60 % bis 100 % —
Kompakt 5 bis 10 50 % bis 100 %
P 31 bis 50 70 % bis 100 % )
20L,25L |  21bis 30 50 % bis 100 % E
5 bis 20 40 % bis 100 % -
Serie LEHF L
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Schubkraft (Eingabewert)
21 bis 30 50 % bis 100 % o
5 bis 20 40 % bis 100 % 8
Serie LEHS -l
MotorgroBe | Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Einstellung Eingabewert) -
41 bis 50 50 % bis 100 % o
Standard
andar 5 bis 40 40 % bis 100 % o
31 bis 50 80 % bis 100 % |
Kompakt 11 bis 30 60 % bis 100 % I
5 bis 10 40 % bis 100 % <
o
O
Ll
-l
[
O
x
=
R
N
(=2
b
o
~
&
=

<Serie LEHZJ>

Bei einem Greifer mit Staubschutzabdeckung entfernen Sie die
Abdeckung des Encoders vor dem Betrieb der Handhilfsbetatigung.

Montieren Sie nach der Handhilfsbetétigung erneut die Encoder-
Staubschutzabdeckung.

‘ Encoder-Staubschutzabdeckung
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Serie LEH

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 5

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften
und die Betriebsanleitung fir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

] Handhabung \

] Handhabung \

A\ Achtung

9. Selbstarretierung
Eine Selbstarretierung der Gewindespindel sorgt dafiir, dass der
Greifer die Haltekraft aufrechterhélt. Dartber hinaus bewegt sich
das Produkt selbst dann nicht in die entgegengesetzte Richtung,
wenn eine externe Kraft wahrend des Greifens eines Werkstlicks
angewandt wird.

<Stopparten, Sicherheitshinweise>
1) Die Stromversorgung des Controllers ist ausgeschaltet.
Wird die Stromversorgung flir den Neustart eingeschaltet, so wird
der Motor initialisiert und der Greifer lasst méglicherweise das
Werkstlck fallen. Entfernen Sie vor dem Neustart das Werkstuck.
2) ,,EMG (Stopp)“ von CN1 des Controllers ist ausgeschaltet.
Bei Verwendung des Stoppschalters an der Teaching-Box:
a) Wenn beide ([SVRE] und [SETON]) vor dem Stopp
eingeschaltet sind, [SVRE]: OFF/[SETON]: ON
b) Vorgehensweise flir Neustart des Betriebs
Da [SVRE] vor dem Stopp eingeschaltet ist, wird [SVRE]
automatisch eingeschaltet wenn der Stopp aufgehoben
wird. Danach kann der Betrieb wieder aufgenommen
werden. Das Werkstiick muss nicht im Vorfeld entfernt
werden, da keine Motorinitialisierung ausgeldst wird.
c) Achtung
Beim Neustart aus einem Stoppzustand kann ein Alarm
ausgeldst werden. Uberpriifen Sie, dass [SVRE] nach
dem Aufheben des Stopps eingeschaltet ist und starten
Sie den Betrieb erneut.
3) ,M24V (Motor-Stromversorgung)“ von CN1 des
Controllers ist ausgeschaltet.
a) Aufgrund des Stopps werden die Ausgangsbedingungen
nicht veréndert.
b) Vorgehensweise fiir Neustart des Betriebs
In diesem Fall kann der Betrieb nach dem Aufheben des Stopps
neu gestartet werden. Das Werkstiick muss nicht im Vorfeld
entfernt werden, da keine Motorinitialisierung ausgelést wird.
c) Achtung
Wird wahrend des Betriebs ein Stopp aktiviert oder wird
der Betrieb aus einem Stoppzustand neu gestartet, kann
ein Alarm ausgeldst werden.

10. Zuriick zur Ausgangsposition

1) Es wird empfohlen, fir ,Zuriick zur Ausgangsposition” und fir das
Halten des Werkstucks die gleiche Richtung einzustellen.

Werden entgegengesetzte Richtungen eingestellt, kann dies Spiel
verursachen, was die Messgenauigkeit erheblich beeintréchtigt.

2) Wenn die Richtung fur ,Zurtick zur Ausgangsposition“ auf CW

(innengreifend) eingestellt wird;
Wird ,Zurlck zur Ausgangsposition® ohne Werkstick
durchgefiihrt, kénnen betréchtliche Abweichungen zwischen
verschiedenen Antrieben entstehen. Verwenden Sie fir
»Zurick zur Ausgangsposition“ ein Werkstuck.

3) Bei Durchfiihrung von ,Zurlick zur Ausgangsposition* unter
Verwendung eines Werkstlicks;

Der Hub (Betriebsbereich) wird verkiirzt. Uberpriifen Sie den
Wert der Schrittdaten.

4) Bei Verwendung von Grund-Parametern (Ausgangs-Offset);
Wird ,Zuriick zur Ausgangsposition“ mit [Ausgangs-Offset]
eingestellt, muss die aktuelle Position des Produkts geéndert
werden. Uberpriifen Sie den Wert der Schrittdaten.

11. Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb (Greifen) auf eine
Position in einem Abstand von min. 0,5 mm vom Werkstiick

53

A\ Achtung

ein. (Diese Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird das Produkt auf dieselbe Position wie ein Werkstlck
eingestellt, wird der folgende Alarm ausgeltst und der Betrieb
kann instabil werden.
a. Alarm-Positionsfehler (,,Posn failed“) wird erzeugt.
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer
Abweichung der Werkstlickbreite nicht erreichen.
b. Schub-Alarm (,,Pushing ALM*) wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.
c. Uberlauf-Alarm (,,Err overflow*).
Die Abweichung an der Startposition des Schubbetriebs
Ubersteigt den spezifizierten Bereich.

12. Bei der Montage des Produkts min. 40 mm
Biegeradius fiir das Motorkabel einhalten.

13. Fiir den Greiferbackenteil des Antriebs wird eine Fiihrung
mit Hubbegrenzung verwendet. Dadurch verschiebt sich
bei einer durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft eine Stahlkugel auf eine Seite,
sodass der Widerstand erh6éht und die Genauigkeit
beeintrachtigt wird. Betreiben Sie die Greiferbacke bei
einer durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft bis zum vollen Hub.
Insbesondere bei der Langhub-Ausfiihrung kann die Genauigkeit
der Greiferbacke abnehmen.

] Wartung

A Gefahr

1. Stellen Sie vor Austauschen des Produkts sicher, dass
sich kein Werkstiick im Greifer befindet.
Es besteht die Gefahr, dass das Werkstlick herunterfallt.

A\ Achtung

1. Die Staubschutzabdeckung der Greiferbacke (nur bei
Serie LEHZJ) ist ein VerschleiBteil. Ersetzen sie die
Abdeckung daher, wenn nétig.

Andernfalls, kébnnen Spéne und feine Partikel in das Produkt
gelangen und zu einem Betriebsfehler flhren.

Die Staubschutzabdeckung an der Greiferbacke kann beschadigt
werden, wenn das Anbauteil oder das Werkstick wahrend des
Betriebs damit in Kontakt kommt.
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Schrittmotor

Schrittmotor (24 VDC)

Serie LECP1

LEC-G

Schrittmotor (24 VDC)

Serie LECPA

JXC73/83/9N93‘ (I LECPA LECP1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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GW-Einheit

Serie LEC-G

Bestellschlussel

(

€ e us

/\ Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erflllung der EMV-Richtlinie
wurde geprift, indem der
elektrische Antrieb der Serie LE mit
dem Controller der Serie LEC
kombiniert wurde. Die EMV ist von
der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Gerédte und
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem
Grund kann die Erfillung der EMV-
Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind.
Daher muss der Kunde die
Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir
das Gesamtsystem bestehend aus
allen Maschinen und Anlagen
Uberprifen.

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitét
gefordert wird, sind elektrische

R LEC-G

verwendbare Feldbusprotokolle @

M.|12

MJ2 CC-Link Ver. 2,0

DN1 DeviceNet ™ Montage
PR1 PROFIBUS DP —  |Schraubenmontage
EN1 EtherNet/IP ™ D Anm.) | DIN-Schienenmontage

BT LEC-

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen.

CG[1

L

Kabeltyp .—I l

1 Kommunikationskabel

Kabelldnge

Abzweiganschluss [l I e
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Kabel zwischen a

Antriebe und Controller mit einer Verzweigungen
Spannungsversorgung Klasse 2
ULIST0 zd vemenden EETERel LEC - CGR
Technische Daten
Position LEC-GMJ2[] LEC-GDN10J LEC-GPR10 LEC-GEN10
verwendbares Feldbus CC-Link DeviceNet ™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm. 1) Vers. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9,6 k/19,2 k/45,45 k/
* Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] 156 /l;/i/lz/i (I)(/ f/I,S M 125 k/250 k/500 k 93,75 k/187,5 k/500 k/ 10 M/100 M
1,5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei Am-2) — EDS GSD-Datei EDS
Technische Daten 4 Stationen| Eingabe 896 Punkte
Kommunikation /0-Belegungsbereich belegt 108 Worter Eingabe 200 bytes Eingabe 57 Wérter Eingabe 256 bytes
(8x- Ausgabe 896 Punkte|  Ausgabe 200 bytes Ausgabe 57 Woérter Ausgabe 256 bytes
Einstellung)| 108 Worter
Spannungsversorgung | Viersorgungsspannung [V] A6l — 11 bis 25 VDC — —
fiir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —
technische Daten Kommunikationsstecker Stecker (Zubehor) Stecker (Zubehor) D-Sub RJ45
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen
Versorgungsspannung [V] Am-6) 24VDC £10 %
Leistungsaufnahme | nicht an Teaching Box angeschlossen 200
[mA] an Teaching Box angeschlossen 300
EMG-Ausgangsklemme 30VDC, 1A
verwendbare Controller Serie LECA6

Technische Daten

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] Am-3)

115,2 k/230,4 k

Controller

max. Zahl der Controllr,die angeschlossen werden knnen

12 | 8 Anm. 5)

5

{ 12

Zubehor

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsanschluss

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

200 (Schraubenmontage), 220 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.

Anm. 2)
Anm. 3)
Anm. 4)

Sie kénnen alle Dateien auf der SMC-Webseite downloaden: http://www.smc.eu
Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115,2 kbps ein.
Die Kommunikations-Ansprechzeit fiir einen Controller betragt ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie flr die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.
Anm. 5) Bei Schrittdaten-Eingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
Anm. 6) In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

55

ZSNC



Richtlinien fir Kommunikations-Antwortzeit

aw-einheit Serie LEC-G

Die Reaktionszeit zwischen Gateway-Einheit und Controller héngt von der Anzahl der an der Gateway-Einheit angeschlossenen Controller ab.

Siehe unten stehendes Diagramm als Richtwert fiir Reaktionszeiten.

400

350

_»

300

-

250 =

200
—
150

Ansprechzeit (ms)

100 =

T

50>

01 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Anzahl der anschlieBbaren Controller (Einheit)

11

12

Abmessung_;en

= Dieses Diagramm zeigt die Verzégerungszeiten zwischen Gateway-Einheit und Controllern.

Die Verzégerungszeit des Feldbusnetzwerkes ist nicht berticksichtigt.

Schraubenmontage (LEC-GLILIL)

Anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0
(85) @45 (35)
82 fiir Gehéusemontage 31

-t

170
152,2

161

S| 18,2
|| 45
flr Gehdusemontage

Anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

(87.,9) (35)
82 94'57 31
fir Gehdusemontage

L1

TIm
170
152,2

161

miT

18,2

4,5
fur Gehdusemontage

Anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™
(85) 24,5 (35)
82 fiir Gehdusemontage 31

Nl

170
152,2

161

18,2

|| 45
fur Gehdusemontage

Anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

85 (35)
82 245

1 fiir Gehausemontage

-

170
152,2

161

18,2

145
fur Geh&usemontage

Modell W

Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[:I1‘LECPA‘ LECP1 @R={eXc [ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ l

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Serie LEC-G

Abmessungen
DIN-Schienenmontage (LEC-GCIJID)
Anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

Anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31
1 1
e L
— | ’ﬂ-)\ — ] —
ol ol 2
7 o .2 B S| -2
Sl 3 S| &
a4 34
N Z|Z ] PN =
g < = a H <t Z|la
© 0| o © Q| o
A c — f=
oS O3
8ol S golN
B RN i RN
H 215 7= H 2157~
) 0| = e} Q>
M = ] (o)
i Qo2 : 22
ik El o Fa El o
ol 9 O 0
[} o0
> 8 >3
(o= ol =
5| 8 3| 2
=| g £l g
25 N
1 o 2 B Y2
o3| © K »
S= Y @ =
-
% £
(95) i s (95) B s

# montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

= montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP Anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(87,9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
— | o
2z 5|
2| r |5
| <
o 8% i
- < z % H Zla
© a| % =
IR 313 |a
5 B 28Ry © b BE Ry
= i ® o |7 | E
N ]2 8l
=9 oo
o 3 o @
> 8 > 8
215 [=
9| 3 5|8
5 f k3 5
e 4 o2
2 8|
(98) i (95) - zax
* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)
DIN-Schiene L
AXT100-DR-0 7,5 12,5 (Steigung) _ | 5,25
* Fur O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. ]
Siehe obige Abmessungen fiir Montageabmessungen. 88 - -6 -6 €
3
125
L-Abmessung [mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 i3 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 |1105| 123 | 1355| 148 | 160,5| 173 | 1855 | 198 |210,5| 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310,5| 323 | 3355 | 348 | 3605 | 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 |460,5| 473 | 4855 | 498 | 510,5

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Programmierfreier Controller

Serie LECP1

Bestellschlissel

LECP1|P|1] |[-| LEHZ10LK2-4

Modell
Auswahl

|

\

Controller-—l_ 1 . l Bestell-Nr. Antrieb
Option

Kompatibler Motor — | Schraubenmontage
| P | Schrittmotor (24 VDC) | D Anm) | DIN-Schienenmontage

(auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Beispiel: Geben Sie "LER10K-2" fur
LER10K-2L-R11N1 ein.

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Zahl der Schrittdaten (Positionen) Bitte getrennt bestellen.

| 1 | 14 (programmierfrei) |

o |/O-Kabelldnge [m]

— Ohne Kabel
Parallel-l/O-Ausfiihrunge 1 15
N NPN 3 3
P PNP 5 5

* Wenn bei Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung
mit Controller (-0J1NDO/-C1P0) gewahlt wird, muss
dieser Controller nicht bestellt werden.

Schrittmotor

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem Controller
der Serie LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer
Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde

Der Controller wird als einzelne Einheit
verkauft, nachdem der entsprechende
kompatible Antrieb eingestellt wurde.

Stellen Sie sicher, dass die Control-
ler-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

die Erflllung der EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberprifen.
[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

« Siehe Bedienungsanleitung fiir die Verwendung
dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer
Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten (Standard)

Position LECP1

Kompatibler Motor Schrittmotor

Spannungsversorgung A" 1) ;
pannungsv gung [Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]

Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %, max. Stromaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm.2)

Paralleleingang 6 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang 6 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)

Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))

Kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (griin/rot) jeweils

7-Segment-LED Anm.3) 1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot) Die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (,10" bis 15" in Dezimalzahlen werden als , A" bis ,F" angezeigt)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm- 4)

Kabelldnge [m] 1/0-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

JXC73/83/92/93‘ JXC[:|1‘LECPA el LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ l

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

130 (Schraubenmontage), 150 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Nahere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten.

