Pinze elettriche C€ s

@ Con funzione di prevenzione cadute @ Energy saving

(Tutte le serie dispongono del meccanismo di bloccaggio automatico). Basso assorbimento.
La forza di presa dei pezzi viene mantenuta durante l'arresto o il
riavvio. | pezzi possono essere rimossi con azionamento manuale.

@ Dimensioni compatte e varianti apertura maggiorata @ Con funzione di controllo presa
Disponibile la forza di presa equivalente alle pinze Identifica i pezzi di dimensioni diversef/rileva
pneumatiche comunemente usate. il montaggio e la rimozione dei pezzi.

@ E possinile impostare posizione, velocita e forza. fino a 64 punti

Tipo Z (2 dita) Tipo ZJ (2 dita)

Compatte e leggere, diverse forze di presa Con protezione antipolvere (equivalente a IP50)

Serie LEHZ 3 tipi di materiale della protezione (Solo porzione dita)
Taglia entrg::iaglati Forza di presa [N] ‘
g [mm] Base Compatto & Serie LEHZJ

10 4 226 | s. =] Corsa/
6ail4 ‘hﬂﬂi = Taglia |entrambi i lati
16 6 3a8 ,—«"( & [mm] Base | Compatto

20 10 b 10 4 3a6

Forza di presa [N]

16 a 40 11a28 = 6al4
16 6 4a8

25 14 i/
32 22 | 524130 L. 20

10

915210 I a BE 16240 | 11a28
Tipo F (2 dita) Tipo S (3 dita)

Apertura maggiorata, in grado di trattenere diversi tipi di pezzi In grado di trattenere pezzi rotondi.

Serie LEHF Serie LEHS
Corsa/ = Corsa/ F di N
Taglia |entrambi i lati| Forza di presa Taglia |entrambi i lati sl e L]
[mm] [N] [mm] Base | Compatto
10 16 (32) 3a7 10 4 22a55 | 1.4a35
20 24 (48) 11a28 20 6 9a22 7a1l17
32 32 (64) 482120 32 8 36 2 90 —
40 | 40 (80) 722180 40 12 522130 —

(): Corsa lunga

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Controllore/driver
»Comando a treno

»Tipo programmabile di impulsi
serie JXC73/83 serie LECPA

»Tipo a programmazione »Rete compatibile con Fieldbus
semplificata serie JXCL1
serie LECP1 serie JXC92/93

Serie LEH

CAT.EUS100-77Eee-IT



Pinza elettrica a 2 dita

©00000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000a

Serie LEHZ/Taglia: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/Taglia: 10, 16, 20, 25
Serie LEHF/Taglia: 10, 20, 32, 40

eCompatte e leggere
Diverse forze di presa

Peso: 1 65 g

(LEHZ10)

Peso:

e N
Opzioni dita

Vite di azionamento
manuale

[ S
Montaggio con
filettatura laterale

e —
o

I
L

Compatta

1359

(LEHZ10L)

Serie LEHZ

Per I'apertura e la chiusura delle dita
(quando l'alimentazione viene spenta)

Foro passante in direzione
di apertura/chiusura

Vite di scorrimento

Resistenza all'attrito
ridotta grazie ad un
trattamento speciale

o Guida lineare
Dita piatte

\ /

Caratteristiche 1

Prevenzione del disallineamento della guida lineare

2 perni di posizionamento
prevengono il disallineamento.

SvVC

O

@ Protezione antipolvere con tenuta stagna (Equivalente a Ps0)

® Evita la penetrazione di schegge di lavorazione, polveri, ecc.
® Previene eventuali spruzzi di grasso, ecc.

@ 3 tipi di materiale della protezione (Solo porzione dita)

® Gomma al cloroprene (nera): Standard
© Gomma fluorurata (nera): Opzione
©® Gomma siliconica (bianca): Opzione

Protezione antipolvere
encoder

Gomma siliconica

Protezione senza sporgenze

La struttura pieghevole verso
l'interno non crea sporgenze
durante I'apertura e la chiusura
della protezione evitando
interferenze con il funzionamento
di altri dispositivi.

(LEHZJ)

Serie LEHZJ

Vite di azionamento
manuale

Per I'apertura e la chiusura delle dita
(quando I'alimentazione viene spenta)

Protezione antipolvere encoder

Vite di scorrimento

Resistenza all'attrito
ridotta grazie ad un
trattamento speciale

Protezione antipolvere

Prevenzione del disallineamento della guida lineare

2 perni di posizionamento
prevengono il disallineamento.



Pinza elettrica a 3 dita

Serie LEHSITaglia: 10, 20, 32, 40

@®Apertura maggiorata, in grado ®In grado di trattenere pezzi rotondi.
di trattenere diversi tipi di pezzi.
Peso: 1 85 g

Corsa: (LEHS10)

Corsa lunga

Corsa:

Max. 80 mm

Peso: 1 50 g

(LEHS10L)

(LEHF40K2-40)

(LEHF40K2-80)

Serie LEHS

Vite di azionamento
manuale

Per apertura e chiusura dita

Serie LEHF

Vite di azionamento
manuale/entrambi i lati

Per l'apertura e la Resistenza all'attrito
chiusura delle dita ridotta grazie ad un (senza alimentazione
(quando l'alimentazione | trattamento speciale elettrica)
viene spenta)
1 P

Resistenza all'attrito
ridotta grazie ad un
trattamento speciale

Guida lineare
Prevenzione del disallineamento
della guida lineare Con meccanismo su piani inclinati

ﬁgg!};ﬁ;g&iﬂ?amemo O Grazie al meccanismo a cuneo, & possibile
’ ottenere una forza di presa elevata e compatta.
P .
& SNVC Caratteristiche 2



Serie LEH

Serie LEHZ/LEHZJ

' I[N Utilizzo della filettatura sulla parte
laterale del corpo

I

Perno di
posizionamento
©
ol ]
Direzione di
montaggio
Serie LEHF
| [ Utilizzo della filettatura sul
i corpo
‘ Pemo di 1Direfiong di
 posizionamento\ Wr™°Ma9910

1)

oo b

Serie LEHS

i [\ Utilizzo della filettatura sulla
piastra di montaggio

Direzione di ﬂ

 montaggio

—

Perno di

et &

posizionamento

<Varianti di montaggio>

{ ] Utilizzo della filettatura sulla
i piastra di montaggio

{ [d Utilizzo della filettatura sul
i lato posteriore del corpo

(- ]
Perno di .
posizionamento | | - Perno di
| % posizionamento
Direzione di Direzione di
montaggio montaggio

{ [F] Utilizzo della filettatura sulla
piastra di montaggio

Direzione di
montaggio

Perno di

i [F] Utilizzo della filettatura sul
‘ lato posteriore del corpo

|

Perno di posiz

Direzione di m

4=

5

posizionamento

{[d Utilizzo della filettatura sul
! lato posteriore del corpo

T/

a3

ionamento

ontaggio

E possibile selezionare la direzione di montaggio del cavo motore.

" Ingresso su

Cavo motore i |ato frontale

Protezione connettore |

\\§

Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS
Ingresso su Ingresso su
Ingresso su lato sinistro lato sinistro .

Serie LEHF

Ingresso su lato sinistro  Ingresso su lato destro

lato destro

Ingresso su
lato frontale

el

Cavo motore

Caratteristiche 3

Direzione di montaggio

Perno di posizionamento




Esempi di applicazione

—( Presa dei componenti facilmente deformabili o danneggiabili >7

Controllo della velocita e della forza di presa e posizionamento

Presa in spazi Presa delicata/
ristretti alta frequenza

Identificazione dei Controllo della
pezzi con dimensioni velocita e posizionamento

diverse (corsa minima)

Presa di pezzi cilindrici e sferici

7

Controllo della velocita e della forza di presa

Caratteristiche 4
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Rete bus di campo

Unita gateway (GW) compatibile
con bus di campo
Serie LEC-G

© Gli attuatori elettrici della serie LE sono applicabili ai protocolli bus di campo.

Protocolli bus di campo applicabili: CC-ink 124 Dem L Ethemet/lrb

© Due modalita operative
Step data input: L'attuatore funziona utilizzando i parametri pre-impostati del controllore.
Numerical data input: L'attuatore funziona usando i valori, quali posizione e velocita, inviati dal PLC.

© Sul PLC e possibile controllare i valori della posizione, velocita, ecc.