Anm. 3) ,10" bis 15" in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt.

Dezimalanzeige
Hexadezimalanzeige A

RbcdEF
10 " 12 13 14 15

b c d E F

Anm. 4) Giilt fir Motorbremse.

O
2
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Serie LECP1

Controller-Details
/ Nr. | Anzeige Beschreibung Details
@/ ©) PWR Spannungsversorgungs-| Spannungsversorgung ON/Servo ON : Ieu__chte? grin
/@ LED Spannungsversorgung ON/Servo OFF: griin blinkend
| @ ALM A ED mit Alarm : leuchtet rot
Parametereinstellung : blinkt rot
1 ®| = | Aedecang (e ces Schalters Abdeckung schiefen)
Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des
B ® - FG Controllers mit der(Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungsl?abel an.)
® — Modus-Schalter | Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um.
® — 7-Segment-LED | Stopp-Position, der per (8) eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt.
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wéhlen.
4 3 — Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen.
©) MANUAL manuelle Vorwartstaste | Im Handbetrieb vorwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
/CD manuelle Rickwértstaste | Im Handbetrieb riickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfihren.
/@ an Vorwértsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwéartsgeschwindigkeiten sind verflgbar.
(P SPEED Rickwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Ruckwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar.
3 a3 ACCEL Vorwartsbeschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar.
Rilckwartsbeschleunigungs-Schalter | 16 RUckwarts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar.
a5 CN1 Spannungsversorgungsanschiuss | Das Spannungsversorgungskabel anschlieBen.
CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlieBen.
/@ W) CN3 Encoder-Stecker | Den Encoderstecker anschlieBen.
CN4 1/0-Stecker Das I/0O-Kabel anschlieBen.
|
Montageanweisung
- -
Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP10-1) 2. Erdung

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

—T T

Einbaulage :>H

Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
unten dargestellt fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

AR

Controller

Anm.) Wenn bei der Serie LE GroBe 25 oder mehr verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.

A Achtung

Schalters @) auf (4.
GroBe
Endbreite L: 2,0 bis 2,4 [mm] i
Endstéarke W: 0,5 bis 0,6 [nm] ~ WI"

®M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um die Gerduschtoleranz zu gewéahrleisten.

e \erwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positions-
schalters (8) und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-

vergréBerte Ansicht des
Schraubendreher-Endes
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Abmessungen
_
DIN-Schienenmontage (LEC[11C1CID-[J)
38
85 11,5) st 36,2
q> S -
g |2 DIN-Schiene
f & 2| 2
5 e AXT100-DR-0I
i
9 o il o YY) # Fur O die "Nr." aus nachstehender Tabelle
J gl o T o eingeben.
= >
= e
) [0}
~  E— — RO: § L
a2 75 12.5 5.25
TR (Abstand)
0| © - S A ASSSSSES B
o R i M o
0
[t}
125
L-Abmessung mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 98 |110,5| 123 | 1355 | 148 | 160,5| 173 | 1855 | 198 | 210,5 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310,5| 323 | 3355 | 348 |360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5 | 473 | 4855 | 498 | 510,5
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-1-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)
Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf die
Endstufe der Schraubenmontage-Ausfiihrung danach montiert wird. CNA4-E/A-Stacker
CNB3 Encoder-Stecker
Schraubenmontage (LEC11-[)
CN2-Motorstecker
CN1-Spannungsversorgungsstecker
38
85 36,2
1.2 © 181 || @45
< Gehausemontage
-
=4
| S— 7
60

O

Modell
Auswahl

|

\

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Schrittmotor

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA QSeidl LEC-G ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LECP1

Verdrahtungsbeispiel 1

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECP1

Anschlussbezeinung | Kabeffarbe Funktion Details
oV | blau gemeinsame M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/BK
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
M 24V | weig | VolorSpanmungs: Motor-Spannungsversorgung
versorgung (+) (+), zum Controller gefiihrt
C 24V | braun Steuerungs-Spannungs- ControlIer-Spannungsv_grsorgung
versorgung (+) (+), zum Controller gefuhrt
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse

Verdrahtungsbeispiel 2

= Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Anschlusskabel (LEC-CK1-1).
x Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) liegt dem Controller bei.

Spannungsversorgungskabel fir LECP1 (LEC-CK1-1)

[

| Parallel-l/O-Anschluss: CN4

= Wenn Sie eine SPS o. A. an den C4 parallelen I/0-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/O-Kabel (LEC-CK4-0).

# Die Verdrahtung sollte an die Ausflihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

B NPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fir 1/O-Signal CN4 fir 1/0-Signal
COM+ 1 1 COM+ 1 {4
COM- 2 COM- 2
OouTo 3 Last ouUTo 3 —@}
OUT1 4 —{last}— OouT1 4[]
ouT2 5 Last ouT2 5 —{Last}
outs | 6 outs | 6 (—{last———
BUSY 7 Last BUSY 7 —@]
ALARM | 8 Last ALARM | 8 [—Last]
INO 9 1 INO 9 */—4
IN1 10 *ﬁ IN1 10 */—1
IN2 1 1 IN2 11 */—4
IN3 2= IN3 12— —
RESET | 13 — ——F RESET | 18 — 1
STOPP | 14 [ — ——— STOPP | 14 [— ——
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss 0V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
« Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 Beispiel - (Betrieb fiir Position Nr. 3 abgeschlossen)
* Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) OUT3 ouT2 OUTH ouTo
INO bis IN3 Beispiel - (Verfahrbefehl fir Position Nr. 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
OFF ON OFF ON *ALARMAnm.) | Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF
Zurlcksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Wahrend des Betriebs: Verzdgerungsstopp von der Position, bei
RESET der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Zurlicksetzen des Alarms
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [

INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON

Ausgangssignal [OUT0 - OUT3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl OuT3 ouT2 OuUT1 ouTo

1 @) ©) ©) [ ) 1 @) ©) ©) [ ]

2 O ©) [ ] O 2 O ©) [ ] ©)

3 @) ©) [ ] [ ] 3 @) ©) [ ] [ ]

4 O [ ] ©) O 4 O [ ] ©) ©)

5 O [ ] ©) [ ) 5 @) [ ] ©) [ ]

6 O [ ] [ ] O 6 O [ ] [ ] ©)

7 O [ ] [ ] [ ) 7 O [ ] [ ] [ ]

8 [ ] ©) ©) @) 8 [ ] ©) ©) ©)

9 [ ) ©) ©) [ ) 9 [ ] ©) ©) [ ]
10(A) [ ] @) [ ] O 10(A) [ ) @) [ ] ©)
11(B) [ ) O [ ] [ ] 11(B) [ ] O [ ] [ ]

12 (C) [ ) [ ) O @] 12 (C) [ ) [ ] ©) ©)

13 (D) [ ] [ ] ©) [ ] 13 (D) [ ) [ ] ©) [ ]
14(E) [ ) [ ) [ ] o 14(E) [ ) [ ) [ ] ©)
zuriick zur Ausgangsposition [ ] [ ] [ ] [ ] 2urlick zur Ausgangsposition [ ] [ ] [ ] [ ]
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Programmierfreier Controller

Serie LECP1

Signal-Timing
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
Spannungsversorgung ﬁﬁd%‘_éﬁé‘é‘ﬂl 23 x

. LN ON
Eingang INO-3 .“ I I OFF
! 5
BUSY H ON
—— 4 OFF

Ausgang | OUTO-3

0
*ALARM !l :",':ﬂ: I
; i
A R
Bremse S I [RHE entriegelt
n J' ! | halten
IIII ’II E
1
Geschwmd|gke|t / 0 mm/s

- D|e Ausgangssignale fiir OUTO, OUT1 OUT2, OUT3 sind ON,
' 1 wenn die Rickkehr zur Ausgangsposition abgeschlossen ist.

* "+ALARM” wird als negatlv-loglscher Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
Eingang INO-3 I/ /]
ww— OFF
s ON
0ouTo-3 q /
/]\ s I/.‘.:/ OFF
Ausgang < i
n
BUSY i :
— <
LR .
Bremse i entriegelt
I halten
HIHE
! 1
A
A I
Geschwindigkeit —/_\-l'—i—Omm/s
Positionierbetrieb 1 |
1 1
l [

' Die Ausgangssignale OUTO-3 sind ON im selben Status wie dle.
: Eingangssignale INO-3, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. i

(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen)

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/////] OFF
Eingang i 4
RESET o 1 :
/ \, ON
OuTO-3 o/ \
/]“ - = OFF
Ausgang \4 1
BUSY :
] L
Bremse ' entriegelt
H halten
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wahrend 0 mm/s
des Positionierbetriebs.

O

(4) Stopp durch STOP-Signal

Spannungsversorgung
INO-3 V/,////\
Eingang 5 4
STOPP B I I
V| ", \:‘\ N
ouTo-3 i (RS
v L
Ausgang | BUSY N
o
*ALARM I 4
Bremse I
Geschwindigkeit ==gz=e durch STOP-Signal
im Positionierbetrieb.

(5) Zuriicksetzen des Alarms
i Alarm-Reset |

Eingang | RESET I I
Ausgang | *ALARM | I

= "«xALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

entriegelt
halten

0 mm/s

ON
OFF

ON
OFF

62
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Schrittmotor

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[:|1‘LECPA el LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ l
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Serie LECP1

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

Kabellédnge (L) [m]
1,5

3

5

&
10°

15"
20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

S Standard-Kabel

O I > o |v|w| =

63

LE-CP-éIKabeIIéinge: 1,5m,3m,5m

Controller-Seite

Belegung ) .
1,652 Antriebsseite & S Belegung
6 — S = A1 =-B1
e B [N ] ]l
= T _ o A6~ F7-B6
R 16 Stecker A S——5 1T
(30,7) L an (14.7)

LE-CP-§2/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite
—

Belegung Stecker C (14,2)

1852 Antriebsseite
Bl e—————
ST e

—~

Y Belegung

0 5,5)

= =3 A1 B1
~ l 3.
ATV = E
1 2 T == > — A6 B6
A : 2w
15 16 Stecker A =~ ,
o) (30,7) | —— S L Stecker D (11)
. Belegun Belegun,
Schaltkreis Ste cEer ?\ Farbe Steclger g
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
__Absehimung ____ Fabe | coonnd
Vce B-4 1% 7 7 braun 12
Masse-Anschluss| A4 ¢ i + i 0 schwarz 13
A B oo T L
A A5 1 | | schwarz 6
B B6 1 - n - ! orange 9
B A6 1 A " schwarz 8
T o — 3

O
2



Optionen

Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

— _ R = ' T ho
= L] / | — ¢ |3
L] ‘ © ‘ ~ b O]
Q
(13,3) (35) (60) (10,5) |
(1500)
Anschlussbezeichnung | Abdeckungsfarbe Funktion * LeitergroBe: AWG20
ov blau | gemeinsame Versorgung (-)
M 24V weil3 | Motor-Spannungsversorgung (+)
C 24V braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz|Bremse (+)
1/0-Kabel
LEC-CK4-
Kabellange (L) [m]l
1 1,5
3 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
i—m Z e =
(1), (30) S N (10)]
= (L)
Klemmen-Nr. | Isolierungsfarbe | Punkt-Markierung | Punkt-Farbe Funktion * LeitergroBe: AWG26
1 hellbraun L schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb L] schwarz OouTo
4 gelb L rot OUT1
5 hellgrin u schwarz ouT2
6 hellgrin u rot OouT3
7 grau L] schwarz BUSY
8 grau L rot ALARM
9 weil3 u schwarz INO
10 weif3 u rot IN1
11 hellbraun LN schwarz IN2
12 hellbraun LR rot IN3
13 gelb L] schwarz RESET
14 gelb LN rot STOP

= Parallel-I/O-Signal ist im automatischen Modus gliltig.

O

Modell W

Auswahl

|

\

Schrittmotor

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[:I1‘LECPA el LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ l
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Impulseingang-Ausfuhrung C E a
C Us

Serie LECPA

Bestellschliissel

Achung LECP (AP -[LEHZ10LK2-4

[CE-konforme Produkte]

(D Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der . l
elektrische Antrieb der Serie LEF und der Serie LECPA kom- Endstufen-Ausfiihrung Endstuf t
t[’)',”'egM"‘(;”,df- der Konfiouration der Svstemst g AN | Impulseingang-Ausfihrung (NPN) ndstuiénmontage

ie ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des - T — Schraubenmontage

Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Ge- AP _| impulseingang-Ausflihrung (PNP) D Anm) DIN—Schienenmonte?ge
réte und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die
Erfilllung der EMV-Richtlinie nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert 1/0-Kabelldnge [m] Anm.)  DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensys- Ohne Bitte getrennt bestellen.

temen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der

EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen ; 1’5 Teilenummer Antrieb
Maschinen und Anlagen tiberpriifen. 3 - P

(@ Fir die Serie LECPA (Schrittmotor- Endstufe) wurde die 5 5% Z?tlsggz)?t?;naeu:er Kabelspezifikationen und
Stosehtr ot oopti LEONFR). + (mpulseingang kann nur als | Beispiel: Geben Sie ,LEHZ10LK2-4*
Siehe Seite 71 fiir weitere Informationen zum Storschutzfilter- leferenz-3|gnal verwendet werden. fir LEHZ10LK2-4AF-R16N1 an.
Set. Siehe Betriebsanleitung der LECPA-Serie fiir Informatio- it offenem Kollektor konnen nur BC Unbeschriebener Controller Anm.)
nen zur Installation. 1,5m-Kabel verwendet werden.

[UL-konforme Produkte] Anm.) Die spezielle Software (LEC-BCW) ist erforderlich.

In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische | * YWenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausfiihrung mit Controller gewéhlt wird, muss dieser Controller nicht

Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 |  bestellt werden.
UL1310 zu verwenden. « Flr Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-CJ) separat bestellen.

fDie Endstufe wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der fSicherheitshinweise fiir unbeschriebene?
entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde. C— Controller (LECLI6LIL-BC)
Stellen Sie sicher, dass die Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist. Einen unbeschriebenen Controller kann der

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit

dem er kombiniert und verwendet werden soll.

Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware

(LEC-BCW) fiir unbeschriebene Controller.

¢ Die spezielle Software (LEC-BCW) steht auf
unserer Website zum Download bereit.

Typenschilds mit der des Controller- ~~______.e--mTT
Typenschilds bereinstimmt. ==z TT
Diese stimmt mit der Endstufe LER10K-2

Uberein. NP ,/,

P ' - ) e Zur Verwendung dieser Software muss das
@ Uberprgfen S.'e’ ob e Rarallel-l/ @ Controller-EingsteIIset (LEC-W2) separat
\_ 0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ ) bestellt werden.
* Sihe Bedienungsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kinnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen. SMC-Webseite
http://www.smc.eu
Technische Daten D ~
Position LECPA
Kompatibler Motor Schrittmotor
nnung: 24 VDC £10 % Anm-2)
Spannungsversorgung A7) [inkl. Motorantriebsspsaaiun%,gSteuerur?gssga(mung, Stopp, Entriegelung]
Paralleleingang 5 Eingange (ohne Optokoppler-Isolierung, Impulseingangsklemme, COM-Klemme)
Parallelausgang 9 Ausgéange (Optokoppler-Isolierung)
Impulssignaleingang max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)
Eingabemethode: 1-Impulsmodus (Impulseingang in eine Richtung), 2-Impulsmodus (Impulseingang in unterschiedliche Richtungen)
Kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (grin/rot) jeweils
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme flir Zwangsverriegelung Anm-3)
Kabelldnge [m] 1/0-Kabel: max. 1,5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal), Antriebskabel: max. 20
Kuhlsystem Luftkihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [7%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 120 (Schraubenmontage), 140 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung der muss ohne Strombegrenzung betrieben werden. In Fallen, in denen UL-Konformitéat gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fiir Motorbremse.
65 SMC
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Montageanweisung

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

a) Schraubenmontage (LECPAOC-0)
(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Einbaulage I:>

—

©

Einbavlage [ >

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (LECPACICID-[)
(Installation mit DIN-Schiene)

}Erdungskabel

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel

DIN-Schienen-Anbausatz

Haken Sie die Endstufe in die DIN-Schiene ein und driicken Sie

zur Verriegelung den Hebel des Abschnitts A in Pfeilrichtung.

Anm. ) Der Abstand zwischen den Endstufen sollte mindestens 10 mm betragen.

DIN-Schiene

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

7,5 12,5 5,25
AXT100-DR- (Abstand)
* Flr O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. ol o] PN
Siehe Abmessungen auf Seite 67 fir Montageabmessungen. @Y R i A s i "
1)
1,25
L-Abmessung —— mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160,56 | 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 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 3855 | 398 |410,5 | 423 | 4355 | 448 | 460,5 | 473 | 4855 | 498 |510,5
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-2-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)
Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf die Endstufe der Schraubenmontage-Ausfiihrung danach montiert wird.
66
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Serie LECPA

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECPAI-0J)

66 35
1.2 Spannungsversorgungs-LED (grin) 4,5
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet) fur Gehdusemontage
\ (ftir Schraubenmontage)

T
{ﬁ,

\

Alarm LED (rot) —
(EIN: Alarm ist eingeschaltet)

CN5 I/O-Stecker

L1

116 \

Ny Vi)
i e

CN4 Schnittstelle

CN3-Encoderstecker / d

@ CN2 Motorstecker 1
- 3

\

CN1 Spannungsversorgungsstecker

4,5
fir Gehausemontage
(far Schraubenmontage)

b) DIN-Schienenmontage (LECPACICID-[)

76

@
a1

L/

)

142,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

35

=

siite
=

148,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

i

148,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

142,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)
109
Fd_jﬁ[:]i 18

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Verdrahtungsbeispiel 1

« Stecker ist der LEC beiliegend Spannungsversorgungsstecker fiir LECPA

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MCO,5/5-ST-2,5)

Anschlussbezeichnung Funktion Details
ov gemeinsame Versorgung | M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme
(-) sind gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefiihrt
C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Controller-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefiihrt 3 Z>00
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp = T
BK RLS Entriegelung (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse =od %
67
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Verdrahtungsbeispiel 2

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

| Parallel-l/0-Anschluss: CN5

LECPANCIO-O (NPN)
CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % flir E/A-Signal
nschusstezeichng | Funktion Pin-Nr. | -ve--meee- R
COM+ 24V 1 {4
COM- oV 2
NP+ Impulssignal 3
NP- Impulssignal 4 Anm. 1)
PP+ Impulssignal 5
PP- Impulssignal 6
SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8
SVON Eingang 9
CLR Eingang 10
TL Eingang 11
TLOUT | Ausgang 12 {Last —1
WAREA | Ausgang 13 {Last —1
BUSY | Ausgang 14 {Last —
SETON | Ausgang 15 {Last —1
INP Ausgang 16 {Last —1
SVRE Ausgang 17 {Last —1
«ESTOPA™2|  Ausgang 18 {Last —
<ALARMA™2|  Ausgang 19 {Last |—1
AREA Ausgang 20 @—
Ose
FG 0,5-5

Anm. 1) Siehe "Verdrahtungsdetails Impulssignal fir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals. Bei

Impulsrichtungssignal ist PP das Impulssignal und NP das Richtungssignal.

Anm. 2) Ausgang, wenn die Spannungsversorgung des Controllers ON ist. (N.C.)

Eingangssignal
Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal
COM- Anschluss 0 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal
SETUP Befehl fir Rickkehr zur Ausgangsposition
RESET Zurlicksetzen des Alarms
SVON Befehl fiir Servo ON
CLR Abweichungs-Reset
TL Befehl fur Vorschubbetrieb

Verdrahtungsdetails Impulssignal (PNP)

x Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen 1/0-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CL5-0J).
= Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

LECPAPOO-C] (PNP)
CN5
Anschlussbezechning| - Funktion Pin-Nr.
COM+ 24V 1
COM- oV 2
NP+ Impulssignal 3
NP— Impulssignal 4
PP+ Impulssignal 5
PP— Impulssignal 6
SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8
SVON Eingang 9
CLR Eingang 10
TL Eingang 11
TLOUT Ausgang 12
WAREA Ausgang 13
BUSY Ausgang 14
SETON Ausgang 15
INP Ausgang 16
SVRE Ausgang 17
+ESTOPA™ 2| Ausgang 18
+ALARMA™™ 2| Ausgang 19
AREA Ausgang 20
Ose
FG ‘ 0,5-5
Ausgangssignal
Bezeichnung Details
BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Ausgangsposition
INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition
SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist

*ESTOP Anm.3)

keine Ausgabe bei Befehl fir EMG-Stopp

*ALARM Anm.3)

keine Ausgabe, bei Alarm

AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs
WAREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA
TLOUT Ausgaben wahrend des Vorschubbetriebs

Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.)

®Positioniereinheit mit Differenzialausgang

Positioniereinheit !
)

Endstufe innen

*Postioniereinheit mit offenem Kollektorausg

Spannungsversorgung Impulssignal

I
1t

Positioniereipheit

ang

Endstufe innen

NP+
NP- 15“9@ ]
120 Q
PP+
PP- 1@;@@ [
L] L 120 Q

Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten,
um der Impulssignalspannung zu entsprechen.

(S

NP+ -
el
A 14 " -
Strombegrenzungswiderstand R A 120 Q
PP+
Ha Rl
O PP- .8
| Strombegrenzurigswiderstand RA™) Lt 120 Q

Spannungsversorgung Technische Daten Strombegrenzungswiderstand
Impulssignal Strombegrenzungswiderstand R Bestel-Nr.
3,3kQ 5%

0, 4 - - -
24VDC £10 % (min. 0,5 W) LEC-PA-R-332
390 Q5 %

+ 0, -] - -
5VDC 15 % (min. 0.1 W) LEC-PA-R-391
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Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 pR=eid. W LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ l

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LECPA

Signal-Timing
— -
Zuriick zur Ausgangsposition
Spannungsversorgun 24V
g g g_ oV
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I .
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP 4
*ALARM ':\‘
*ESTOP H ‘.‘
Geschwindigkeit l: ™ 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition : ‘.‘

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in Position" der Grundparameter i
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

= "xALARM” und "+ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt

Positionierbetrieb

ON
) FF
Eingang Impulssignal o
ON
OFF
Ausgang BUSY
INP A
i
i
Geschwindigkeit St 0 mm/s
Positionierbetrieb [
I
S S e
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Schrittdaten E
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. !
Zuriicksetzen des Alarms
EZurUcksetzen des Alarms1
ON
Eingan RESET
ingang S —[ |— OFF
Y ON
Ausgan *ALARM
el . I—I OFF
i Alarmaus !

= "« ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Vorschubbetrieb
TL I ON

OFF
Eingang

Impulssignal | I “““““““““ | I | '
TLOUT I ON

OFF
Ausgang | BUSY .
INP i
GesChWindigKeit  —f _— 0 mm/s

Schubbetrieb | 1

E Wenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV”
i der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein.

Anm.) Wenn der Vorschubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung
vorhanden ist, kann der bewegte Teil des Antriebs pulsieren.



Zubehor: Antriebskabel

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Antriebskabel flir Schrittmotor

LE-CP—-[1|—

Kabellédnge (L) [m] l
1,5
3
5
5
10"
15*
20"

= Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

O W > oo w =

Kabel-Modell ¢

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

S Standard-Kabel

LE-CP-élKabeIIénge: 1,5m,3m,5m

1 &2
(135) 5 ' 6

Antriebsseite

SINR

(98)

x} |

Stecker A

L

Controller-Seite
—

LE-CP- 3 &/Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite
—_— .

mI

Belegung

=-B1

B6

Belegung Stecker C (14,2)
= - : o —

&1_)2 Antriebsseite © ¥ Belegung
] — — — Al B1
(185 I 1 Wi -

o L = _. A6 B6
HEd ) © (.
Stecker A & = (14,7)
(307) |——— = L Stecker D (11)
Schaltkreis | B¢legung Farbe Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
. Belegung
- Abschirmung ___ Fabe | sieckerD
Vee B-4 1 7 7 braun 12
Masse-Anschluss| __ A-4__ { i : + schwarz 13
A B-5 1 I ‘ rot 7
A A5 1 | schwarz 6
B B6 | - n - 1 orange 9
B A6 1 o T o schwarz g

O
2
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Modell W

Auswahl

|

\

Schrittmotor

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 pR=eid. W LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ l

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LECPA

Optionen
[I/O-Kabel]
I/0-Kabelausfiihrung l ll/O-KabeIIénge (L)
[ L6 | FurLECPA | 1 1,5m
3 3m*
5 5m*
* Impulseingang kann nur als
Differenzsignal verwendet werden.
Mit offenem Kollektor kénnen nur
1,5 m-Kabel verwendet werden. pin-Nr. | SOlierungs- | Punkt- (Punkt-| | o\ [Isolierungs- | Punkt-  |Punkt-
' farbe  [Markierung| Farbe ’ farbe  [Markierung| Farbe
) L 1 hellbraun ] schwarz 12 hellbraun L] rot
12 2 hellbraun ] rot 13 gelb HE | schwarz
20 19 3 gelb u schwarz 14 gelb L rot
< éé 4 gelb ] rot 15 hellgriin HE | schwarz
i \ «| BB 5 hellgriin ] schwarz 16 hellgriin E rot
&\ % < Eé 6 hellgriin u rot 17 grau HE | schwarz
(25) | (10) (40) SEE! 7 grau u schwarz 18 grau um rot
(45) 2 1 8 grau u rot 19 wei3 EE | schwarz
9 weil3 u schwarz 20 weil3 L rot
100410 Anzahl der Adem| 20 10 weif3 u rot Ose .
AWG-GroBe| 24 11 hellbraun | ®E | schwarz 0,5-5 grun

[Storschutzfilter-Satz]
Schrittmotor-Endstufe (Impulseingangs-Typ)

LEC-NFA

Inhalt des Sets: 2 Stoérschutzfilter
(Hergestellt von WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

(] (]
o) —
3 7
o
o]
(42,2) (28,8) =

« Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECPA fir die Installation.
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[Strombegrenzungswiderstand]

Dieser optionale Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-0J) wird bei dem
Impulssignal der Positioniereinheit mit offenem Kollektorausgang verwendet.

O
2

LEC-PA-R-O

Strombegrenzungswiderstand I

Spannungsversor-
gung Impulssignal
332 | 33kQ15% | 24VDC +10 %
391 | 390 Q45 % 5VDC 5 %

x Den Strombegrenzungswiderstand entsprechend
der Spannungsversorgung des Impulssignals
auswahlen.

= Bei der Serie LEC-PA-R-O0 werden 2 Stk. als
Set geliefert.

Symbol| Widerstand




Serie L E C ( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware/LEC-W2

Bestellschliissel

LEC-W2

Controller—SoftwareI

(3 USB-Kabel (A-mini B type) @ (Auch in Japanisch und Englisch erhéltlich.)
@ Kommunikationskabel

(D Controller-Einstellsoftware

Modell
Auswahl

|

\

""" "'l?l-—”\\lv Inhalt
: - 5
PC Beschreibung Modell é
(@ | Controller-Software (CD-ROM) LEC-W2-S i
[$]
(2 | Kommunikationskabel LEC-W2-C @
USB-Kabel
® (Kabel zwischen PC und Umsetzer) LEC-W2-U

+ Kann separat bestellt werden.

Kompatible Controller/Endstufen

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

IBM PC/AT compatible machine running
Windows®XP (32-bit),

Windows®7 (32-bit and 64-bit),
Windows®8.1 (32-bit and 64-bit).

0os

Kommunikationsschnittstelle USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

* Windows®XP, Windows®7 und Windows®8.1 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.
= Fur Informationen zu Aktualisierungen der Version siehe SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode" Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode"

M Easy Mode E"§|E|

Filelf) Edit Comm Settine

D

Step No. Position Speed Foroe

Mo 0 0.50 mm o mm/s 30 £l Get Pos

Status Jog Speed

| ALARM %‘ BUSY mm Test DRV

Step Data
Wo.  Move W Spee Position PushinzF PushinzSp In pos
nn/s nm X b3 mn

0/Absolute 100 5.00 [ ] 1,00 !
1|fbsalute 100 10.00 ] ] 1.0 it e i . - L oL
2 fbsolute 100 20.00 ] ] 1.00 LR} e o | e
3|absolute 200 30.00 [ I 1.0 ws i o 2 e |
4/dbsolute 200 40.00 [ 1 1.00
5|Absolute 300 50.00 [ 1 1.00 LR/ o |
8|Absolute 300 £0.00 ] 1 1,00 e wra e
7|fbsolute 400 70.00 [ 1 1.00 i i
8|Absolute 400 80.00 [ I 1.0
9/ absalute 500 90.00 1 ] 1.00 E, T
o AREL
Move Speed: 20 [mm/sec] Move distance Miawe '
: : 1n [0 0.00 L0 .00
= = + E
1] ps = : EEEE
1. Hon ' n oo wa mfe
Feady 10000 ~ 50000
sy Vs e

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben Seite
eingestellt und der Antrieb getestet werden.

@ Kann fiir JOG und gleichmaBiges Verfahren verwendet werden.