Rete bus

di campo

p

Unita gateway
(GW)

Protocolli bus di . = IREE0°
campo applicabili CCoLink Dem EtherNet/IP
Max. numero di 12 8 5 12
controllori collegabili
\
24 VDC per
Alimentazione unita gateway

Caratteristiche 5
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Tipo a programmazione semplificata serie LECP1 |

Possibilita di configurare il funzionamento di un attuatore elettrico
senza l'utilizzo di un PC o di un terminale portatile

Motore passo-passo

@ Impostare il numero di posizione 1 @) Impostare una posizione daresto]™_— Y€ Registrazione SeapstVPo)

Impostare un numero registrato Spostare ['attuatore fino ad una Registrare la posizione
per la posizione d'arresto posizione d'arresto usando i pulsanti d'arresto usando il
Massimo 14 punti AVANTI e INDIETRO pulsante SET

Velocita/accelerazione
Regolazione a 16 livelii

Visualizzazione
del numero

Interruttori di

di posizione Selettore .
della regolazione
posizione Pulsanti della velocita

AVANTI
e INDIETRO Interruttori di
- regolazione

 dell'accelerazione

Tipo con ingresso a impulsi serie LECPA

® Controllore azionato mediante segnali a impulsi per consentire il
posizionamento in qualsiasi punto.
E possibile controllare I'attuatore dall'unita di posizionamento del cliente.

Peruch panel

Unita di
posizionamento
PLC

Pinze elettriche
Serie LEH

Driver per motore passo-passo
(Tipo con ingresso a impulsi)
Serie LECPA

©® Segnale di comando per ritorno alla posizione di 0
Consente il ritorno automatico alla posizione di 0

® Con la funzione di limite della forza (disponibile funzionamento forza di spinta/forza di presa)
Funzionamento posizionamento/forza di spinta mediante commutazione segnali.

Caratteristiche 6
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Serie LECP1/LECPA

Tipo a programmazione semplificata

Tipo con comando a treno di impulsi

Elemento LECPA

LECP1

Impostazione parametri e dati di
posizionamento

* Selezionare mediante i tasti di funzionamento del
controllore

* Immettere il valore dal software di programmazione controllore (PC)
* Immettere il valore dal terminale di programmazione

¢ Insegnamento diretto
¢ Insegnamento JOG

* Impostazione "Posizionamento" non richiesta
Posizione e velocita impostati mediante segnali a impulsi

Impostazioni dati di posizionamento

Punti di posizionamento 14 punti

Comando di funzionamento (segnale I/0) | Solo ingresso [IN*] punti di posizionamento

Uscita [OUT"]

Parametri operativi

TB: Terminale di programmazione PC: Software di programmazione controllore

Normal
mode

TB|PC| TB:-PC

Segnale a impulsi
Uscita [INP]

Segnale di completamento

Easy

Tipo con comando a treno
mode

di impulsi
LECPA

Tipo a programmazione
semplificata
LECP1*

Contenuto

Elemento

Caratteristiche 7

MOD movimento | Seezione dela ‘posizione assoluta’e dela‘posizione elatiia” | A | @ [ ] Valore fisso (ABS)
Grafico guida velocita | Velocita di spostamento [ ] Selezione tra 16 livelli
[Posizione]: Posizione target Impostazione non richiesta Insegnamento diretto Insegnamento
Posizione [ BN J o
[Spinta]: Posizione di inizio spinta JOG
Impostazione Accelerazione/decelerazione | Accelerazioneldecelerazione durante il movimento © @ | @ o Selezione tra 16 livelli
PU"_“ .di Forza di spinta | Indice di forza durante l'operazione dispita = @ | @ [ ] Impostazione in unita di 1% Selezionare tra 3 livelli (basso, medio, alto)
posiziona-
mento Livello di trigger | Forzatarget durante l'operazione dispinta = A | @ [ ) Impostazione in unita di 1% Impostazione non richiesta (stesso valore della forza di spinta)
(estratto) | ylocita di spinta | Velocita durante loperazione dispita | A | @ ® | Impostazione in unita di 1 mm/s
Forza di spostamento | Forza durante 'operazione di posizionamento =~ A | @ [ ] Impostazione su (valori diversi per ciascun attuatore) %
Uscita area Condizioni per attivare il segnale in uscitaarea = A | @ [ ] Impostazione in unita di 0.01 mm
. [Posizionel: argheza rispetto alla posizione target Impostazione su (valori diversi per ciascun | IMPostazione non richiesta
I B [Spinta]: quanto si muove durante la spinta Al® L attuatore) min. (unita: 0.01 mm)
Corsa (+) + limite laterale di posizione = X | X [ ] Impostazione in unita di 0.01 mm
) Corsa (-) - limite laterale di posizione = X | X [ ) Impostazione in unita di 0.01 mm
Impostazione -
parametro | ORIG direction | Epsshieinpostreladieionedintomoalaposizionedifasse. =~ X | X [ ) Compatibile Compatibile
I
S ORIG speed Velocita durante il ritomo alla posizione di0asse | X | X [ ) Impostazione in unita di 1 mm/s
Impostazione non richiesta
ORIG ACC Accelerazione durante il ritomo alla posizione di0asse | X | X [ ] Impostazione in unita di 1 mm/s
E possibile testare il funzionamento Mantenere premuto il pulsante MANUAL
JOG [ AN} [ ] continuo alla velocita impostata quando | (®Q) per I'invio costante (velocita & un
viene premuto l'interruttore. valore specificato)
E possibile testare il funzionamento alla | premere una volta il tasto MANUAL @O)
MOVE X | @ [ ] distanza e velocita impostate dalla per loperazione di calibratura
posizione corrente. (velocita e calibratura sono valori specificati)
Test
Return to ORIG [ BN ) [ ] Compatibile Compatibile
Funzionamento dei dati di
Test drive movimentazione ® | @ |(Funzionamento| Non compatibile Compatibile
specificati continuo)
Uscita forzata | Epossibitestarelostato ONOFF dlterminelediuscta, | X | x [ ] Compatibile
E possibile monitorare [a posizione corrente,
DRV mon la velocita corrente, la forza corrente e [ NN J [ Compatibile o
. punti di posizionamento specificati. Non compatibile
Monitor = - 7
E possibile monitorare lo stato
In/Out mon ON/OFF corrente del terminaledi = x | X [ ] Compatibile
ingresso e di uscita.
ALM Condizione E possibile controllare [alarme attualmente ativo, = @ | @ [ ] Compatibile Compatibile (gruppo allarmi visualizzato)
Registro ALM E possibile controllre un allame attivato inpassato, | X | X [ ] Compatibile
E possibile salvare,
File Save/Load inoltrare e cancellare tutti | x | X [ ] Compatibile Non compatibile
i parametri del controllore.
Altro Language Disponibile in giapponese e ininglese. | @ | @ [ ] Compatibile

A: Impostabile da TB Ver. 2. (I dati sulla versione sono indicati sullo schermo iniziale)
* Non & possibile usare il tipo a programmazione semplificata LECP1 con il terminale di programmazione e il kit di impostazione controllore.

% S\VC




Pinze elettriche

Configurazione del sistema/segnale a impulso

@®Pinze elettriche Fornito dal cliente

: PLC

@®Resistenza limite di corrente

LEC-PA-R-0J N

« La resistenza di limitazione M | Alimentazione elettrica per
di corrente viene utilizzata| segnale 110
quando l'uscita del dispositi- |===== 4 24 VDC N°®)

vo di posizionamento seg-
nale di impulso viene emes-
so collettore aperto. Per
i ulteriori informazioni, fare rif-
erimento alla pagina 92.

Nota) Quando & richiesta la conformita a
UL, l'attuatore elettrico e il
controllore devono essere usati con
un‘alimentazione classe 2 UL1310.

@®Driver: ---@Cavo /O
( = Tipo di driver Codici
LEC-CL5-[]

Per CN2

Per CN1
Fornito dal cliente Tipo con comando a treno d'impulsi
Alimentazione per driver LECPA
24 VDC @ : -
@®Connettore del driver (Accessorio)
Nota) Quando & richiesta la conformitaa ~ <Misura cavo applicabile>
UL, l'attuatore elettrico e il AWG20 (0.5 mm?)

controllore devono essere usati con
un‘alimentazione classe 2 UL1310.

@®Cavo attuatore* JELIHEE:)

Tipo di driver Cavo standard Cavo robotico
LECPA (comando a treno di impulsi) LE-CP-[]-S LE-CP-[J

Simbolo * : pud essere incluso nei “Codici di
ordinazione” per |'attuatore.