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

@ JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt, Testbetrieb und Test
der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

ZS\VC 2

JXC73IS3/92/93‘ JXC[ 1 pR=eid. W LECP1 ‘ LEC-G [ LEHS ” LEHF 1 LEHZJ ” LEHZ l
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Serie LEC

Teaching Box/LEC-T1

rsm oo E
|
Freigabetaste | ® |

i
(Option) ] i
PERRE
i) !
Stopptaste

AR A

Standardfunktionen

e Anzeige chinesischer
Zeichen

e Stopptaste

Option
¢ Freigabetaste

Bestellschlussel

C € M

LEC-T1-3

G

Teaching Boxl l Freigabetaste
—_ ohne
Kabelldange [m] S mit Freigabetaste
El 3 ‘ + Verriegelungsschalter fiir JOG Testfunktion
Anzeige ¢
J Japanisch * Stopptaste
E Engliscn | G|  mitStopptaste ausgestattet

# Die Anzeigesprache kann zwischen Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.

Technische Daten

Position Beschreibung
Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Kabelldnge [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat der Teaching Box wurde mit einem Schrittmotor-Controller (Servo/24 VDC) und

einem geeignetem Antrieb getestet.
[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Meniipunkte
Step Data ¢ Einstellung der Schrittdaten Hiend Bton
Daten Step No.
JOG * JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
* Zuriick zur Ausgangsposition JOG Vers. 1.
- - Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung
Test « 1-Schritt-Betrieb Test Vers, 2 k.
* Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Position, Geschwindigkeit, Schubkratt, Beschleunigung, Verzégerung,
« Anzeige von Achse und Schritidaten-Nummer TB-Setting gewgag#ngBMOID,h Triglger LV, Schubgeschwindigkett, Bewegungskratt,
Monitor * Anzeige von zwei ausgewdhlten Parametern ereich1, Bereich 2, In position
aus Position, Geschwindigkeit, Kraft Monitor
Alarm ¢ Anzeige des aktiven Alarms || Anzeige Step No.
¢ Alarm-Reset Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
(Position, Geschwindigkeit, Kraft)
* Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.:x)
* Einstellen der Anzeigesprache JOG
- (Vers. 2.x) = zurlick zur Ausgangsposition
TB-Setting « Einstellung einfacher/normaler Modus JOG-Betrieb
o Einstellung der Schrittdaten und Parameterwahl A )
fiir Uberwachungsfunktion Test )
1-Schritt-Betrieb
Alarm
= Anzeige aktiver Alarm
Zurucksetzen des Alarms
TB-Setting
| wieder verbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.x)
Easy Mode / Normal Mode
Anm. 1) Nicht kompatibel mit LECPA. Einstellparameter
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Teaching Box Serie LEC

=<
o ©
Normal Mode 85
- E <
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Details Menu Step Daten —
Step Data * Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No. [
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit N
P I
) Test Position
. JO(%-Betrleb/Konstante-Rat.e.-Bewegung ALM Beschleunigung H
e zurtick zur Ausgangsposition File Verzogerung
» Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten .
o : : TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen) Reconnect Trigger LV —
* erzwungenesrl Aulsgangb Schubgeschwindigkeit -
(erzwungene Signalausgabe, erzwungene Positionierkraft N
Klemmenausgabe) Area 1.2 T
-Positi w
* Antriebsuberwachung In-Position 5=
. Ausgangssignal-__Uberwachung Parameter Grundeinstellungen | °
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung — Basic § —
* Ausgangsklemmen-Uberwachung ORIG ORIG-Einstellung | £
* Eingangsklemmen-Uberwachung I
Monitor DRV-Monitor T
ALM * Aktive Alarmanzeige (Alarm-Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit, 1T}
« Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnun i Kraft ~
eige Ala g-Aufzeichnung || Ausgangssignale Schrittnummer
- Eingangssignale Letzte Schrittnummer.
» Daten speichern Ausgangsklemme - - —
Schrittdaten und Parameter des eingangklemme —{ Monitor-Ausgangssignal |
Controllers, der fiir die Kommunikation - - - n
verwendet wird, speichern (vier Dateien Test _{ Monitor-Eingangssignal | T
koénnen gespeichert werden, wobei ein JOG/Verfahren : 1T}
Schrittdaten- und Parametersatz als =1 zuriick zu ORIG _{ Monitor-Ausgangsklemmen | -
File eine Datei gespeichert wird). Testbetrieb _{ Monitor-Eingangsklemmen |
e Laden in Controller Erzwungener Ausgang b —
e L&dt die in der Teaching Box gespeicherten . —
Daten in dem Controller, der fir die ALM Active ALM (L)
Kommunikation verwendet wird. 1 aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm CI)
* Gespeicherte Daten léschen Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset w
* Dateischutz (Ver. 2.:x) File ALM Log -
* Anzeigeeinstellung = Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme —
Easy Mode / Normal Mode Laden in Controller -
e Spracheneinstellung Datei I6schen o
(Japanisch/Englisch) Dateischutz (Vers. 2.:x) 8
TB-Setting e Einstellung der Hintergrundbeleuchtung = _I
* Einstellung des LCD-Kontrasts TB-Setting
* Signalton-Einstellung Easy Mode / Normal Mode
¢ max. Verbindungsachse Sprache E
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Hintergrundbeleuchtung Anm. 1) Nicht kompatibel mit O
- - — LCD-Kontrast LECPA. w
Reconnect * Wiederverbinden der Achse Signalténe Anm. 2)Folgende Signale sind -
Anzahl max. Antriebe kompatibel mit
Passwort LECPA mit TB Ver. 2,10 —
Distanzeinheit oder aktueller. []
Eingang: CLR, TL (&)
_{ Reconnect | Ausgang: TLOUT P
5
Abmessungen R
-
S
(=2
- . (e )
Nr. Beschreibung Funktion g
1 LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung) <>'.:>
2 | Ring Schlisselring zum Befestigen der Teaching Box —

@/’
HD]

Sl
[@[®)

22,5

3 Stoppschalter durch Drehen nach rechts.

Durch Driicken der Taste wird der Betrieb gestoppt. Die Entriegelung erfolgt

4 | Stopptastenschutz Schutz fir den Stoppschalter

Freigabetaste

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der

5 (Option) Jog-Testfunktion.
P Andere Funktionen, wie z. B. Datendnderung, werden nicht abgedeckt.
Tastschalter Tasten fir Eingabe
Kabel Lénge: 3 Meter
8 | Stecker Stecker, zum AnschluB an die LEC-Controller (Stecker CN4).

SVC
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Schrittmotor-Controller C € ;A\

Mit verschiedenen Feldbusprotokolien

®

M@ IO-Link EtherCAT~  goizef Deviceilet  Ethenet/IP

E.!

~N
Anwendu ng Feldbusprotokoll

EthercAT= Etherilet/IP BZZE2° peyiceitet @ IO-Link
=II1 Kann tber 10-Link in

spPs | . . ] einem bestehenden
/' Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben

kénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden

1 Elektrische Antriebe Pneumatische Antriebe 10-Link Kommunikation

EX260 10-Link
Master

Elektrischer Antrieb Elektrischer Antrieb Elektischer Antrieb Elektrischer Zylinder

Schlittenausfiihrung Ausfiihrung mit niedrigem mit Fiihrungsstange serie LEY/LEYG
Serie LEF £ Gehausequerschnitt Serie LEL %
Serie LEM a s £
F=> & v —7 4
Elektrischer Kompaktschlitten Elektrischer Antrieh Elektrischer Greifer Elektrischer Schwenkantrieb
i i - - I I [ W 1
) Miniaturausfuhrung A )
L Serie LES/LESH serie LEPY/LEPS Serie LEH serie LER )

76

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1
GNC

Modell l

Auswahl

|

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS ” LEHF H LEHZJ ” LEHZ ’

Q
(&)
w
-l
-
o
(&)
L
-
<
o
O
L
-
h i
[]
(@)
x
)
S
P
b=
8
=
(&)
=
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Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen Daisy Chain Verdrahtungsschema

Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung Es stehen zwei Kommunikationsports zur Verfligung.

der voreingestellten Schrittdaten im Controller. + Bei der Ausflihrung fiir DeviceNet™ wird die Verbindung mit einem
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten Abzweigstecker hergestellt.

wie Position und Geschwindigkeit von einer {ibergeordneten * Bei 10-Link Punkt-zu-Punkt

Steuerung.

Lesen von Statusdaten

Statusdaten, wie z. B. die aktuelle Geschwindigkeit und Position
sowie Alarmcodes, kdnnen Uber eine SPS gelesen werden.

Erfordert dank der Speicherfunktion kein zeitaufwendiges Einstellen e a
der Schrittdaten und Parameter beim Austauschen des Controllers. e IO_ Ll N k

|0-Link ist ein Punkt zu Punkt
Kommunikationsschnittstelle geméB
internationalem Standard IEC61131-9,
die zwischen Sensor/Aktor und einem

1/0-Anschluss verwendet wird.
\ J

Verschiedene
Feldbusprotokolle

10-Link
Kommunikation A

WV

=

(IO-Link Master) Schrittmf)t(cgﬁontroller
) @ Schrittdaten und Parameter werden

uber den Master eingestellt.

Schrittdaten und Parameter kénnen Uber 10-Link
eingestellt oder gedndert werden.

@ Datenspeicherfunktion

Beim Austausch eines Controllers werden die
Parameter und die Schrittdaten des Antriebs
automatisch eingestellt.*

@®Es konnen ungeschirmte 4 -adrige
Kabel verwendet werden.

«1 Die ,Grundparameter” und die ,Parameter Rickkehr zur
Referenzposition“ werden automatisch als Antriebsparameter
eingestellt und die 3 Datenelemente bei Nr. 0 bis 2 werden
automatisch als Schrittdaten verwendet.
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

|

Modell
Auswahl

System-Aufbau

|

@ Elektrische Serie LEY/LEYG  serie LEL

\

(Zubehor)
—_f—

----- @ Antriebskabel Antriebe ‘ ooy serie LEF serie LEPY/LEPS
Standardkabel Robotikkabel < Serie LES/LESH  serie LEH N
LE-CP-[1-S LE-CP-0] r' > serie LER Serie LEM E
Vom Kunden ~ Vom Kunden ~ Vom Kunden  Vom Kunden Vom Kunden -l
bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS 10-Link-Master —
= (= | ﬂ
oIN
[a]
@ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecke > E
! fiir DeviceNet™ ! fiir 10-Link m 813
i Steckverbindung beidseitig 1), (oS o] D 5] Hl Steckverbindung beidseiti {)(oR & IR<] g
i PRI JXC-CD-T i (Zubehdr) (\g’
. L R —— 5
EthercAT~ |Etheri'et/IP| g5a55° | Devicei'et @ 1I0-Link ElE
Siw
-
—
(/2]
=t | I
il | w
3 l ‘__I
= —
| | o
1 B (@)
w
L . g
ool M -
- o
| | o
w
PWR _I
TEHE W M oW e e YW e — _<
Vom Kunden
zu PWR bereitzustellen E-)
Spannungsversor- Kommunikationskabel @--- T}
¢ gung fiir Controller D cm —
@ Spannungsversorgungsstecker 24VDC
—
O
x
-
S
S
b
5
=
-]

@ Teaching-Box @ Controller-Einstellset B @ Adapterkabel*' )
(Mit 3-m-Kabel) Controller-Einstellset P5062-5
LEC-T1-3EGU (Ein Kommunikationskabel, USB-Kabel und (0.3m)
T Controller-Einstellungssoftware — CD-ROM — sind enthalten). Das Adapterkabel kann zum
e LE JXC-W2 Anschluss dieses Control-
o— 5 lers an die optionale Teach-
| - ing-Box [LEC-T1] verwendet 2 ko
N — werden, die mit der Serie 2
) LEC angeboten wird. §E
z i . 25
; @ USB-Kabel ‘ :—'}%_ 32
/ (A-mini, =2 P
. Austiihrung B) @ Adapterkabel
: (0,8 m)

s-834
1 Es wird auch ein Adapterkabel fiir den Anschluss des Controllers an LEC-W2 bendtig. (Fir JXC-W2 ist kein Adapterkabel erforderlich).
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Schrittmotor-Controller
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 C€ R\ @

Bestellschliissel

sl [LEFS16B-100] -[R1][CD17T

Controller
— ohne Controller
lAntriebsausfﬁhrung o CO1OC|  Mit Controller
Siehe ,Bestellschlussel” im Digitalen Katalog unter www.smc.de D seeecececerecereretatneeenenenenenn,
Siehe Tabelle unten fiir kompatible Antriebe. Beispiel: LEFS16B-100B-R1C917 :
kompatible Antriebe Rt C D 1 7 T
Elektrischer Antrieb/Zylinder serie LEY i T .ooT o T....
Elektrischer Antrieb/Zylinder mitFiihrungsstange serie LEYG l
Elektrischer Antrieb/Schlitten serie LEF _ Feldbusprotokoll
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH \?VIZhBe E EtherCAT®
Elekirischer Schwenkantrieb serie LER ’ 9 | EtherNet/IP™
Elektrischer Antrieb/Fiihrun i Katalog. P PROFINET
gsstangen serie LEL Montage
Elektrischer Antrieb/Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS D | DeviceNet™ 7 | Schraubmontage
Elektrischer Greifer serie LEH L 10-Link 81 DIN-Schiene
Elektrischer Antrieb/Ausfiihrung mit niedrigem Gehéausequerschnitt serie LEM #1 DIN-Schiene ist nicht
# Nur fur die Motorausfiihrung ,Schrittmotor” erhéltlich. inbegriffen. Sie mussen
Fiir einfache Achse © seperat bestellt werden.
Antriebskabel-Ausfiihrung/-ldngee (siehe Seite 83).
—_ ohne Kabel
S1 Standardkabel 1,5 m Optione
A\ Achtung S3 Standardkabel 3 m — ohne
[CE-konforme Produkte] S5 Standardkabel 5 m s DeviceNet™-Kommunikationsstecker
Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem R1 Robotikkabel 1,5 m far JXCD1 in gerader Ausfiihrung
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell R3 Robotikkabel 3 m T DevigeNetT'V'-Kommunikationsstecker
ggr E:Irli\(/e 'J)t(CEVg”PKVDf'VU I;omginiesn \;]vulrt?ef. y R5 Robotikkabel 5 m . _— fir JXCD1 mit T-Verzweigung
ie ist von der Konfiguration der Schalttafel des - *
Kunden und von der geeinflussung sonstiger R8 Robot!kkabel 8 m*! Wahlen Sie fir alle Modelle auBer JXCDT
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus RA Robotikkabel 10 m*’
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie RB Robotikkabel 15 m*! ) ) ) )
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter RC Robotikkabel 20 m*1 Vgrwenqen Sie zur Auswahl eines elektrlgchlen Antrlebs
realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen #1 Fertigung auf Bestellung die antriebsbezogene Typenauswahl. Hl“nSICh“ICh des
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung . ,Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramms*“ des Antriebs
der EMV-Richtiinie fiir das Gesamtsystem bestehend *  Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden siehe Abschnitt im entspechenden elektrischen
aus allen Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Teilen verwendet werden. Wahlen Sie fiir Antriebskatalog Web-Katalog.
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

JXC[D]1(7][T}-[LEFS16B-100

( Sicherheitshinweise fiir Feldbusprotokoll l l Bestell-Nr. Antrieb
unbeschriebene Controller E | EtherCAT® Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
(JXCO1OO-BC) 9 | EtherNet/IP™ Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100¢ fiir den Antrieb
Einen unbeschriebenen Controller P PR(,)FlNE;I’:A LEFS16B-100B-S1L00 an.
kann der Kunde mit Daten des D | DeviceNet BC Unbeschriebener Controller®!
Antriebs beschreiben, mit dem er L 10-Link
kombiniert und verwendet werden «1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)
soll. Verwenden Sie die spezielle
Parametriersoftware fiir unbeschriebene " . .
Controller (JXC-BCW). Fiir ein Achse® ¢ Option
*Die spezielle Software (JXC- . ohne
BCW) steht auf unserer Website " — = - -
zum Download bereit. Montage® S DeviceNet™-Kommunikationsstecker fiir JXCD1 in gerader Ausfihrung
* Zur Verwendung dieser Software 7 Schraubmontage T DeviceNet™-Kommunikationsstecker fir JXCD1 mit T-Verzweigung
muss das Controller-Einstellset - - .
(JXC-W2) separat bestellt werden. 81 DIN-Schiene x Wahlen Sie fur alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
SMC-Website +1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
\_ Nttpilfwww.smeworld.com ) Sie miissen seperat bestellt
werden. (siehe Seite 83). Verwenden Sie zur Auswahl eines elektrischen Antriebs die antriebsbezogene Typenauswahl.
Konsultieren Sie fiir das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm® des Antriebs den LEC-
Abschnitt auf der Typenauswahl-Seite im Web-Katalog zu elektrischen Antrieben.
79
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Technische Daten

Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

Abschlusswiderstand

nicht inbegriffen

Modell JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link
Kompatibler Motor Schrittmotor
Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) max.200mA |  max.130mA | max.200mA [  max. 100 mA max. 100 mA
kompatibler Encoder Inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung

5 Vervendb Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link

g S;::fmn ares Version*! Konformitatsprifung | Teil 1 (Ausgabe 3.14) | Spezifikation Version | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1

2 Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) Port Class A

£ ;

2 | Goertragungsgeschwindigkei 100 Mbps*2 (aummalisocﬁlSgbm’;fh:;e“ung) 100 Mbps*2 125/250/500 kbit/s 2393 oS

% Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei IODD-Datei

S . . Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes
-'F% VO Installationsbereich Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgang 4,12,20,36 Byte Ausgabe 22 Bytes
D

2

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, RUN, ALM, ERR| PWR, ALM, MS,NS | PWR, ALM, SF, BF [ PWR, ALM, MS, NS |

PWR, ALM, COM

Lange Antriebskabel [m]

max. 20

Kiihlsystem

naturliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (500 VDC)

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Gewicht [g]

220 (Schraubmontage)

240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)

230 (DIN-Schienenmontage)

190 (Schraubmontage)
210 (DIN-Schienenmontage)

#1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.

#2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT® ein abgeschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder héher.

+3 Sie kénnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen: http://www.smcworld.com

HEHandelsmarken

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

EtherCAT® ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Beispiel Betriebsbefehl

Zusétzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit iiber die numerische Dateneingabe gedndert werden.
# Alle numerischen Werte auBer ,Stellkraft”, ,Bereich 1“ und ,Bereich 2“ kdnnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. |Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | Verzogerung | Schubkraft | Trigger LV | Schubgeschwindigkeit| Stellkraft Area 1 Area 2 |In Position
0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer >

Sequenz 1: Befehl fuir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Riickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 fir das DRIVE-Signal eingeben.

Sequenz 4: Daten fir Schritt-Nr. 1 fir das DRIVE-Signal eingeben, nachdem das DRIVE-Signal voriibergehend ausgeschaltet wurde.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend das Start-Flag eingeschaltet ist.
Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Sequenz 1—

Sequenz 2— ‘

Sequenz 3— ‘

Sequenz 4—
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Abmessungen

JXCE1/JXC91

67

(11,5)

12

o ﬁ’@y

84,2

64,2

JXCP1/JXCD1

67

# Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

(11,5)

1,2

f/_\
o

84,2

64,2

81

w Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

g45
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)

JXCE1

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170

161

4,5
Fur Gehadusemontage
(Schraubenmontage)

JXCP1

35
4,5 32,5
=2
r O
CCW 4
o
=]
5§
D ¥
&
0
A
¥

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170
152,5

4,5

Fur Gehdusemontage
(Schraubenmontage)

SVC

O

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

Yo}
Bl 1@
175
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)
JXCD1
35
@45 32,5
=2
4 +
Te]
=] 1@

175
4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)




Abmessungen

Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

JXCL1
67 (11,5) 045 35
12 1. Fir Gehausemontage 32,5
(Schraubenmontage)
O R
—— g
e
ok
N g
ME HE
‘ - (%]
BE: 2|3
al o
| €
Q| S
Ol ©
29 |,
1 S| =| 9 A7
A HHEE
] £l 2
” > &
o &
' [} .S
4 % Auf DIN-Schiene R
’montierbar (35 mm) =
0| O
! st
(©) i |
~
®
175
4,5
Fur Gehausemontage
(Schraubenmontage)
L
7,5 12,5 5,25
(Abstand)
v
0
0| - N N N = N ==
o FPFPPPETE?
125
L-Abmessung [mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110,5| 123 |135,5| 148 (160,5| 173 |1855| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 [310,5| 323 |335,5| 348 [360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5
82
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Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93 JXC[ N1 LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ l

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Optionen

H Controller-Einstellset JXC-W2

INHALT

(1 Kommunikationskabel

(2) USB-Kabel

(3 Controller-Software

= Es wird kein Adapterkabel (P5062-5) bendtigt.

JXC-W2-
Inhalt
Ein Set besteht aus:
Kommunikationskabel,
— USB-Kabel,
Konfigurationssoftware
Cc Kommunikationskabel
U USB-Kabel
S Controller-Software
(CD-ROM)

(1 Kommunikationskabel JXC-W2-C

JXC-w2

32

51 3000

# Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel JXC-W2-U

M=

(3 Controller-Software JXC-W2-S
* CD-ROM

H DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Sollte verwendet werden, wenn ein DIN-Schienen-Anbausatz
nachtraglich auf den Controller der Schraubmontage-Ausfiihrung
montiert wird.

H DIN-Schiene AXT100-DR-

« FOr [J die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 82 eingeben.
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 82 fiir Montageabmessungen.

83
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B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

D caav @ ov
®6e®
®0® @ Mm24v (B N.C.
® EMG  (p) LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
Klemmen- ; .
bezeichnung Funktion Details

M24V-Klemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme

ov Gemeinsame Versorgung (-) LK RLS-K lemme sind gemeinsam (-)

M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) |Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller

C24V | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| - Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller

EMG Stopp Signal(+) Positive Spannung fir Stopp Signal Freigabe

LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung  T-Verzweigung
beidseitig JXC-CD-T
JXC-CD-S

<

Kommunikationsstecker fiir DeviceNet™

Klemmenbezeichnung Details
V+ Stromversorgung (+) fir DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
DRAIN Erdungskabel/Abgeschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
V- Stromversorgung () fir DeviceNet™
Fiir 10-Link

Steckverbindung beidseitig

Kommunikationsstecker fiir I0-Link

Klemmen-Nr.| Klemmenbezeichnung Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 c/Q 10-Link Signal

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

e g}

300
= Fur den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-30GLC]) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.

SVC



serie JXCE1/91/P1/D1
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.
B Verwenden Sie keine héhere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit niedrigeren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.

Verwenden Sie keine niedrigere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit héheren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
M Bitte verwenden Sie die neueste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller).

Modell
Auswahl

|

\

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Identifizierung von Versionssymbolen

Fir niedrigere Versionen als V2.0 und S2.0:
Nicht mit héheren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.

g (51 3.0

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

: Serie] JXC91 Seriel] JXCD1
- Serie] JXCP1
~ | Serie[] JXCE1
—~
. l\'
-~
§ — -
§ S Fir héhere Versionen als V2.0 und S2.0:
-— § Versionssymbol Nicht mit niedrigeren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.
\ §

Q
O
w
-
-
o
O
w
-l
<
o
O
w
-l
h
[]
o
x
=
S
~
=23
S
o
S
>

/

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie[ ] JXC91 Serie[] JXCD1
Serie[ ] JXCP1
Serie[ ] JXCE1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller

(€ &

@ Geschwindigkeits-Synchronisierung ™
(3 Achsen: JXC92 4 Achsen: JXC73/83/93)

@ Linear-/Kreisinterpolation

Linearinterpolation Kreisinterpolation . Platzsparends redUZIerte
Zielposition
sof s0f Verkabelung
40t 40t . .
% a0/ Zelposition 3 @ Koordinatenanweisungen
< < i et
2 ol : bsolute/relative Positi
0 20} apsolute/relative rFosition
10f . 10f . =1 Dieser Controller regelt die Geschwindigkeit der Slave-Achse, wenn
Ausgangsposition . Ausgangsposition die Geschwindigkeit der Hauptachse durch externe Krafteinwirkung
E:;ﬁlrggzo 10 20 30 40 50 ggsflenr::w 10 20 30 40 50 abnimmt und wenn ein Geschwindigkeits-Unterschied zur Slave-

Achse 1

Achse 1

Fiir 3 Achsen serie JXC92

@®Ethen 'et/IP Ausfiihrung
@ Breite: um ca. 38 % reduziert

’

) =78 47 mm kiirzer

ﬁfmim

R I

. @Breite: um ca. 38 %

Achse besteht. Sie dient nicht der Synchronsteuerung der Position

der Haupt- und der Slave-Achse.

Ethen'et/IP
Ausfiihrung

@ Positionier-/Schubbetrieb

@ Schrittdaten-Eingabe
(max. 2048 Punkte)

Fiir 4 Achsen serie JXC 73/83/93
@ Parallel-1/0/ e

. reduziert
‘ =140
| o

[ & 11

* Far LEC, GroBe 25 oder groBer

Serie JXC73/83/! 92[9

86
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Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Rk JXCL 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

JXCT3/8

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset




Serie JXC73/83/92/93

Schrittdaten-Eingabe: max. 2048 Positionen

3 Achsen Dreiachsbetrieb kann mit einem Schritt eingestellt werden. V4 ‘

schritt | Achse gﬁﬁg;n G?i?gl?;\iltm Position BﬁiS;lTrLZU Verzbgerung Schubket Trilg_J\g/;er ggggﬁ Stellkrat Area1 | Area2 |In Position
mm/s mm mm/s? | mm/s? windigkeit mm mm mm
Achse 1 500 100,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 10,0 30,0 0,5
0 Achse 2 500 100,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 10,0 30,0 0,5
Achse 3 500 100,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 10,0 30,0 0,5
Achse 1 500 200,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 0 0 0,5
1 Achse 2 500 200,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 0 0 0,5
Achse 3 500 200,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 0 0 0,5
Achse 1 500 100,00 3000 3000 0 0 0 100,0 0 0 0,5
2046 | Achse 2 0 0,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 3 0 0,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 1 500 0,00 3000 3000 0 0 0 100,0 0 0 0,5
0047 Achse 2 0 50,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 3 *1 0 0,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 4 *1 0 25,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
1 Bei Wahl der Kreisinterpolation (CIR-R, CIR-L, CIR-3) in der Bewegungsart, die X- und Y-Koordinaten im Drehmittelpunkt
‘ eingeben oder die X- und Y-Koordinaten einer Konturposition eingeben.
Bewegungsart Schubbetrieb Details
leer X Ungliltige Daten (ungliltiger Prozess)
ABS @] Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf Ausgangspunkt des Antriebs zuriick.
INC O Fahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position.
LIN-A X Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf dem Ausgangspunkt des Antriebs mittels linearer Interpolation.
LIN-I X Féahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwaértigen Position mittels linearer Interpolation.

Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt im Uhrzeigersinn mittels Kreisinterpolation. Die
Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden Uber die relativen Koordinaten der gegenwartigen Position bestimmt.
Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen.

CIR-R*2 X Achse 1: Zielposition X

Achse 2: Zielposition Y

Achse 3 *1: Drehmittelpunkt X

Achse 4 *1: Drehmittelpunkt Y

Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt gegen den Uhrzeigersinn mittels
Kreisinterpolation. Die Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden Uber die relativen Koordinaten der
gegenwartigen Position bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen.

CIR-L*2 X Achse 1: Zielposition X

Achse 2: Zielposition Y

Achse 3 *1: Drehmittelpunkt X

Achse 4 =1: Drehmittelpunkt Y

SYN-I X Fahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels Synchronsteuerung *3

Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt basierend auf den drei spezifizierten Punkten
mittels Kreisinterpolation.Die Zielkoordinaten und Konturpositionsdaten werden Uber die relativen Koordinaten der
gegenwartigen Position bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen:

CIR-3*2 X Achse 1: Zielposition X

Achse 2: Zielposition Y

Achse 3 *1: Konturposition X

Achse 4 =#1: Konturposition Y

+2 Fuhrt eine Kreisbewegung in einer Ebene unter Verwendung der Achse 1 und Achse 2 durch.
=3 Dieser Controller regelt die Geschwindigkeit der Slave-Achse, wenn die Geschwindigkeit der Hauptachse durch externe Krafteinwirkung abnimmt und
wenn ein Geschwindigkeitsunterschied zur Slave-Achse besteht. Sie dient nicht der Synchronsteuerung der Position der Haupt- und der Slave-Achse.

87

O
2



Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

ok
85
=3
1 —
mwerachsbetrieb kann mit einem Schritt eingestellt werden. N
i
Geschwin- - Beschleu- .. -
g Position ; Verzégerun itionier- Area 1 Area 2 In Position .|
Schritt Achse | Bewegungsart | digkeit nigung gerung | Posttionier-/
Schubbetrieb
mm/s mm mm/s? mm/s? mm mm mm
Achse 1 AB 100 200,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5
0 Achse 2 AB 50 100,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5 - l_\l,
@)
Achse 3 AB 50 100,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5 S I
Achse 4 AB 50 100,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5 § ﬂ
o
Achse 1 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20,0 g
1 Achse 2 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20,0 @;
o
Achse 3 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20,0 g L
Achse 4 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20 § 5L
| 34
2046 Achse 4 AB 200 700 500 500 0 0 0 0,5
Achse 1 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5 —
Achse 2 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5
2047 N
Achse 3 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5 T
Achse 4 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5 E
Bewegungsart Schubbetrieb Details
leer X Ungiltige Daten (ungdltiger Prozess) (L)
ABS @] Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf Ausgangspunkt des Antriebs zurtick. (_')
INC O Féahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwértigen Position. 11]
LIN-A X Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf dem Ausgangspunkt des Antriebs mittels linearer Interpolation. -l
LIN-I X Féahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels linearer Interpolation.
Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt im Uhrzeigersinn mittels Kreisinterpolation. E
Die Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden tber die relativen Koordinaten der gegenwartigen Position O
bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen: Ll
CIR-R*1 X Achse 1: Zielposition X |
Achse 2: Zielposition Y
Achse 3: Drehmittelpunkt X
Achse 4: Drehmittelpunkt Y E
Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt gegen den Uhrzeigersinn mittels (&)
Kreisinterpolation. Die Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden Uber die relativen Koordinaten der [T1]
gegenwartigen Position bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen: -
CIR-L*! X Achse 1: Zielposition X
Achse 2: Zielposition Y -
Achse 3: Drehmittelpunkt X D
Achse 4: Drehmittelpunkt Y (&)
SYN-I X Fahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels Synchronsteuerung *2 >
#1 Fuhrt eine Kreisbewegung in einer Ebene unter Verwendung der Achse 1 und Achse 2 durch. -
=2 Dieser Controller regelt die Geschwindigkeit der Slave-Achse, wenn die Geschwindigkeit der Hauptachse durch externe Krafteinwirkung abnimmt und e
wenn ein Geschwindigkeitsunterschied zur Slave-Achse besteht. Sie dient nicht der Synchronsteuerung der Position der Haupt- und der Slave-Achse. §
8
o
~
(&)
>
-

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie JXC92

EIEINEN Systemaufbau/Ausfithrung mit EtherNet/IP™ (JXC92)

Bereitgestellt vom Anwender

@ Elektrische Antriebe *'

------- @ Bereitgestellt vom Anwender :
Ethernet-Kabel

(mit Abschirmung, Kategorie 5 oder
y héher)

@ Controller/JXC92

” 3

ZSNC  EtherNet/iP
u MOTOR CONTROLLER
|

zu P1 oder P2

---@ Antriebskabel EEIE
Robotikkabel Standardkabel
LE-CP-C-0 |LE-CP-CJ-[1-S

Motorsteuerung

(Zubehor)
<verwendbare KabelgréBe>

AWG20 (0,5 mm?)