@Software di programmazione controllore
Il cavo di comunicazione (con unita di
conversione) e il cavo USB sono compresi.
LEC-W2

@Terminale di programmazione
(Con cavo da 3 m)
LEC-T1-3EGL]

N

120.3

mm
200 men /s

Cavo di comunicazione@--------

=

)
’

S5
H

.......... @Cavo USB
(Tipo A-miniB)

2 SNC Caratteristiche 8



Attuatori elettrici SMC

Senza stelo (Motore passo-passo senoz 00

Trasmissione a vite Trasmissione a cinghia Trasmissione a vite Trasmissione a cinghia
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB ]

Compatibile con camera sterile 'A Compatibile con camera sterile |

e LEF

CAT.ES100-87

(/;/,,,

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
._ | Carico max. Corsa ._ | Carico max. Corsa ._ | Carico max. Corsa ._ | Carico max. Corsa
Taglia [Kg] [mm] Taglia [Kg] [mm] Taglia [Kg] [mm] Taglia [Kg] [mm]
16 10 Fino a 400 16 1 Fino a 1000 25 20 Fino a 600 25 5 Fino a 2000
25 20 Fino a 600 25 5 Fino a 2000 32 45 Fino a 800 32 15 Fino a 2500
32 45 Fino a 800 32 14 Fino a 2000 40 60 Fino a 1000 40 25 Fino a 3000
40 60 Fino a 1000

Cursore stelo guidato

Trasmissione a cinghia
Serie LEL

Senza stelo ad elevata rigidita

Electric Actuators.

Trasmissione a vite
serie LEJS

Compatibile con camera sterile

Trasmissione a cinghia
serie LEJB

Etectric Actuator
o
e

e LE)

CAT.ES100-104

CAT.E102

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS serie LEJB Guida a bronzine Guida a ricircolo di sfere
Taglia Carico Corsa Taglia Carico Corsa Taglia Carico Corsa Taglia Carico Corsa
9 max. [Kg] [mm] 9 max. [Kg] [mm] 9 max. [Kg]| [mm] 9 max. [Kg]| [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000 25 \ 3 Finoa 1000 25 | 5 Fino a 1000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Senza stelo a profilo ribassato

Tipo base Guida a cuscinetti Guida lineare singola Guida lineare doppia
Serie LEMB incrociati Serie LEMH serie LEMHT
serie LEMC

CAT.ES100-98

serie LEMB serie LEMC serie LEMH serie LEMHT
.| Carico max. Corsa .| Carico max. Corsa .| Carico max. Corsa .| Carico max. Corsa
Taglia Taglia Taglia Taglia
o [Kg] [mm] 9 [Kg] [mm] 9 [Kg] [mm] g [Kg] [mm]
25 6 Fino a 2000 25 10 Fino a 2000 25 10 Fino a 1000 25 10 Fino a 1000
32 11 Fino a 2000 32 20 Fino a 2000 32 20 Fino a 1500 32 20 Fino a 1500

Caratteristiche 9
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Attuatori elettrici SMC

Tipo con stelo (i passopasso B

Tipo base Tipo con motore in linea Tipo con stelo guidato Tipo con stelo guidato Electrc Actuators
Serie LEY Serie LEYCID serie LEYG [Tipo con motore in linea
[rivsecvisiin)

serie LEYGLID

CAT.E102
serie LEY serie LEYG
._ [Forzadispinta Corsa . [Forza di spintal Corsa
Taglia Taglia
9 IN] [mm] g IN] [mm]
16 141 Fino a 300 16 141 Fino a 200
25 452 Fino a 400 25 452 Fino a 300
32 707 Fino a 500 32 707 Fino a 300
40 1058 Fino a 500 40 1058 Fino a 300

Tipo base Tipo con motore in linea Tipo con stelo guidato Tipo con stelo guidato
serie LEY serie LEYCID serie LEYG [Tipo con motore in linea
serie LEYGED

serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
. [Forza di spint Corsa . [Forza di spint Corsa . [Forza di spintal Corsa . [Forza di spint Corsa
Taglia IN] [mm] Taglia IN] [mm] Taglia IN] [mm] Taglia IN] [mm]
25 485 Fino a 400 25 485 Fino a 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Fino a 500 32 736 Fino a 500 32 588 32 736
63 1910 Fino a 800
Unita di traslazione (Motore pesso-passo sen+ 100
Serie LES Serie LESH G i
Tipo base/tipo R Tipo simmetrico/tipo L Tipo basef/tipo R Tipo simmetrico/tipo L
serie LESCIR serie LESCIL

serie LESHCOIR serie LESHOIL

Taglia  Corcomax. Corsa l’lp.o cL?SrEOIt)ore in lineaftipo D Taglia| Cicomax.  Corsa Z'P_o f_"Er'S":S’Be in linea/tipo D
[Kg] [mm] erie [Kg] | [mm] erie
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
16 . 30, 50 16 6 | 50,100
75, 100 ”s s | 50,100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Miniaturizzato (Motore passo-passo (Servo24 Vog)

Tipo con stelo Microslitta
serie LEPY serie LEPS

Unita rotante (Motore passo-passo (Seno24voo)
Tipo base
serie LER

Electric Actuators.

Tipo a alta precisione

Electric Actuators

CAT.E102

serie LERH

e
= serie LER
Serie LEPY serie LEPS Taglia Coppia rotazionale [N-m] | Max. velocita [°/s]
Taglia Carico max. Corsa Taglia Caricomax. | Corsa 9 Base | Coppia elevata | Base | Coppia elevata|
[Kg] [mm] [Kg] [mm] 10 |0.22| 0.32
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
25, 50, 75
10 2 10 2 50 50 6.6 10

SMC

N

Caratteristiche 10



Attuatori elettrici SMC

Pinza (Motore passo-passo (Sevo/2¢ VDQ)

Tipo a 2 dita Tipo a 2 dita Tipo a 2 dita
Serie LEHZ Con protezione antipolvere Corsa lunga
Serie LEHZJ Serie LEHF

Tipo a 3 dita
serie LEHS

Electric Actuators.

CAT.E102

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
. | Max. forza di presa [N] | Corsalentrambi .| Max. forza di presa [N] | Corsalentrambi . | Max. forza di | Corsalentrambi .| Max. forza dipresa[N] | Corsa/

72912 [ Base | Compatto | ikilmn  '°9" Base| Compatto| iifmm 29" “presaN] | itifnn ' 9" Base| Compatto dametromni

0 ., 6 4 0 ., 6 4 10 7 16 (32) 10 |55 35 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 | 4 28 14 40 180 40 (80) 40 [130 — 12

32 130 — 22 Nota) ( ): Corsa lunga

40 | 210 — 30

Controllori/Driver

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Servomotore (24 VDC) Controllore di 4 assi

Tipo programmabile Tipo programmabile semplificata

Serie LECA6 Serie JXC73/83 Serie LECP1

@ 64 punti di posizionamento @14 Pu'nti di

@ Ingresso mediante kit di pOSIz'lonamlento
configurazione controllore [} Conflgurazlone dal
o terminale di pannello di controllo
programmazione

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Serie JXCJ1

PROFI
BlU[S

EtherCAT.

Serie JXC92
Etherlet/IP

Pulse Input Type
Serie LECPA e

Devicei'et

Etheri'et/IP
@ IO-Link

Tipo a programmazione

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Tipo a programmazione semplificata
(Con autoapprendimento corsa)

Serie LECP2

@ Funzionamento end to end
simile al cilindro pneumatico gl :‘

@ 2 punti fine corsa + 5
12 punti intermedi

i
)

©

&
LY \}

-

Specifico per la serie LEM

Rete compatibile con Fieldbus/Unit Gateway (GW)

Serie JXC93 Serie LEC-G
Ethen\et/IP @
BJUJS '::‘%
CCLinkd %

Devicei'et

,h..,

L JL J

Ethen'et/IP

Servomotore AC

Tipo con comando a treno di impulsi

Serie LECSA CC-Link P
Serie LECSB =y Serie LECSC
s CCink

@ Encoder assoluto (LECSB)
@ Posizionatore (LECSA)

%fﬂu':'[“%z

=
S
m
|

e
’E
I

Serie LECSA Serie LECSB

Tipo MECHATROLINKII
Serie LECYM

ll.l MECHATROLINK - T

Tipo MECHATROLINKII
Serie LECYU

.l.l MECHATROLINK - IT

Caratteristiche 11

N

Tipo con ingresso diretto

Tipo SSCNETII
Serie LECSS

47 SSCNET I

Tipo SSCNETII/H
Serie LECSS-T

47 SSCNETIVH

RVO SYSTEM CONTROLLER NETWOE g I
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Varianti della serie

Pinza elettrica a 2 dita serie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Corsa di apertura/ Forza di presa [N] Velocita di Serie Paaina i
Taglia chiusura su apertura/ | controllore/ rifegmento
entrambi i [ati [mm)] Compatto (chiusura (mm/s) driver