Bereitgestellt
vom Anwender

Zu M PWR
< Spannungsversorgung Motorsteuerung/
E Motor-Spannungsversorgung
o] 24VDC

@ Spannungsversorgungsstecker Motor D)
(Zubehor)
<verwendbare KabelgroBe>
AWG16 (1,25 mm?)

@ Controller-Programmierset
(Programmiersoftware und USB-Kabel sind inbegriffen)

......... @ USB-Kabel EID (Option)
(Option) JXC-MA1
JXC-MA1-2

Kabelldnge: 3 m

=
[meax ] 1203mm @wne
[Ems]_ 200mn/s@ 75+

@ Controller-Programmiersoftware FE[D
(Option)
JXC-MA1-1

Bereitgestellt vom Anwender

*1 Die angeschlossenen Antriebe mussen getrennt bestellt werden. (Siehe verwendbare Antriebe auf Seite 92.)

SVC
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie JX C 7 3/ 83

[ [FTXYrTN Systemaufbau/Parallel I/0 (JXC73/83) (

Bereitgestellt vom Anwender g %

= —— E 2

SPS
N @ Elektrische Antriebe *' —
Spannungsversorgung _ \
fiir 1/0-Signal A
24VDC
----@ 1/0-Kabel BRI -
(Option)

Bestell-Nr.

JXC-C2-[]

@ Controller/JXC73/83

i ZSvC

)
MOTOR CONTROLLER

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

----@ Antriebskabel BEIE)
Robotikkabel Standardkabel
LE-CP-(J-0 |LE-CP-[J-[1-S

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

- @ Spannungsversorgungsstecker

------ @ Kabel mit Spannungsversorgungs- Motorsteuerung [

Zubehor)

stecker Hauptsteuerun (

Kabellange: ? 5m (Zube%ér) & <verwendbare KabelgréBe>
Y AWG20 (0,5 mm2)

Bestell-Nr. Vom Kunden
bereitzustellen.
JXC-C1 zu M PWR ereitzustelien
= Spannungsversorgung Motorsteuerung/
Bereitgestellt vom Anwender Eﬂ Motor-Spanzlzucgéversorgung
Spannungsversorgung
Hauptsteuerung @ Spannungsversorgungsstecker Motor [ X5
24 VvDC (Zubehor)

<verwendbare KabelgroBe>
AWG16 (1,25 mm?)

@ Controller-Programmierset
(Programmiersoftware und USB-Kabel sind inbegriffen)

Rk JXCL 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

......... @ USB-Kabel EXID (Option) =
(Option) JXC-wi1 =
JXC-W1-2 -

Kabelldnge: 3 m

@ Controller-Programmiersoftware FE[D
(Option)
JXC-W1-1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

Bereitgestellt vom Anwender

x1 Die angeschlossenen Antriebe missen getrennt bestellt werden. (Beachten Sie die verwendbaren Antriebe auf Seite 94.)

SvC %0
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Serie JXC93

([T Systemaufbau/EtherNet/IP™Ausfiihrung (JXC93)

Bereitgestellt vom Anwender

@ Elektrische Antriebe *'

------- @ Bereitgestellt vom Anwender
Ethernet-Kabel
(mit Abschirmung, Kategorie 5 oder
y héher)

@ Controller/JXC93

( MOTOR CONTROLLER

EtherNet/IP

----@ Antriebskabel
Robotikkabel Standardkabel
LE-CP-C-0 |LE-CP-CJ-[1-S

' @ Spannungsversorgungsstecker

------ @ Kabel mit Spannungsversor- l\go;o:]s"teuerung EXD
gungsstecker Hauptsteuerung (Zubehdr)

Kabellange: 1,5 m (Zubehor) <verwendbare Kr;lbelgréBe>
Bestell-Nr. AWG20 (0,5 mm?)

JXC-C1 Bereitgestellt

vom Anwender
zu M PWR

= Spannungsversorgung Motorsteue-
Bereitgestellt vom Anwender E rung/ Motor-Sp;e:‘n\ll'lll;ggsversorgung
o

Spannungsversorgung
Hauptsteuerung @ Spannungsversorgungsstecker XD
24 VDC Motor

(Zubehor)
<verwendbare KabelgréBe>
AWG16 (1,25 mm?)

@ Controller-Programmierset
(Einstellsoftware und USB-Kabel sind inbegriffen)

......... @ USB-Kabel EEID (Option)
(Option) JXC-W1
JXC-W1-2

Kabelldnge: 3 m

=
[mzax]__1203mm @=a¢

200mnrs @754

@ Controller-Programmiersoftware B[P
(Option)
JXC-W1-1

Bereitgestellt vom Anwender

x1 Die angeschlossenen Antriebe missen getrennt bestellt werden. (Beachten Sie die verwendbaren Antriebe auf Seite 94.)

SVC
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3-Achsen-Schrittmotor-Controller
(Ethen 'et/IP Ausfiihrung)

Serie JXC92

(€ G

Bestellschliissel

B EtherNet/IP™-Ausfiihrung (JXC92)

Controller

T lMontage
EtherNet/IP™ -Ausfiihrung Symbol
n

JXC92]|7

Montage
7 Schraubenmontage
Ausfiihrung mit 3 Achse 8 DIN-Schiene

Verwendbare Antriebe

Verwendbare Antriebe
Elektrischer Antrieb/Zylinder Serie LEY
Elektrischer Antrieb/Fithrungsstange Serie LEYG
Elektrischer Antrieb/Schlitten Serie LEF Siehe
Elektrischer Kompaktschlitten Serie LES/LESH Webkatalog.
Elektrischer Schwenkantrieb Serie LER
Elektrischer Antrieb, Miniaturausfitlhrung Serie LEPY/LEPS
Elektrischer Greifer (2-Finger, 3-Finger) Serie LEH

* Antrieb mit Antriebskabel separat bestellen.
(Beispiel: LEFS16B-100B-S1)

# Hinsichtlich des Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramms des Antriebs siehe LECPA-Abschnitt
auf der Modellauswahl-Seite der elektrischen Antriebe im Webkatalog.

Technische Daten

EtherNet/IP™-Ausfiihrung (JXC92)

Fiir Angaben zum Einstellen der Funktionen und Betriebsarten siehe Betriebsanleitung
auf der SMC-Website. (Dokumente/Download --> Gebrauchsanweisungen)

Position

Technische Daten

Anzahl der Achsen

max. 3 Achsen

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderaufldsung: 800 Impuls/Umdrehung)

Spannungsversorgung *1

Hauptspannungsversorgung: 24 VDC +10 %
max. Stromaufnahme: 500 mA
Motor-Spannungsversorgung: 24 VDC +10 %
max. Stromaufnahme: Abhangig vom angeschlossenen Antrieb *2

Protokoll

EtherNet/IP™ *3

Kommunikationsgeschwindigkeit

10 Mbps/100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung)

é Kommunikationsmethode Vollduplex/Halbduplex (automatische Verbindungsherstellung)
£ | Konfigurationsdatei EDS
S Belegter Bereich Eingang 16 Byte/Ausgang 16 Byte
S Einstellungsbereich IP-Adresse manuelle Einstellung Schalter: von 192.168.1.1 bis 254, iber DHCP-Server: arbitrdre Adresse
£ = -
g Héndler-1D 7 h (SMC Corporation)
Produkttyp 2 Bh (generisches Gerét)
Produktcode DEh
Serielle Kommunikation USB2.0 (max. Datenlbertragungsrate 12 Mbps)
Speicher Flash-ROM
LED-Anzeige PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung *4
Kabelldnge Antriebskabel: max. 20 m
Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich

0 °C bis 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich

-10 °C bis 60 °C (nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Gehéuse: 50 MQ (500 VDC)

Gewicht

600 g (Schraubenmontage), 650 g (DIN-Schienenmontage)

+1 Keine Spannungsversorgung mit Einschaltstrombegrenzung fir die Motorantriebsspannung verwenden.
%2 Die Leistungsaufnahme variiert je nach angeschlossenem Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.

+#3 EtherNet/IP™ ist ein Warenzeichen von ODVA.

=4 Gilt fur Motorbremse

sMC %

O

Modell
Auswahl

|

\

/83/92/93 Y2 (&} ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ l

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

JXC73

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset



Serie JXC92

Abmessung_;en
EtherNet/IP™ -Ausfiihrung JXC92
77,6 Schraubenmontage DIN-Schienenmontage
‘ff@e/ 63,6
%% 442 130,5 142,4
%%% 2 20,3 11,9
: o] — o 1 e
11 Il
: b
KRS R -
B
000000 O0ooonme 0 000000
bl L0 EEEAY
DIN-Schienen-Anbausatz
Controller-Details

EtherNet/IP™ -Ausfiihrung JXC92

WL 7

Pos. | Benennung Bezeichnung Details
[©) P1, P2 EtherNet/IP™-Kommunikationsstecker Anschluss Ethernet-Kabel.
@) NS, MS Kommunikationsstatus-LED Anzeige des Status der EtherNet/IP™-Kommunikation
X100
® X10 IP-Adressen-Einstellung Schalter Schalter zur Anderung des vierten Byte der IP-Adresse durch X1, X10 und X100.
X1
. . Spannungsversorgung eingeschaltet (ON): Leuchtet griin Spannungsversorgung
& PWR Spannungsversorgungs-LED (griin) ausgeschaltet (OFF): Grin erlischt.
. . Betrieb mit EtherNet/IP™: Leuchtet griin Betrieb mittels USB-Kommunikation: Griin
® RUN Betriebs-LED (griin) blinkend Gestoppt: Griin erlischt.
® USB LED USB-Anschluss (griin): USB angeschlossen: Leuchtet griin USB nicht angeschlossen: Griin erlischt.
arm-| rot it Alarm: Leuchtet rot Ohne Alarm: Rot erlischt.
@ ALM Al LED (rot) Mit Al Leuch Ohne Al R lisch
serieller Kommunikationsstecker um PC-Anschluss mittels -Kabe
USB ieller K ikati k Zum PC-Anschl ittels USB-Kabel
E - ker (16-poli
fn'\é?_% Moto:ljs%i‘ar\rnif;s;;ikirp(cf)ijgllig) Achse 1: Fur den Anschluss an das Antriebskabel.
a ENC[2] Encoder-Stecker (16-polig) . .
@ MOTLZ] Motor-Spannungsstecker (6-polig) Achse 2: Flr den Anschluss an das Antriebskabel.
a3 ENC[3] Encoder-Stecker (16-polig) o )
MOT[3] Motor-Spannungsstecker (6-polig) Achse 3: Fur den Anschluss an das Antriebskabel.
® cl Spannungsversorgungsstecker Steuerungs-Spannungsversorgung (+), Stopp aller Achsen (+), Achse 1 Entriegelung (+),
Motorsteuerung 1 Achse 2 Entriegelung (+), Achse 3 Entriegelung (+), gemeinsam (-)
M PWR Motor-Spannungsversorgungsstecker 1 Motor-Spannungsversorgung (+), Motor-Spannungsversorgung (-)

%1 Stecker sind im Lieferumfang enthalten. (Siehe Seite 98).
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4-Achsen-Schrittmotor-Controller

(Parallel-l/O/Ethen'et/IP Ausfiihrung) |zt
Serie JXC73/83/93 C€ L

\

Rk JXCL 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ M LEHZ 1

Bestellschliissel

M Parallel-I/O (JXC73/83)

JXCEI32

o
a
>
<
g
o
I
&
p 1/0-Ausfiihrung 1/0-Kabelausfiihrung, Montage 5
= — Code 1/0-Ausfiihrung Code 1/0O-Kabel Montage g
EE 7 NPN 1 1,5m Schraubenmontage =
ﬂ; 8 PNP 2 1,5m DIN-Schiene )
@ i e 3 3m Schraubenmontage
] % . . 4 3m DIN-Schiene
[[ Ausfiihrung mit 4 Achsene 5 5m Schraubenmontage
6 5m DIN-Schiene
7 ohne Schraubenmontage
8 ohne DIN-Schiene

* Es sind zwei I/0-Kabel inbegriffen.

HMEtherNet/IP™-Ausfiihrung (JXC93)

JXC93[8

EtherNet/IP™ -Ausfiihrung Montage
Code Montage
7 Schraubenmontage
8 DIN-Schiene

Ausfiihrung mit 4 Achsene

Verwendbare Antriebe

Verwendbare Antriebe
Elektrischer Antrieb/Zylinder Serie LEY
Elektrischer Antrieb/Fiihrungsstange Serie LEYG

JXCT3/8

Weitere
Elektrischer Antrieb/Schlitten Serie LEF Informationen
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH finden Sie im
Elektrischer Schwenkantrieb Serie LER *1 Webkatalog.

Elektrischer Antrieb, Miniaturausfiihrung Serie LEPY/LEPS
Elektrischer Greifer (2-Finger, 3-Finger) Serie LEH
1 Ausgenommen kontinuierliche Drehbewegung (360°).
# Antrieb mit Antriebskabel separat bestellen.
(Beispiel: LEFS16B-100B-S1)
= Hinsichtlich des ,,Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramm* des Antriebs siehe
Abschnitt LECPA auf der Seite zur Typenauswahl fiir elektrische Antriebe im
Web Katalog.

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie JXC73/83/93

Technische Daten

Parallel 1/0 (JXC73/83)

Fiir Angaben zum Einstellen der Funktionen und Betriebsarten siehe Betriebsanleitung
auf der SMC-Website. (Dokumente/Download --> Gebrauchsanweisungen)

Pos.

technische Daten

Anzahl der Achsen

max. 4 Achsen

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)

Spannungsversorgung *1

Hauptspannungsversorgung: 24 VDC £10 %
max. Stromverbrauch: 300 mA
Motor-Spannungsversorgung, Spannungsversorgung Motorsteuerung (gemeinsam)
Spannung: 24 VDC +10 %
Max. Stromverbrauch: Abhangig vom angeschlossenen Antrieb. *2

Paralleleingang

16 Eingange (Optokoppler-Trennung)

Parallelausgang

32 Ausgénge (Optokoppler-Trennung)

serielle Kommunikation

USB2.0 (max. Datenubertragungsrate 12 Mbps)

Speicher Flash-ROM/EEPROM
LED-Anzeige PWR, RUN, USB, ALM
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fir Zwangsverriegelung *3
Kabelldnge 1/0-Kabel: max. 5 m, Antriebskabel: max. 20 m
Kiihilsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich

0 °C bis 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich

-10 °C bis 60 °C (nicht gefroren)

Lagerfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Gehéause: 50 MQ (500 VDC)

Gewicht

1050 g (Schraubenmontage), 1100 g (DIN-Schienenmontage)

#1 Verwenden Sie keine Spannungsversorgung mit Einschaltstromschutz fiir die Motor-Spannungsversorgung und Spannungsversorgung Motorsteuerung.
%2 Die Leistungsaufnahme ist abhangig vom angeschlossenen Antrieb. Siehe technische Daten des Antriebs fur Details.