10 | 4 | 6ai4 w 5a80
6 | 6 | 3a8 |
LEHZ 20 | 10 | 16 a 40 11a28 5a 100 Pagina 1
25 | 14 |
32 | 22 | s2a130 | — |
40 | 30 | s4azio| — | o2 120
Serie LECP1 | ———
10 | 4 | 3a6 | o
‘ 6al14 5a80 ,
16 | 6 | 428 | Serie LECPA .
LEHZJ Con protezione antipolvere LEHZJ 20 | 10 | Pagina 15
16240 | 11a28 | 5a100
25 | 14 |
10 |16 (32) Nota)| 3a7 | s5a80
LT 20 |24 (48) Now)| 11a28 | —
32 |32 (64) Notw)| 482120 | 5a100
40 |40 (80) Not@)| 722180 |

Nota) ( ): Corsa lunga

Pinza elettrica a 3 dita serie LEHS

Corsa di apertura/ Forza di presa [N] Velocita di Serie Pagina i

chiusura su apertura/ controllore/ St
entrambi i lafi [mm] Compatto |chiusura (mmis) driver

10 | 4 | 22a55 | 14235 | 5a70 |
20 | 6 | 9a22 | 7a17 | 5a80 |SerieLECP1|
LEH P
S 32 | 8 | 3a9 | — | s5a100 |SerieLECPA oo
40 | 12 | 52a130 | — | s5a120 |

Controllore/driver LEC

Tensione I/O parallelo Numero di Pagina d
Tipo i d'alimen- posiziona- | .~
compatibile | © . 0 Wm menti | ferimento

Motore

Tipoa 6 ingressi 6 uscite
programmazione | LECP1 MSotore p/azs‘s‘o\j)gs(;o 2f1\é|3/0 (Isolamento (Isolamento 14 Pagina 58
semplificata (i ) I fotoaccoppiatore) | fotoaccoppiatore)
Tipo con 5 ingressi 9 uscite
. Motore passo-passo | 24 VDC )
ingressoa |LECPA P (Isolamento (Isolamento — Pagina 65
impulsi (EemmA ) | S50 fotoaccoppiatore) | fotoaccoppiatore)

Introduzione 1
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Tipo

OPinza elettrica a 2 dita serie LEHZ

Selezione del MOAEIIO .. e e Pagina 1
CodiCi di OrdiNAZIONE ovveeeeeeeeee e Pagina 7
Specifiche ................................................................................................ Pagina 9
COSITUZIONE - et e Pagina 10
DIMENSION -t Pagina 11
Opzioni D oo Pagina 14

OPinza elettrica a 2 dita/con protezione antipolvere serie LEHZJ

Selezione del MOAEIIO . oo e Pagina 15
CodiCh di OFrdINAZIONE oo e Pagina 21
Specifiche ................................................................................................ Pagina 23
COSITUZIONE - oot Pagina 24
DN N S N ettt Pagina 25

OPinza elettrica a 2 dita serie LEHF

Selezione del MOAEIIO ... e Pagina 27
CodiCi di OrdINAZIONE evee e Pagina 31
SPECIfiChe .o Pagina 33
COS TUZIONE - oot e, Pagina 34
DM BN S O« e e, Pagina 35

OPinza elettrica a 3 dita serie LEHS

Selezione del MOAellO ..o Pagina 40
CodiCi di OrdINAZIONE evve e Pagina 43
SPECIfiChe ..o Pagina 45
COSIIUZIONE oo, Pagina 46
DIMENSIONT oo Pagina 47
Precauzioni specifiche del prodotto ...........cccccoooiil Pagina 49

OMotore passo-passo (Servo/24 vDC) Controllore/driver

Unita gateway/serie LEC-G .....c.cocooovoiiiiiiiecceccc Pagina 55
Controllore a programmazione semplificata/serie LECP1 ............... Pagina 58
Driver per motore passo-passo/serie LECPA ..., Pagina 65

Kit di programmazione controllore/LEC-W2 ............................... Pagina 72

Terminale di programmazione/LEC-T1............ Pagina 73
Controllore per motore passo-passo/serie JXC[ 1 .......................... Pagina 76
Controllore multiasse per motori passo-passo/serie JXC73/83/92/93 ...... Pagina 86

Introduzione 2
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Model
Selection

|

\

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Step Motor (Servo/24 VDC)

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Pinza elettrica a 2 dita
Serie LEHZ

Selezione del modello #

Procedura di selezione

Confermare la
di presa.

forza » Confermare il punto di » Confermare la forza
presa/sporgenza. esterna sulle dita.

m Confermare la forza di presa.

Confermare le
condizioni.

Esempio
Peso del pezzo: 0.1 kg »

Forza di spinta: 70 %

Calcolare la forza di Selezionare il modello in base Selezionare la
presa richiesta. al grafico della forza di presa. velocita di spinta.
Linee guida per la selezione della pinza in LEHZ20
base al peso del pezzo 50
@ Sebbene le condizioni varino a seconda della forma del \ \ \
pezzo e del coefficiente di attrito tra gli accessori e il pezzo, — Forza di spinta 100 %
selezionare un modello in grado di garantire una forza di Z, 40 ‘
presa di 10-20 volte N°®) i| peso del pezzo, o anche di piu. '8
Nota) Per ulteriori dettagli, esaminare il calcolo della forza di g 30 70 %
presa necessaria. s 27 T
@ Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni o ﬁ 20 40 %
forti impatti, prendere in considerazione l'adozione di un N
maggiore margine di sicurezza. L 10
Esempio) Se si desidera impostare la forza di presa ad un
valore 20 volte, o piu, superiore al peso del pezzo. 0
Forza di presa necessaria 0 203040 60 80 100 120 140
=0.1kgx20x9.8m/s?2=19,6 N o piu Punto di presa L [mm]

|

Se si seleziona LEHZ20.

La forza di spinta & uno dei valori dei dati di movimentazione inseriti nel controllore. ® Dal punto di intersezione tra la distanza del punto di

Distanza dal punto di presa: 30 mm

Velocita di spinta: 30 mm/sec

| |

presa L = 30mm e la forza di spinta del 70 %, si
ottiene una forza di presa di 27 N.

@ La forza di presa € 27.6 volte maggiore del peso del
pezzo e pertanto soddisfa un valore di
impostazione della forza presa di 20 volte o piu.

Calcolo della forza di presa richiesta

@ &
o o
Accessorio
|
F |
N
(i
uF | uF
mg

LEHZ20
= 110 — . —
o Forza di spinta e campo livello di innesco
g 100
o0
Se un oggetto viene afferrato come si mostra 'E 80
nella figura sulla sinistra e con le seguenti 3 70
=
definizioni, ]
F: Forza di presa [N] *E 60
u: Coefficiente d’attrito tra gli & 50
accessoti e il pezzo = 40
m: Peso del pezzo [kg] 5
. ; itazi 30
g: Accelerazione gravitazionale (= 9.8 m/s?) = 0 10 20 30 40 50 60
mg: Peso del pezzo [N] o
Dito Le condizioni nelle quali il pezzo non cade sono Velocita di spinta [mm/sec]
2xuF>m s . . .
ZxpF>mg @ La velocita di spinta viene soddisfatta nel punto in
T—Numero dita cui si incrocia il 70 % della forza di spinta con i 30
mg mm/sec della velocita di spinta.
per cui, F > . T
F 2xpu Nota) Controllare il campo della velocita di spinta
Con “a” che rappresenta il margine extra, rispetto alla determinata forza di spinta [%].
Pezzo “F” & determinato dalla seguente formula:
L
F_2xuxa

“Forza di presa almeno 10/20 volte il peso del pezzo”

* Tale valore raccomandato da SMC viene calcolato con un margine di “a” = 4, per impatti che
possono verificarsi durante il normale trasporto.

Se u=0.2 Se u=0.1
L B L B
F_2x0_2x4_10xmg F_2x0_1x4_20xmg
[10xpeso del pezzo] [20xpeso del pezzo]

<Riferimento> Coefficiente d'attrito u (dipende dall'ambiente
operativo, dalla pressione di contatto, ecc.)

Coefficiente d'attrito .| Accessorio — Materiale dei pezzi (linea guida)
0.1 Metallo (rugosita superficiale pari o inferiore a Rz3.2)
0.2 Metallo
0.2 min. Gomma, resina, ecc.

Nota)e Anche nei casi in cui il coefficiente di attrito & maggiore di n = 0.2, per
motivi di sicurezza, selezionare una forza di presa che sia almeno 10/20
volte superiore al peso del pezzo, come raccomanda SMC.

* Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni o forti
impatti, prendere in considerazione I'adozione di un maggiore margine.
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Selezione del modello

Selezione del modello Serie LE HZ

(2 conferma della forza di presa: Serie LEHZ

e Indicazione della forza di presa
La forza di presa riportata nei grafici sotto € indicata con "F*,
che & la spinta di un dito, quando entrambe le dita e gli
accessori sono completamente a contatto con il pezzo cosi
come viene mostrato nella figura sotto.