+3 Gilt fir Motorbremse

EtherNet/IP™-Ausfiihrung (JXC93)

Fir Angaben zum Einstellen der Funktionen und Betriebsarten siehe Betriebsanleitung
auf der SMC-Website. (Dokumente/Download --> Gebrauchsanweisungen)

Pos.

technische Daten

Anzahl der Achsen

max. 4 Achsen

kompatibler Motor

Schrittmotor

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)

Hauptspannungsversorgung: 24 VDC £10 %
max. Stromverbrauch: 350 mA

Spannungsversorgung *1 Motor-Spannungsversorgung, Spannungsversorgung Motorsteuerung (gemeinsam)
Spannung: 24 VDC +£10 %
max. Stromverbrauch: Abhangig vom angeschlossenen Antrieb *2
Protokoll EtherNet/IP™ *4
c Kommunikationsgeschwindigkeit 10 Mbps/100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung)
.g Kommunikationsmethode Vollduplex/Halbduplex (automatische Verbindungsherstellung)
S | Konfigurationsdatei EDS
S belegter Bereich Eingang 16 Byte/Ausgang 16 Byte
€ Einstellungsbereich IP-Adresse manueller Einstellungsschalter: von 192.168.1.1 bis 254, iber DHCP-Server: arbitrdre Adresse
£ = -
g Héndler-1D 7 h (SMC Corporation)
Produkttyp 2 Bh (generisches Gerét)
Produktcode DCh
serielle Kommunikation USB2.0 (max. Datenlbertragungsrate 12 Mbps)
Speicher Flash-ROM/EEPROM
LED-Anzeige PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung *3
Kabelldnge Antriebskabel: max. 20 m
Kiihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich

0° C bis 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich

-10 °C bis 60 °C (nicht gefroren)

Lagerfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Gehause: 50 MQ (500 VDC)

Gewicht

1050 g (Schraubenmontage), 1100 g (DIN-Schienenmontage)

=1 Verwenden Sie keine Spannungsversorgung mit Einschaltstromschutz fiir die Motor-Spannungsversorgung und Spannungsversorgung Motorsteuerung.
%2 Die Leistungsaufnahme ist abhangig vom angeschlossenen Antrieb. Siehe technische Daten des Antriebs fur Details.

+3 Gilt fir Motorbremse

+4 EtherNet/IP™ ist ein Warenzeichen von OVDA.
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4-Achsen-Schrittmotor-Controller Serie JX C7 3/ 83/ 93
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Serie JXC73/83/93

Controller-Details
Parallel 110 JXC73/83 Nr.| Benennung Beschreibung Details
@ PWR Spannungsversorgungs-LED | Spannungsversorgung eingeschaltet (ON): Ieuc_htet grin
(gran) Spannungsversorgung ausgeschaltet (OFF): grlin erlischt.
© /@@ ) RN | cerevsien(gun | P ORn ey done s UoE
@\ o @ ©) USB LED USB-Anschluss (griin) USB angeschlqssg_n: quchtet griin USB nicht
@\ i angeschlossen: griin erlischt.
l||| ]If-llﬁg @ % A;M Alarm-LED (rot) Mit Alar(r;n: leuchtet rot Ohne AIaSrm: rot erlischt.
@ i1 uUsB serielle Kommunikation Zum PC-Anschluss mittels USB-Kabel.
. |F'§.'|g D
@‘ ' ‘Lf.‘ﬁ'h!‘ @/@ ® C PWR ST_'Znuﬁzgasuv:rrjr?gggjgsﬁ;}ilﬁer Spannungsversorgung Hauptsteuerung (+) (-)
@/ ||| || %:/@ @ /101 paralleler I/O-Stecker (40-polig) | Zum anschlieBen an eine SPS mittels 1/0O-Kabel.
L /0 2 paralleler I/O-Stecker (40-polig) | Zum anschlieBen an eine SPS mittels I/O-Kabel.
ENC Encoder-Stecker (16-poli
6\ © [ (16-p Ig), Achse 1: fir den Anschluss an das Antriebskabel.
> MOT/[1] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
O \. an ENC/[2] Encoder-Stecker (16-polig) .
= : Achse 2: fir den Anschluss an das Antriebskabel.
@/ =7 ® 2| MoT[2] Motor-Spannungsstecker (6-polig) cens Y nsenid revs
Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp
i ] o e 1| Aciee () Vemeaengatoiape Achs | (1 Sore
Motor-Spannungs- Fur Achse 1, 2. Motor-Spannungsversorgung (+),
M PWR versorgungsstecker *1 gemeinsam (-)
ENC|[3 Encoder-Stecker (16-poli
® (16-p g), Achse 3: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.
MOT[3] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
ENC Encoder-Stecker (16-poli
© 4] (16 Ig), Achse 4: fur den Anschluss an das Antriebskabel.
MOT[4] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp
ClI[3]4] Spann'L\J/Ing:tjsvetrsorgungi?tecker Achse 3 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 3 (+), Stopp
otorsteuerung Achse 4 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 4 (+)
2 | M PWR3@ Motor-Spannungsversorgungs- | Fur Achse 3, 4. Motor-Spannungsversorgung (+),

stecker *1

gemeinsam (-)

EtherNet/IP™ -Ausfiihrung JXC93

=1 Stecker sind im Lieferumfang enthalten. (Siehe Seite 98).

Nr. | Benennung Beschreibung Details
@ PWR Spannungsversorgungs-LED | Spannungsversorgung eingeschaltet (ON): leuchtet griin
6 (griin) Spannungsversorgung ausgeschaltet (OFF): griin erlischt.
Betrieb mit EtherNet/IP™: leuchtet griin Betrieb
/qE @ RUN Betriebs-LED (griin) mittels USB-Kommunikation:
@\ ] griin blinkend Gestoppt: griin erlischt.
? . USB angeschlossen: leuchtet grin USB nicht
o8 .,," “i-l"l"' @ ® usB LED USB-Anschluss (grtin) angeschlossen: griin erlischt.
@_ I ll‘i:ii /@ O] ALM Alarm-LED (rot) Mit Alarm: leuchtet rot Ohne Alarm: rot erlischt.
@ ol Lot | F [ 5 ® UsB Serielle Kommunikation Zum PC-Anschluss mittels USB-Kabel.
" / @ Spannungsversorgungsstecker X
i": 2 ® C PWR Hauptsteuerung (2-polig) *" Spannungsversorgung Hauptsteuerung (+) (-)
x100 M .
@/ . = Schalter zur Anderung des vierten Byte der IP-Ad-
O @ @ );110 IP-Adressen-Einstellung Schalter resse durch X1, X10 und X100
@/ 58 MS, NS Kommunikationsstatus-LED | Anzeige des Status der EtherNet/IP™-Kommunikation
=/ P ENC Encoder-Stecker (16-poli
@/ % MOT% M tnccs) ersec Tr (k (peo Igl), ) Achse 1: fir den Anschluss an das Antriebskabel.
)/ otor-Spannungsstecker (6-polig
ENC Encoder-Stecker (16-poli
@ g MOT Motor-Spann ngsstec(ker (F; pgl)'g) Achse 2: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.
- u -poli
Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp Achse
(E)} ci{1]2] Spannungsversorgungfftecker 1 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 1 (+), Stopp Achse 2
Motorsteuerung * (+), Verriegelungsfreigabe Achse 2 (+)
Fir Achse 1, 2. Motor-Spannungsversorgung (+),
X 1
M PWR([1] 2] | Motor-Spannungsversorgungsstecker gemeinsam ()
i 3 - -poli
® ENCL3] Encoder-Stecker (16 p°“g), Achse 3: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.
MOT[3] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
ENC Encoder-Stecker (16-poli
% MOT% M tnccs) ersec Tr (k (pGO Igl), ) Achse 4: fur den Anschluss an das Antriebskabel.
otor-Spannungsstecker (6-polig
Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp Achse
a9 Cl[3]4] Spannungsversorgungiftecker 3 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 3 (+), Stopp Achse 4
Motorsteuerung * (+), Verriegelungstreigabe Achse 4 (+)
20 | M PWR(3]4] | Motor-Spannungsversorgungsstecker *! | Fiir Achse 3, 4. Motor-Spannungsversorgung (+), gemeinsam (-)
()} P1, P2 EtherNet/IP™ -Kommunikationsstecker | Anschluss Ethernet-Kabel.
%1 Stecker sind im Lieferumfang enthalten. (Siehe Seite 98).
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

 Fir 3 Achsen |
Spannungsversorgungsstecker Motorsteuerung (fiir 3 Achsen)*: Cl \ 1 Stk. = uxcez Motorsteuerung

=<
. RS
Zubehor (Stecker) 83
E 35
<
Kabel mit Spannungsversorgungsstecker Hauptsteuerun Kabel mit S
fiir 4 Ach P %1, C%WR gung P 9 1 Stk m Spannungsversorgungsstecker
(fiir 4 Achsen)*": - JXC73/83/93 Hauptsteuerung
Klemmenbezeichnung Funktion Details Kabelfarbe: Blau (0V) N
+24V Spannungsversorgung Hauptsteuerung (+) | Spannungsversorgung (+) der Hauptsteuerung — '/ E
ov Spannungsversorgung Hauptsteuerung (<) | Spannungsversorgung (-) der Hauptsteuerung Eﬁm =
«1 Bestell-Nr.: JXC-C1 (Kabellange: 1,5 m) \Kabelfarbe: Braun (24V)

—
5N
s|x

Motor-Spannungsversorgungsstecker [ Fir 3 Achsen | Fr 4 Achsen | Motor-Spannungsversorgungs- S liIJ
i #2. s
(fr 3/4 Achsen)*~: M PWR 2 Stk."3 | xco2  luxc3/e3/es stecker g
& —
Klemmenbezeichnung Funktion Details Anm. ?5’
fur 3 Achsen S
Spannungsversorgung (-) des Motors =
Motor-Spannungs- P 9 9ung () JXC92 ov ElT
ov - M 24V 5w
versorgung (=) | Die M 24V-Klemme, C 24V-Klemme, EMG-Klemme und | fiir 4 Achsen 2l
LKRLS-Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-). | JXC73/83/93
M 24V Motor-Spannungs- Spannungsversorgung (+) des Motors —
versorgung (+)
%2 Hersteller: PHOENIX CONTACT (Bestell-Nr.: MSTB2, 5/2-STF-5, 08) 7))
+3 1 Stk. fir 3 Achsen (JXC92) T
Ll
-
Spannungsversorgungsstecker Motorsteuerung Spannungsversorgungsstecker der | L
(far 4 Achsen)*4: Cl 2 Stk.  yxc73ss3/03 Motorsteuerung
S
Klemmenbezeichnung Funktion Details 6
C 24V Sﬁ&gﬂ;ﬂi‘gﬁg%g;‘g Spannungsversorgung (+) der Motorsteuerung IiIJ
EMG1/EMG3 Stopp (+) Achse 1/Achse 3: Eingang (+) zur Stopp-Freigabe —
EMG2/EMG4 Stopp (+) Achse 2/Achse 4: Eingang (+) zur Stopp-Freigabe -
LKRLS1/LKRLS3 Entriegelung (+) Achse 1/Achse 3: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung ?5
LKRLS2/LKRLS4 Entriegelung (+) Achse 2/Achse 4: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung wl
x4 Hersteller: PHOENIX CONTACT (Bestell-Nr.: FK-MCO, 5/5-ST-2, 5) -~

<

o

O

Ll

-l

[

O

x

)

Spannungsversorgungsstecker der

g

(=2

o

<«

Klemmenbezeichnung Funktion Details -
oV Spannungsversorgungsstecker | Die C 24V-Klemme, LKRLS-Klemme und EMG-Klemme oS
Motorsteuerung (-) liegen an gemeinsamer Leitung (-). =
Spannungsversorgungsstecker
C 24V Motorsteverung(+) Spannungsversorgung (+) der Steuerung 2
LKRLS3 Entriegelung (+) Achse 3: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung -‘Cé g
LKRLS2 Entriegelung (+) Achse 2: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung :,ﬁ, %
o B
LKRLS1 Entriegelung (+) Achse 1: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung 2 k=
EMG Stopp (+) Alle Achsen: Eingang (+) zur Stopp-Freigabe ‘§ E
o
=5 Hersteller: PHOENIX CONTACT (Bestell-Nr.: FK-MCO, 5/6-ST-2, 5) )
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Serie JXC73/83/92/93

Verdrahtungsbeispiel

|Parallel-I/O-Anschluss

Elektrisches Schaltschema 1/0 1

% Zum Anschluss einer SPS an den I/O 1 oder I/O 2 des parallelen I/O-Steckers das I/O-Kabel (JXC-C2-[J) verwenden.
« Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

NPN JXC73 PNP JXC83
24VDC 24VDC
+COM1 | 1 I { OouTo | 10 +COM1 | 1 I It ouTo | 10
scom2 | 21— ouT1 | 30 sCoM2 | 21 OUTY | 30
NG > | ouT2 | M INo s | | ouT2| M
- ouT3 | 31 - ouT3 | 31
Nt | 2 ——1 ouT4 | 12 INT | 22 ——7 ouT4 | 12
IN2 8 —  — ouTs | 32 IN2 8 —  — ouTs | 32
IN3 23— — ouTe | 13 IN3 238 t—_ —¢ ouTe | 13
N4 . | OouT7 | 33 N4 4 | OouT7 | 33
ouTs | 14 ouTs | 14
IN5 24 — ——t IN5 24— ——t
BUSY 34 BUSY 34
IN6 | 5 [———1 (OUT9) N6 | 5 1 (OUT9)
IN7 25 — 1 AREA IN7 25 — 3
1 15 1 AREA 15
IN8 6 — — (OUT10) IN8 6 — — (OUT10)
N9 | 26 | SETON| 35 N9 | 26 | SETON| 35
INTO | 7 s INP_| 16 INTO | 7 |— — INP_| 16
SVRE | 36 SVRE | 36
SETUP| 27 — —— «ESTOP| 17 SETUP| 27 — ——¢ «ESTOP| 17
HOLD| 8 — ——¢ *ALARM| 37 HOLD| 8 — —¢ *ALARM| 37
DRIVE| 28 — —¢ -COM1| 18 DRIVE| 28 (— ——% -COM1| 18
RESET| 9 [— — ~COMt | 19 RESET| 9 [— —1 -Com1| 19
-COM1| 38 -COM1| 38
VON| 29 (— —¢ SVON| 29 |— ——-
Svo -COM2 | 20 -COM2 | 20
-COM2 | 39 -COM2 | 39
-COM2 | 40 -COM2 | 40
I/0 1 Eingangssignal I/0 1 Ausgangssignal
Benennung Details Benennung Details
+COMA1 . . .
Anschl 24 V fir das E -/A |
+COM2 nschiuss =4 VI das Bingangs-Ausgangssigna OUTO bis OUT8|  Gibt Schrittdaten-Nr. wahrend des Betriebs aus
. Schrittdaten spezifizierte Bit-Nr.
IN IN ) -
0 bis IN8 (Standard: Bei Verwendung von 512 Positionen) (?)llﬁ';) Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
IN9 Schrittdaten spezifizierte erweiterte Bit-Nr. AREA(OUT10) Ausgabe, wenn sich alle Antriebe innerhalb des Bereiches
IN10 (Erweiterung: Bei Verwendung von 2048 Positionen) befinden.
SETUP Befehl fir Riickkehr zur Ausgangsposition SETON Ausgabe, nach Abschluss der Riickfahrt in die
HOLD Betrieb wird voriibergehend angehalten Ausgangsposition aller Antriebe.
DRIVE Befehl zu fahren INP Ausgabe, nach Abschluss der Positionierung oder des
RESET Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Schubs aller Antriebe.
Betriebs SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
SVON Befehl fir Servo ON *ESTOP *1 keine Ausgabe bei Befehl fur EMG-Stopp
*ALARM *1 keine Ausgabe, bei Alarm
—-COM1 " . .
_COM2 Anschluss 0 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal
=1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises
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Verdrahtungsbeispiel

Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

 Parallel-l/O-Anschluss

% Zum Anschluss einer SPS an den I/O 1 oder I/O 2 des parallelen I/O-Steckers das I/0-Kabel (JXC-C2-[J) verwenden.
« Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

Elektrisches Schaltschema I/0 2

Modell
Auswahl

|

\

NPN JXC73 PNP JXC83 E
Y
24VDC BUSY1 | 10 24VDC BUSY1 | 10
+COM3 1 ﬂ— +COM3 1 11
BUSY2 | 30 BUSY2 | 30
+COM4 | 21 +COM4 | 21 —
BUSY3 | 11 BUSY3 | 11
Anm. 1 [ [
R BUSY4 | 3t L BUSY4 | 31 IR
NGO 22— AREA1 | 12 NCAm )| 22— AREA1 | 12 gL
NCAm)| 3 — AREA2 | 32 NCAm)| 3 — AREA2 | 32 E L_IIJ
NCAM)| 23 | AREA3 | 13 NgAmy| 23— AREA3 | 13 2
[
NoAm | 4 — AREA4 | 33 NCAmY | 4 — AREA4 | 33 —
po INP1 14 INP1 14 5
nm. I Anm. 1 I 5
Ne 24 INP2 | 34 NCAm) 24 INP2 | 34 2lw
NCAmY| 5 — INP3 | 15 NCAmD| 5 INP3 | 15 = E
[
NCAmY | 25 | — INP4 | 35 NCAmY| 25 — INP4 | 35 il
NCAMY | 5 — «ALARM1 | 16 NCAnY | B — «ALARM1 | 16
NCAm| o6 L «ALARM2 | 36 NeAm| 26— «ALARM2 | 36 —_—
T «ALARM3 | 17 o] 7 «ALARM3 | 17
= *ALARM4 | 37 oo +ALARM4 | 37 7))
Anm. 1 — *
NCamb| 27 —com3 | 18 NCAmY| 27 —com3 | 18 E
NCAmI| g  — —COM3 | 19 N.C.Anm.1) 8 — -COM3 | 19 |
NCAm1| 28 — -COM3 | 38 NCAm1Y)| 28 —— -COM3 | 38
e —
N.C,Anm.1) 9 — -COM4 20 N.C.Anm. 1) 9 — -COM4 20 R
NCAmY| 29 |— —COM4 | 39 NCAmY)| 29 | — —CoM4 | 39 (O]
—-COM4 | 40 —-COM4 | 40 [
Anm. 1) nicht belegt Anm. 1) nicht belegt 8
-
-
o
o
Ll
-l
<<
o
I/O 2 Eingangssignal I/O 2 Ausgangssignal 8
Bezeichnung Details Bezeichnung Details |
+COM3 . ) ) BUSY1 Betriebssignal Achse 1 —
Anschluss 24 V fir das Eingangs-/Ausgangssignal
+COM4 . . Ngangs-/AuSgangssig BUSY2 Betriebssignal Achse 2 E]
NC nicht verwendet BUSY3 Betriebssignal Achse 3 (&)
BUSY4 Betriebssignal Achse 4 »
AREA1 Bereichssignal Achse 1 =
AREA2 Bereichssignal Achse 2 >
AREAS3 Bereichssignal Achse 3 S
AREA4 Bereichssignal Achse 4 %
INP1 Signal Positionierung oder Schub Achse 1 abgeschlossen oS
INP2 Signal Positionierung oder Schub Achse 2 abgeschlossen =
INP3 Signal Positionierung oder Schub Achse 3 abgeschlossen > T
INP4 Signal Positionierung oder Schub Achse 4 abgeschlossen '§) é
*ALARM1 *2 Alarmsignal Achse 1 §E
*ALARM2 *2 Alarmsignal Achse 2 é‘%
=
#*ALARM3 *2 Alarmsignal Achse 3 23
*ALARM4 *2 Alarmsignal Achse 4 3
-COM3 . . )
—_COM4 Anschluss 0 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal

O

%2 Signal des negativ-logischen Schaltkreises

SVC
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Serie JXC73/83/92/93

Optionen

Kabel mit Spannungsversorgungsstecker Hauptsteuerung

JXC-C1

Kabelldnge: 1,5 m (Zubehér)

JXC73/83/93

Kabelfarbe blau (0V)

AWG-GroBe AWG20
Kabelfarbe braun (24V)
1/0-Kabel (1 St) M Controller-Seite SPS- Seite
JXC73/83
JXC —_ CZ —_— (Klemmen-Nr.)
o) (R1.25-4) 40
Sy :
Kabelldnge (L) [m] i 39
1 s f S \ -
) 1 2
3 3 21
5 5 1
Anzahl Trégerkorper 40 . Farbe . Farbe . Farbe . Farbe
AWG-GroBe AWG28 SHENT. |\ nschiusskabel | SUTEN™ | Anschiusskabel | STN™ | Anschiusskabel | SN | Anschiusskabel
1 orange (schwarz 1) 6 orange (schwarz 2) 11 orange (schwarz 3) 16 orange (schwarz 4)
21 orange (rot 1) 26 orange (rot 2) 31 orange (rot 3) 36 orange (rot 4)
2 grau (schwarz 1) 7 grau (schwarz 2) 12 grau (schwarz 3) 17 grau (schwarz 4)
22 grau (rot 1) 27 grau (rot 2) 32 grau (rot 3) 37 grau (rot 4)
3 weif3 (schwarz 1) 8 weil3 (schwarz 2) 13 weil3 (schwarz 3) 18 weil3 (schwarz 4)
23 weiB3 (rot 1) 28 weiB3 (rot 2) 33 weil3 (rot 3) 38 weil3 (rot 4)
4 gelb (schwarz 1) 9 gelb (schwarz 2) 14 gelb (schwarz 3) 19 gelb (schwarz 4)
24 gelb (rot 1) 29 gelb (rot 2) 34 gelb (rot 3) 39 gelb (rot 4)
5 pink (schwarz 1) 10 pink (schwarz 2) 15 pink (schwarz 3) 20 pink (schwarz 4)
25 pink (rot 1) 30 pink (rot 2) 35 pink (rot 3) 40 pink (rot 4)
DIN-Schiene i Achsen | Fir 4 Achsen | L
JXC92  JXC73/83/93 7,5 12,5 5,25
AXT100-DR-[_] - Fostand)
+ For [Cdie "Nr." aus der nachstehenden Tabelle eingeben. Siehe | o]  _l S
Abmessungen auf Seiten 93 und 96 fiir Befestigungsdimensionen. e g hihihid "
o)
L MaB 5 8
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110,5]| 123 |1355| 148 |160,5| 173 [185,5| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 |385,5| 398 |410,5| 423 |435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz (mit 6 Befestigungsschrauben) FEES] EIE

JXC-21

JXC92

JXC73/83/93

Ist zu verwenden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf den Controller der Schraubenmontage-Ausfiihrung nachtraglich montiert wird.
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Optionen

Controller-Programmierset

JXC-Wi1

IController-Programmierset
(Japanisch und Englisch sind
erhéltlich.)

JXC73/83/93

Inhalt

(2USB-Kabel
h (Ausfihrung A-B)

g«--m:r: {————(l——=33--»

S . ‘\

Systemvoraussetzungen Hardware

(DController-Software (CD-ROM)
(2USB-Kabel (Kabellinge: 3 m)

Bezeichnung Modell
(1 | Controller-Software JXC-W1-1
@ | USB-Kabel JXC-W1-2

+ Kann separat bestellt werden.

Controller-Programmierset [

JXC-MA1"

IControlIer-Programmierset

(Japanisch und Englisch sind erhéltlich.)

Inhalt

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows 7 oder Windows
8.1 und USB1.1- oder USB2.0-Anschluss.

* Windows® ist ein eingetragenes Markenzeichen der Microsoft
Corporation in den Vereinigten Staaten.

(@USB-Kabel
(Ausflihrung A-B)

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Systemvoraussetzungen Hardware

(DController-Software (CD-ROM)*1
(2USB-Kabel (Kabellinge: 3 m)

Beschreibung Modell
(1 | Controller-Software JXC-MA1-1
@) USB-Kabel JXC-MA1-2

+ Kann separat bestellt werden.

O

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows 7 oder Windows
8.1 und USB1.1- oder USB2.0-Anschluss.

+1 Die Controller-Software beinhaltet auch spezifische Software fir 4
Achsen.
= Windows® ist ein eingetragenes Markenzeichen der Microsoft
Corporation in den Vereinigten Staaten.

SMC 102

/83/92/93 Y2 (&} ‘ LECPA‘ LECP1 | LEC-G ‘

JXC73

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset




Serie JXC73/83/92/93

Optionen: Antriebskabel

[Robotikkabel, Standardkabel fiir Schrittmotor]

Fr 3 Achsen | Fir 4 Achsen |

JXC92  JXC73/83/93
LE-CP-

Kabellénge (L) [m]
1,5

3

5
g1
10*1
15+
201
ertigung auf Bestellung
nur Robotikkabel)

-]

O W > o uw =

#1

=

Kabeltyp ®

Robotikkabel
(flexibles Kabel)

Standardkabel

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Antriebsseite

(Klemmen-Nr.)

(|

(14,7)

Al Bl —~ —
| SRR
A6 B6 = -

Stecker A

@
2

Stecker C

(30,7)

L

Controller-Seite
————

(14,2)

(Klemmen-Nr.)

T 142
= St 6 (135)
e
= 15-fd

LE-CP- 3&/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Controller-Seite

(+1 Fertigung auf Bestellung) _ Stecker C  (14,2)  (Klemmen-Nr.)
[Te)
Antriebsseite o F 14552
(Klemmen-Nr.) «——=-22= = S = 5 ;E;l 6
A1l Bl = == =
N[ : I —
= : S
A6 B6 — — —~
(14,7) Stecker A — 1
307) |5 © L Stecker D (11)
. Stecker A Stecker C
el Klemmen-Nr. el Klemmen-Nr.
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
____Abschirmung ___ Kabelfarbe Kliﬁ(r:rlgr:-?\l i
Vce B4 4 - T braun 12
GND A4 ¢ i + — schwarz 13
A e BRI O.C ¢ GHERINS S z
A A5 1 T T schwarz 6
B B-6 ¢t - + - 1 orange 9
B A-6 o T 7 schwarz 8
AEEELEE. = 3

[Robotikkabel, Standardkabel mit Motorbremse und Sensor fiir Schrittmotor]

Fr oren i chen

JXC92  JXC73/83/93

LE-CP-

-B-[ |

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Antriebsseite

Controller-Seite

Stecker C

(14,2)

(Klemmen-Nr.)

(Klemmen-Nr.) Stecker A g
AMFEE BT = === S
Elle S| 0
Astiill B = L |
no{E g, ST —
[ J
A3 %BS et =
SteckerB 2
(14,7) (C N D ———

LE-CP- 3 2/Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(*1 Fertigung auf Bestellung)

(Klemmen-Nr.)

7

AMFERB1 =
AG IEM B6 =

=

Antriebsseite  giacker A

3)

J6

Controller-Seite
(14,2)

Stecker C (Klemmen-Nr.)

M (D 5,5)

Kabellédnge (L) [m]
1 1,5
3 3
5 5
8 8*1
A 10*1
B 15*1
C 20*1
x1 Fertigung auf Bestellung
(nur Robotikkabel)
Mit Motorbremse und Sensor ®

Kabeltyp ®

Robotikkabel
(flexibles Kabel)

Standardkabel

103

Al B1 & ==
S ;D 3 \
b= HE TR
SteckerB @
(14,7) HE A D ) L

. Stecker A Stecker C
el Klemmen-Nr. Reliliiziis Klemmen-Nr.

A B-1 braun 2

A A-1 rot 1

B B-2 orange 6

B A-2 gelb 5

COM-A/COM B-3 grin 3

COM-B/— A-3 blau 4
___Abschirmung___ Kabeltarbe |, o0

Vce B-4 % 7 R 7 3 braun 12

GND A4 ¢ i + — schwarz 13

2 e BRI O.© ¢ GHERINS S L

A A5 1 T T schwarz 6

B B6 ¢ - + — orange 9

B A-6 o T = schwarz 8

SteckerB | 7771 - 3

Klemmen-Nr.

" e IS O O ¢GRI - .

Motorbremse (-) A-1 9 schwarz 5

e s I @ 0 © GRS T !

Sensor (=) A-3 1 blau 2

ZSNC




/A\ Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schutzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte ,,Achtung®, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise missen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC) " und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko,

die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur Folge
haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Achtung:

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

/A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die
schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge hat,
wenn sie nicht verhindert wird.

/A\ Gefahr:

/A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist

die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berlcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von
entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen
werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst
dann ausgefuhrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mussen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefthrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungs-technik konstruiert und hergestelit. Fiir den Einsatz
in anderen Anwendungen oder unter den im folgenden aufgefiihrten
Bedingungen sind diese Produkte weder konstruiert, noch ausgelegt:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen

technischen Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien
oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung
mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten, Medizinprodukten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken,
Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausrtistungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrucklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

1) ISO 4414: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4418: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik
|IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausristung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

A Achtung

3) Anwendungen, bei denen die Moglichkeit von Schaden
an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und die
eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4) Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein
doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausfallen und eine
regelmaBige Funktionsprufung erfordern.

A Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der
Fertigungsindustrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, missen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur
Verfigung stellen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachstgelegene
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur

,Einhaltung von Vorschriften“.Lesen Sie diese Punkte durch

und erklaren Sie Ihr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt
verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem

Land in ein anderes hat nach den an der Transaktion
beteiligten Landern geltenden Sicherheitsvorschriften und
-normen zu erfolgen. Vor dem internationalen Versand eines
jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen, dass alle
nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt
sind und befolgt werden.

A Achtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Instrumente
im gesetzlichen Messwesen bestimmt.

Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente
wurden keinen Prufverfahren zur Typengenehmigung
unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen
Lander vorgegeben werden.

Daher durfen SMC-Produkte nicht fir Arbeiten bzw.
Zertifizierungen eingesetzt werden, die im Rahmen der
Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.
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