Stato di presa esterna

® Impostare il punto di presa del pezzo "L* in modo che si trovi
all'interno del campo indicato nella figura sotto.

Stato di presa interna

|
|4
[ . (|
© ©
e Dito

L

anl]] -

Accessorio

N
.
mal L |
& ©
N 111111122 Dito
| A
Accessorio 1
L: Punto
—F di presa
Pezzo F: Forza
di presa

- i . L: Punto
F &ij’ F di presa
P F: Forza
€220 dij presa

* La forza di spinta & uno dei valori dei dati

* La forza di spinta & uno dei valori dei dati

(0
c
k<]
N
<
[0}
(4]

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ M LEHZ ’

9
(&)
L
=1
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatta di movimentazione inseriti nel controllore. E
O
LEHZ10 LEHZ10L L_IIJ
20 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.) 8 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.)
_ _ <
£ 10 F di spinta 100 % £ 6 ?5
w orza di spinta o o ~——
. —orzaci . [~ Forza di spinta 100 % IiIJ
[0 [0
5 8 S —— b
¥ 40 % B = 0% | ]
o 4 o 0
i - X
S
0 0 =
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 %
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm] =
<«
LEHZ16 LEHZ16L 2
20 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.) 10 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.) =
Z 16 Z 8~ So2
[T L w \ NGS
— o, =
S 4o Fepzaelipfalne 1o S & ~__| Forza di spinta 100 % 3 Sg
g T g ~ ~—— )
S T 70% s, T~—_ | 70% — o=
‘\ —
© — © ~ \\
N —— N
S 4 — 40 % 5 o T | 40%
- -
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]

O



Serie LEHZ

Selezione del modello

m Conferma della forza di presa: Serie LEHZ

* La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati

* La forza di spinta & uno dei valori dei dati

Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatta di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.) 35 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.)
Z 40 Forza di spinta 100 % = 30 Forza di spinta 100 %
TH w 25 ‘
& 30 3
o,
g QA’ g 20 — 70 %
S 20 = 5 15 [
g e g 10 40 %
L 10 L 5 e
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZ25 LEHZ25L
50 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.) 35 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.)
Z 40 Forza di spinta 100 9 z 30
= \& ' spinta ° = ~———____Forza di spinta 100 %
w w 25 ——
% 30 70 cy § 20 \
a5 y s B 70 %
S 20 5 15
0,
g —_— 40 % g 10 40 %
o 10 o
L L 5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZ32
160 Precisione forza di presa: 20 % (F.S.) ] Selezione della velocita di spinta
. E di spinta 100 % @ Impostare la [Forza di spinta] e la [Bassa tensione di
Z oo} ——=—_0rza ciSpinia ° innesco] entro i limiti indicati nella figura sotto.
L
s Base
o — o, —
a 80 —=70% = 110 Forza di spinta e campo livello di innescd
S 3 100
g 40 % g 90
o 40 £ 80
o 70
0 2 60
0 50 100 150 200 250 8 50
Punto di presa L [mm] § 40
S 30
LEHZ40 g o0 10 20 30 40 50 60
250 Precisione forza di presa: 20 % (F.S.) & Velocita di spinta [mm/sec]
- Compatta
= 200 Forza di spinta 100 % — 1?0
= T % 100 Forza di spinta e campo livello di innescg
© 3
@ 150 _— 3 90
o 70 % =
S_ '\\o_~ g 80
S 100 » 2 70 T
g 40% 2 60
B —
QS 50 g 50
s 40
0 5 30
0 50 100 150 200 250 I 0 10 20 30 40 50 60
Punto di presa L [mm] £ Velocita di spinta [mm/sec]




Selezione del modello Serie LE HZ

m Conferma del punto di presa e della sporgenza: Serie LEHZ

@ Stabilire la posizione di presa del pezzo in modo tale che la sporgenza totale "H* rimanga entro i limiti indicati nella figura sotto.
@ Se la posizione di presa si trova al di fuori del limite, potrebbe accorciarsi la speranza di vita della pinza elettrica.

Stato di presa esterna

Stato di presa interna

0o T%ﬂ 0o T%:ﬁ
- _ _ F : :
o O o 1;;;;:;;;L__4é,,‘ T R i!|| 0 o j;g;;:;;;g__4é,,
— ]
Posizione Posizione
di presa L H: Sporgenza di presa L H: Sporgenza
L: Punto di presa L: Punto di presa
* La forza di spinta € uno dei valori dei dati * La forza di spinta € uno dei valori dei dati
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatta di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100
'g‘ 80 'g' 80
T 60N T o> >
g N, g N
c \/o c A J0 o
S 40 ~ g 40— o %
g M3 205 N g Y 5o
o 20 %25 © o 20 /7[‘a
P N 700 D
% o, %"'Iil N 0o N
0 - 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140
_. 120 _. 120
E 100 \\ E 100 \\ yS
T 80 N T g N2,
© 0o © NV
N o, N S‘p.
S 60 o, . S 60 N\ i,
% eetyi < % \ 7000/
g 40 N PN g 40 20,
@ 2 709 TN & N% 4
20 0 o 20 0 s
d \\ \{
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZ20 LEHZ20L
140 140
_. 120 _. 120
IS IS
£, 100 £ 100
T <, T
R 80 0o R 80 }40 o
5 o0 5 60 S,
=g Lo > =g 2o
g 40 39 o 0 % g 40 {sp .
(%)) 20 \e@ Ib[e 2] 20 %’Q 70
0 W?\ 0 W
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
ZS\VC
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c
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N
<
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS W[ LEHF 1[ LEHZJ M LEHZ ’

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHZ

Selezione del modello

(2P conferma della forza di presa: Serie LEHZ

* La forza di spinta & uno dei valori dei dati * La forza di spinta & uno dei valori dei dati
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatta di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
'E 200 'E 200
£ £
T 150 - T 150 20
g \ 0 % g % qoo/o
S 100 ~ g 100
2 R 2 .
o 50 N o 50 \
0 \ 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZ32
250
‘T 200
S
T 150 %
© )
5 100 [ S
(=) N\ >
5 %
Q.
o 50 -
0 ~
0 50 100 150 200 250
Punto di presa L [mm]
LEHZ40
250
'E 200
S
T 150
© 40 )
N NG
= 0o
S 100 x %
& s .
\’\\
\
0
0 50 100 150 200 250
Punto di presa L [mm]
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Selezione del modello Serie LEHZ

(=B conferma della forza esterna sulle dita: Serie LEHZ

1

Fv

Fv: Carico verticale Mp: Momento flettente
ammissibile

My
~—

-

O
=N =

[cX:]
(0]

T

i £l

‘\_/
Mr

Mr: Momento torcente  My: Momento flettente

H, L: Distanza dal punto in cui viene applicato il carico [mm

Modello Car.ico. \{erticale Momento statico ammissibile
ammissibile Fv [N] | Momento flettente: Mp [N-m] | Momento flettente: My [N-m] | Momento torcente: Mr [N-m]
LEHZ10(L)K2-4 58 0.26 0.26 0.53
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
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6
LEHZ40(L)K2-30 490 45 45 9

Nota) | valori del carico indicati nella tabella sono valori statici.

Calcolo della forza esterna ammissibile (quando si applica il momento)

Esempio di calcolo

(0
c
k<]
N
<
[0}
(4]

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ M LEHZ ’

Peso ammissibile F [N] =

M (momento statico ammissibile) [N-m]

Lx103 *

(*Costante per conversione unita)

Con un carico statico di f = 10 N esercitante un momento flettente
Mp sul punto L = 30 mm dalla guida LEHZ16K2-6.
Puo essere utilizzato.

0.68
30x 103

=22.7 [N]
Carico f =10 [N] < 22.7 [N]

Peso ammissibile F =

O

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Pinza elettrica a 2 dita

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

C € M.
Serie LEHZ

LEHZ10, 16, 20, 25, 32, 40

Etheri‘et/IP @ IO-Link

Compatibile con »Pagina 76
Devicei'et EtherCAT.~

[Compatibile con controllore multiasse per motori passo-passo b Pagina 86 | CO dICI dl or d | naZione

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

1(6P|1
000 660 000 0

0 Taglia 9 Taglia motore 9 Passo @ Tipo a 2 dita Opzioni dita
10 — Base \ K \ Base | —: Base
16 L Nota) Compatto (Foro passante in direzione
20 Nota) Taglia: solo 10, 16, 20, 25 di apertura/chiusura)
25
32 R
40 9 Corsa [mm] @ Opzioni dita
Corsa/entrambii latif  Taglia — | Base (Foro passante in direzione di apertura/chiusura)
4 10 A Montaggio con filettatura laterale
6 16 B | Foro passante in direzione di apertura/chiusura
10 20 C Dita piatte
14 25
22 32
30 40
0 Ingresso cavo motore
Base (Ingresso su lato sinistro) Piano di riferimento montaggio
| 4 ) o
= o B: Foro passante in direzione
— V\ ] Piano dieimerio di apertura/chiusura
J |\ montaggio
Cavo motore
Protezione connettore
/\Precauzione
Ingresso su lato frontale  pjang g riferimento montaggio [Prodotti a norma CE]
/ La conformita EMC é stata provata combinando I'attuatore
& elettrico della serie LEH e il controllore della serie LEC.
| ) o La normativa EMC dipende dalla configurazione del
Piano di riferimento pannello di controllo del cliente e dalla relazione con altre
@} montaggio apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Per questo, non
{‘::} - ¢ possibile certificare la conformita EMC dei componenti di
F SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle
condizioni effettive di esercizio. Di conseguenza, e
Cavo motore necessario che cliente verifichi la conformita con la
Protezione connettore direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.
[Prodotti a norma UL]
y Quando é richiesta la conformita a UL, l'attuatore
elettrico e il controllore/azionamento devono essere
usati con un'alimentazione classe 2 UL1310.
s
Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).
Verificare che il controllore/driver e il cilindro siano compatibili. ~____eeemem T
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> LEHZ10LK2-4
(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda
a quello sull'etichetta del controllore/driver.
\_ (@ Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP). @

* Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web, http://www.smc.eu

7 ZS\VC




Pinza elettrica a 2 dita Serie LE HZ

|

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

@ Tipo di cavo cilindro*’ @ Lunghezza cavo cilindro [m] @ Tipo di controllore/driver*
= Senza cavo — Senza cavo = Senza controllore/driver
S Cavo standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R Cavo robotico (cavo flessibile)*? 3 3 1P | (Tipo a programmazione semplificata) | PNP
#1 |l cavo standard deve essere usato su parti 5 5 AN LECPA NPN
fisse. Per l'uso su parti mobili, selezionare il 8 8* AP | (Tipo con ingresso a impulsi) | PNP
cavo robotico. * . . . : :
#2 Fissare il cavo del motore che fuoriesce = 10* ¥ Pertl (_jettagh sg;)_clz_ontrolIorll/tazwn_amentn e” Slf/'
dall’attuatore per evitare che si sposti. Per B 15 ?9 on comptgb!rllud.co?su t?re - controfort
maggiori dettagli sul metodo di fissaggio, (& 20* river compatibill indicati sotto.

consultare Cablaggio/Cavi. * Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)

Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 9.

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

m Lunghezza cavo I/O [m]*' @ Montaggio controllore/driver
— Senza cavo — Montaggio con viti
1 1.5 D Montaggio su guida DIN*
3 3*2 x La guida DIN non e compresa. Ordinarla a parte.
5 5*2 (Vedere pag. 60).

#1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i
tipi di controllore/driver, non & possibile selezionare il
cavo 1/0. Consultare pagina 64 (per LECP1) o pagina
71 (per LECPA), se & necessario il cavo 1/0.

%2 Quando si seleziona “Tipo con ingresso a impulsi” per
i tipi di controllore/driver, lingresso a impulso puo
essere utilizzato solo con differenziale. Con il
collettore aperto & possibile usare solo cavi da 1.5 m.

Controllori/driver compatibili

Tipo a programmazione Tipo con ingresso a impulsi
semplificata

Tipo
- ol
Serie LECP1 LECPA 8%
Possibilita di configurare il funzionamento a5 8
Caratteristiche (punti di posizionamento) senza I'utilizzo Funzionamento medianti segnali a impulsi 3 32‘
diun PC o di un terminale di programmazione a*g

. Motore passo-passo
Motore compatibile (Servo/24 VDC)

Numero massimo di

|

unti di posizionamento 14 punti ‘ -
Tensione d'alimentazione 24VDC
Pagina di riferimento Pagina 58 ‘ Pagina 64
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Serie LEHZ

Montaggio

Specifiche

Modello LEHZ10|LEHZ16 |LEHZ20 LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40

Corsa di apertura/chiusura (entrambi i lati) 4 6 10 14 22 30
Forza di presa | Base 6ail4 16 a 40 52a130 | 84 a210
[N]Nota hNota3) | compatto| 2 a6 3a8 11a28 — —
Ve d ggf;{:'[;fnjgl";ﬁ:;g%mw 5280/5 a 50 521005250 | 5a120/5a50
Metodo di azionamento Vite a scorrimento + camma a scortimento

© | Tipo di guida dito Guida lineare (senza circolazione)

E Precisione misurazione 40.05

‘S | lunghezza ripetuta [mm] Nota 4)

2| Gioco dito/ entrambi i lati [mm] Noa5) 0.25 max. [ 0.5 max.

2 | Ripetibilita [nm] Not26) +0.02

§ Ripetibilita di posizionamento/un lato [mm] +0.05

@ | Gioco/un solo lato [mm] Nota7) 0.25 max. \ 0.3 max.
ImpattilResistenza alle vibrazioni [m/s] No8) 150/30
Max. frequenza d'esercizio [C.P.M] 60
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)

Base 165 220 430 585 1120 1760
Peso [g]
Compatto 135 190 365 520 — —

Taglia motore 020 028 042

% Tipo con motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

E Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)

% Tensione nominale [V] 24 VDC £10 %

£ [ssomimentol T Bage 17 28/15 34113 | 36/13

| e oo W one| Compatto 8/7 22/12 — —

:',' Max. assorbimento | Base 19 51 57 61
istantaneo [W] Neta 10) Compatto 14 42 — —

Nota 1) La forza di presa deve essere 10/20 volte il peso del pezzo. La forza di posizionamento deve essere pari a 150 % durante il
rilascio del pezzo. La precisione della forza di presa deve essere pari a £30 % (F.S.) per LEHZ10/16, £25 % (F.S.) per
LEHZ20/25 e +20 % (F.S.) per LEHZ32/40. La presa con un accessorio pesante e una velocita di spinta elevata
potrebbe non soddisfare le specifiche del prodotto. In questo caso, ridurre il peso e diminuire la velocita di spinta.

Nota 2) La velocita di spinta va impostata entro i limiti durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa). In caso
contrario, si potrebbe verificare un malfunzionamento. La velocita di apertura/chiusura e la velocita di spinta si
riferiscono a entrambe le dita. La velocita per un dito & la meta di questo valore.

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10 % per ogni 5 m (a 15 m: ridotto del 20 %)

Nota 4) Precisione della misurazione della lunghezza ripetuta € la dispersione (valore sul monitor del controllore) quando il
pezzo viene mantenuto ripetutamente nella stessa posizione.

Nota 5) Durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa) non si verifichera nessun fenomeno di gioco. Allungare la
corsa per la quantita di gioco durante |'apertura.

Nota 6) Ripetibilita & la variazione della posizione di presa (posizione pezzo) quando l'operazione di presa viene eseguita
ripetutamente con la stessa sequenza per lo stesso pezzo.

Nota 7) Un valore di riferimento per correggere un errore nel funzionamento reciproco che si verifica durante I'operazione di posizionamento.

Nota 8) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto della pinza sia in direzione assiale che
in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).

Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia
in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).

Nota 9) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza & in funzione.

L'assorbimento in standby durante il funzionamento si riferisce al momento di arresto della pinza nella posizione
impostata durante il funzionamento, compreso il modo a risparmio energetico durante la presa.

Nota 10) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza & in funzione. Questo
valore puo essere usato per selezionare |'alimentazione elettrica.

a) Utilizzo della filettatura sulla parte
laterale del corpo

Perno di posizionamento

Direzione di montaggio

b) Utilizzo della filettatura sulla
piastra di montaggio

c) Utilizzo della filettatura sul
lato posteriore del corpo

i i i i
M| m m | m
O
q
q

Direzione di Direzione di
montaggio montaggio
Perno di posizionamento
© °®
9 Py Perno di
5 o posizionamento

ZSNC



Pinza elettrica a 2 dita Serie LEHZ

Costruzione
Serie LEHZ
Hzﬁ’;—lhs
3 i e
2 /.
Componenti
N. Descrizione Materiale Nota
1 Corpo Lega di alluminio Anodizzato
2 Piastra motore Lega di alluminio Anodizzato
3 | Anello di guida Lega di alluminio
4 Dado scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale
5 Bullone scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale
6 Rullo ad aghi Acciaio per cuscinetti al carbonio-cromo
7 Rullo ad aghi Acciaio per cuscinetti al carbonio-cromo
8 Assieme dito —
9 Leva Acciaio inox speciale
10 | Motore passo-passo (Servo/24 VDC) —

Parti di ricambio (8) Assieme dito

) ) Foro passante in direzione S
Base (-) Montaggio con filettatura laterale (A) di apertura/chiusura (B) Dita piatte (C)
Taglia corpo
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
10

O
g

|

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHZ

Lunghezza cavo motore = 300 Neta2)

(Ingresso cavo motore: Base)

65

Dimensioni
LEHZ10(L)K2-4
O 2.5H9 (*5:9%5)
prof. 2.5
Piano di riferimento montaggio
3
- N
- Nl
55l
s /

Posizione di riferimento
del punto di presa

2xM4x0.7x6
2 x @ 3.3 passante

5 it ian. 14 402
Quando & chiuso: 11 *5'2

— =
wn
S
Ll H_
2 f; @ 2.5H9 (*0925)
oo S prof. 2.5
w
S
35 /L
2xM3x05x6
~
Jd M
5 0.5 NS
41_2> 4 x M2.5 x0.45

Quando & aperto: 15 32 (Campo d'esercizio del dito: 11 a 16) Nota?)

Vite di azionamento manuale

Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale

20.5

0
=}
2

20

Piano di riferimento montaggio

20

5 5HY (+o.025)
rof. 2.5

Lunghezza cavo motore = 300 Neta2)
(Ingresso cavo motore: Base)

LEHZ16(L)K2-6
@ 2.5H9 (5%%°)
prof. 2.5
Piano di riferimento montaggio
d
_l \
]
o v
= ‘fI :
B| wi—
~ &
2}/

Posizione di riferimento
del punto di presa

2xM4xd.7x6

2 x @ 3.3 passante

Quando & chiuso: 14.6 *33

[mm]
Modello L (L1)
LEHZ10K2-400 | 103.8 | (59.7)
LEHZ10LK2-40] | 87.2 | (43.1)

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.

—
S

o

2| @ 2.5H9 (*3%%)
6|0 lmlm prof. 2.5

[S\R =1

W
] 91

Quando & aperto: 20.6 *33  (Campo d'esercizio del dito: 14.6 a 21.6) Neta 1)

[
Vite di azionamento manuale

Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale

2x@5

20

23.7
2.1
[

Piano di riferimento montaggio/

20

11

O
g

3.5
[0 2xM4x0.7x6
~
8 005 N
14 4xM3x0.5
[mm]
Modello L (L1)

LEHZ16K2-600 | 112.8 | (59.7)
LEHZ16LK2-601| 96.2 | (43.1)

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.



Pinza elettrica a 2 dita Serie LE HZ

P
o
. . . .8
Dimensioni g3
=&
LEHZ20(L)K2-10
Lunghezza cavo motore = 300 Nota2) —
@ 3H9 (39%%) (Ingresso cavo motore: Base) —
prof. 3
— N
L
| Montaggio I1]
1| riferimento & -
~piano =
s o @ 3H9 (39%%)
£l o1l prof. 3
m|a 6
- =
)
0 ¢ & e} ﬁ >IN
8 i & © D @ o L‘N’ g T
e L elllillle Y 2l 4 N 91 “‘ oW
o 0 Y o |« o/l
st E———)\Ek | | Fecll 8|~
wl 5 Quando s P 2xM5x0.8x8 S
|« 16%03 2xM5x0.8x8 $ > @
B Quando & et T— 2 x @ 4.2 passante g
Posizione di riferimento 26703 =P 100 2w
del punto di presa 8 01 04 (Campo d'esercizio del dito: 16 a 28) Nota 1) 005 4xM4x0.7 @ T
30 18 g w
50 gl
=
[mm] S
“"i ?}\Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale Modello L (L1)
il LEHZ20K2-1000 | 129.6 | (61.8) )
o i LEHZ20LK2-1001 | 115.6 | (47.8) T
Vite di azionamento manuale i Ll
. -
i © 2 Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
© @ SURNY ( muoversi quando ritorna nella posizione di =~ L—A\—-
0| 1o \ 1 = & asse 0. Assicurarsi che il pezzo montato —
o 31 : : sulle dita non interferisca con i pezzi e le (O]
e = = strutture circostanti. 6
Piano di riferimento montaggio 28 20 Nota 2) Fissare |_| cavo c!el motore in modo che non w
4 venga piegato ripetutamente. _|
LEHZ25(L)K2-14 —
Lunghezza cavo motore = 300 Nota2) E
J 4H9 (+8‘°3°) (Ingresso cavo motore: Base) O
prof. 3 \ wl
lpq 4 |
Piano di il I I
= riferimento F—F P4
4 montaggio \\ é‘)\ E
5 So
\ S0 @ 4H9 (%) O
T Z(2 prof. 3 H
4 e O | & o . —
Sla So © 5 DD b -
S/ e\ Clo =T N 8] []
«© I @5 e
N = Fla )
" = ' ket x
— - P 2xM6x1,0x10 =
0| © uando & chiuso: o © |7
j 19793 2xM6x1,0x10 a “¢ §
Quando & aperto: [T— 2 x @ 5.2 passante 0 =
0 33403 12505 P
B o 1094 "’-5| (Campo d'esercizio del dito: 19 a 34.5) Nota 1) 0 4% M5 x0.8 %
Posizione di riferimento 38 — ~
del punto di presa 63 <>'<>
L >
[mm]
\ Modello L (L1) Sol
“\Jngresso cavo motore: Ingresso su lato frontale =L O
1 g g LEHZ25K2-140 | 1398 | (61.8) 528
H [SE
: LEHZ25LK2-14[1 | 125.8 | (47.8) S 8_2-
Vite di azionamento manuale 3 a® 8
! Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono -
[ 1o

2x05

muoversi quando ritorna nella posizione di
[ asse 0. Assicurarsi che il pezzo montato
sulle dita non interferisca con i pezzi e le
strutture circostanti.

33.7
L
20

17.1
T
@
N7
I_\L_I_l
28

I 28 P 20 Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non
Piano di riferimento montaggio 50 venga piegato ripetutamente.
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Serie LEHZ

Dimensioni
LEHZ32K2-22
@4H9 (*§%°)  Lunghezza cavo motore = 300 Neta2)
prof. 3 (Ingresso cavo motore: Base)
AT N
__|Piano di
e
- nfenmen_to —
©Imontaggio 8 —
2% 3
2/3 Lo 0.030
— o T Q © @ | FE L @ 4H9 (o77)
= \ e © (e —
. Y Jla prof. 3
e W o
e o § . 74
(o]
. ™ N [e] 5 [ Ei N
(o] L
QA L
T 2xM6x1,0x10
<
ol § Quando & chiuso: gt ~
2 o 2xM6x1,0x10 i
Posizione di riferimento del punto di presa | Quando & aperlo: 2 x @ 5.2 passante 15 505 s 1
28 xM6 x1,
12,94 4805 (Campo d'esercizio del dito: 26 a 49.5) Nota 1)
48
97

HH ' Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale

Vite di azionamento manuale

it ©
il Q
s T
0 ] | [V o
ot [ ~ 1 N
Sy 1@
.42 .29,
Piano di riferimento montaggio 63
LEHZ40K2-30 Lunghezza cavo motore =~ 300 Nota2)
(Ingresso cavo motore: Base)
[ [
@ 5H9 (*90%)
< rof. 4
40 |Piano di
~|riferimento
montaggio
99 L 16 ©
sl [en) ©
R
o 4
7o)
[}
- o o
0 A i \N
. .
ol | ® © L& o
< g
oo
—| o ! 7|«
| —r | 2]
w|a
gl © Quando ¢ chiuso:
Posizione di riferimento @ 30 05 2xM8x1.25x14
del punto di presa

Quando ¢ aperto:

T
14 o, k M 60 o5

2 x @ 6.8 passante

(Campo d'esercizio del dito: 30 a 62.5) Nota 1)

Yo}
Q
Vite di azionamento manuale : X
) i ]
f r ~
<
- 511 o
Q| o a b
3 @ — |
i 42 .20, ]
Piano di riferimento montaggio
80

13

O
g

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
muoversi quando ritorna nella posizione di
asse 0. Assicurarsi che il pezzo montato
sulle dita non interferisca con i pezzi e le
strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che
non venga piegato ripetutamente.

S
8
R
25 O 5H9 (*5:9%)
e prof. 4
OO 2
[To N
6.// K § 7
L slen
QQ 2xM8x1.25x 14
p
N '\103
a T
N
18_
005 -~ 4xM8x1.25

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
muoversi quando ritorna nella posizione di
asse 0. Assicurarsi che il pezzo montato
sulle dita non interferisca con i pezzi e le
strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che
non venga piegato ripetutamente.



Serie LEHZ
Opzioni dita

Montaggio con fori filettati laterali (A)

Fori passanti in direzione di apertura/chiusura (B)

_ pfee e
% h—7 5 |

= 7
Eree be— 4 |

4 x MM passante ® ®
= Filettatura per
montaggio @ ©
accessorio
o = 0 L@a
< < 4 x gH passante
* Foro per montaggio
(mm] accessorio (mm]
Modello A B C MM Modello 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)K2-6AC] 4 7 25 M3 x 0.5 LEHZ16(L)K2-6BC] 4 7 3.4
LEHZ20(L)K2-10AC 5 9 4 M4 x 0.7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 4.5
LEHZ25(L)K2-14AC] 6 12 5 M5 x 0.8 LEHZ25(L)K2-14B[] 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
Dita piatte (C)
4 x MM lunghezza filettatura L
« Filettatura per montaggio
accessorio S
_ E EEEEE] ‘
Se :]
of ==
I
B|| A
’_B—\___,—CL‘
. i m | m
S-S
8 | 1%
o o
! b%ﬁ
L K J w
D G
[mm]
G Peso
Modello & = c E 7 Quando & aperto] Quando & chiuso) J K MM L w (9)
LEHZ10K2-4CJ 0 ) +0.025 0 165
LEHZ10LK2-4C] 2.45 6 52 10.9 2 54,5, | 145, 4.45 2H9" M2.5 x 0.45 5 5 005 135
LEHZ16K2-6CL] 0 o +0.025 o 220
LEHZ16LK2-6CL] 3.05 8 8.3 141 25 740, | 145, 5.8 2.5H9; M3 x 0.5 6 8_ 005 190
LEHZ20K2-10CI o o 40,025 o 430
LEHZ20LK2-10C] 3.95 10 10.5 17.9 3 116502 | 1.6202 7.45 | 3H9% M4 x 0.7 8 10 905 365
LEHZ25K2-14C 0 0 +0.030 0 575
LEHZ25LK2-14C0] 4.9 12 13.1 21.8 4 1602 2 02 8.9 4H9*] M5 x 0.8 10 . TG
LEHZ32K2-22C[] 7.3 20 |18 346 | 5 2539, 33, 14.8 5H9*5%° M6 x 1 12 1500 | 1145
LEHZ40K2-30CL] 8.7 24 |22 414 | 6 335, 352 17.7 | 6H9*3*® | M8x1.25 16 18 905 | 1820
ZS\NC 14

Modello
Selezione

LEHZ

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS W[ LEHF 1[ LEHZJ }

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Pinza elettrica a 2 dita/con protezione antipolvere

Serie LEHZJ K'?
Selezione del modello

Procedura di selezione

Confermare la forza » Confermare il punto di » Confermare la forza
di presa. presa/sporgenza. esterna sulle dita.

m Conferma della forza di presa.

Confermare le Calcolare la forza di Selezionare il modello in base - Selezionare la
condizioni. presa richiesta. al grafico della forza di presa. velocita di spinta.
Esempio Linee guida per la selezione della pinza
Peso del pezzo: 0.1 kg » In base al peso del pezzo » LEHZJ20
@ Sebbene le condizioni varino a seconda della forma del 50 I I I
pezzo e del coefficiente di attrito tra gli accessori e il pezzo, _ Forza di spinta 100 %
selezionare un modello in grado di garantire una forza di Z, 40
presa di 10-20 volte N i| peso del pezzo, o anche di pil. w
Nota) Per ulteriori dettagli, esaminare il calcolo della forza di & 30 70 %
presa necessaria. g 27 ——
@ Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni o S 20 40 %
forti impatti, prendere in considerazione I'adozione di un S
maggiore margine di sicurezza. E 10
Esempio) Se si desidera impostare la forza di presa ad un
valore 20 volte, o pil, superiore al peso del pezzo. 0
Forza di presa necessaria 0 203040 60 80 100 120 140
=0.1 kg x20x9.8m/s?~19,6 N o pll] Punto di presa L [mm]

Se si seleziona LEHZJ20.

@ Dal punto di intersezione tra la distanza del punto di
presa L = 30mm e la forza di spinta del 70 %, si
ottiene una forza di presa di 27 N.

@ La forza di presa e 27.6 volte maggiore del peso del
pezzo e pertanto soddisfa un valore di impostazione
della forza presa di 20 volte o piu.

Forza di spinta: 70 %

|

La forza di spinta & uno dei valori dei dati di movimentazione inseriti nel controllore.
Distanza dal punto di presa: 30 mm

| |

o LEHZJ20
Velocita di spinta: 30 mm/sec 110
2 Forza di spinta e campo livello di innesco
g 100
o0
: I £ o0
Calcolo della forza di presa richiesta =
o
Se un oggetto viene afferrato come si mostra ° 70
nella figura sulla sinistra e con le seguenti % 60
definizioni, = 50
‘ F: Forza di presa (N) 3
u: Coefficiente dattrito tra gli T 40
accessori e il pezzo g 30
m: Peso del pezzo (kg) * 0 10 20 30 40 50 60
g: Accelerazione gravitazionale (= 9.8 m/s?) Velocita di spinta [mm/sec]
o ° mg: Peso del pezzo (N)
Dito Le condizioni nelle quali il pezzo non cade sono ®La velocita di spinta viene soddisfatta nel punto in
2 x uF >mg cui si incrocia il 70 % della forza di spinta con i 30
NN _-f mm/sec della velocita di spinta.
Accessorio Numero dita
1 per cui, F > mg Nota) Controllare il campo della velocita di spinta
F | E 2xp rispetto alla determinata forza di spinta [%)].
RN Con “a” che rappresenta il margine extra, “F”
f ! 1 Pezzo & determinato dalla seguente formula:
wF | uF F= 2mg xa
mg Xu <Riferimento> Coefficiente d'attrito 1 (dipende dall' ambiente
“Forza di presa almeno 10/20 volte il peso del pezzo” operativo, dalla pressione di contatto, ecc.)
* Tale valore raccomandato da SMC viene calcolato con un margine di “a” = 4, per impatti che Coefficiente diattrito it | Accessorio — Materiale dei pezzi (linea guida)
possono verificarsi durante il normale trasporto. 0.1 Metallo (rugosita superficiale pari o inferiore a Rz3.2)
S 0.2 S 01 0.2 Metallo
=L = == 0.2 min. Gomma, resina, ecc.
m m
F=—gx4=10xmg F=—gx4=20xmg o » o o
2x0.2 2x0.1 Nota) ¢ Anche nei casi in cui il coefficiente di attrito € maggiore di n = 0.2, per
* * motivi di sicurezza, selezionare una forza di presa che sia almeno 10/20
volte superiore al peso del pezzo, come raccomanda SMC.‘ )
[ 10 x peso del pezzo ] [ 20 x peso del pezzo ] e Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni o forti

impatti, prendere in considerazione I'adozione di un maggiore margine.

15 ZS\C
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Procedura di selezione

Selezione del modello Serie LE HZJ

m Confermare la forza di presa: Serie LEHZJ

o Indicazione della forza di presa
La forza di presa riportata nei grafici sotto & indicata con “F”,
che ¢ la forza di spinta di un dito, quando entrambe le dita e gli
accessori sono completamente a contatto con il pezzo cosi
come viene mostrato nella figura sotto.

Stato di presa esterna

eImpostare il punto di presa del pezzo “L” in modo che si trovi
all'interno del campo indicato nella figura sotto.

Stato di presa interna

-

Accessorio

L: Punto di presa
«~—F F: Forzadipresa

Pezzo

L1
[ ]
o o

Dito

| -

F— \Ej —F
Pezzo

Accessorio

L: Punto di presa
F: Forza di presa

* La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati

* La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS W[ LEHF 1[ LEHZJ ”' LEHZ 1

9
(@)
11]
.|
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Com patto di movimentazione inseriti nel controllore. E
O
LEHZJ10 LEHZJ10L L_IIJ
20 Precisione forza di presa: +30 % (F.S.) 8 Precisione forza di presa: £30 % (F.S.)
_ _ <
£ 16 F di spinta 100 % £ 6 ?5
w orza di spinta o w e
© @ "~ Forza di spinta 100 % L
o 12 %] \ |
2 — c T [70% —
S 8 S b
g 40 % S T 150% T——— ]
S 4 5 2 — (&)
s s P
S
0 0 r—
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 =
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm] =
=
LEHZJ16 LEHZJ16L =
20 Precisione forza di presa: +30 % (F.S.) 10 Precisione forza di presa: +30 % (F.S.) =
= = e [e}
: : 0~
~ e f 20
8 o Forza di spinta 100 % 8 6 \‘@ di spinta 100 % § 5 g
<) <) ~ < Qg
-_g- . \\ 70%\ _g' 4 \\ 70%\\ o ®s
“\ ~— —
g — 40 % T g —— [ 50%| T
(o] 4 (o] 2
s s
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
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Serie LEHZJ

Procedura di selezione

m Confermare la forza di presa: Serie LEHZJ

* La forza di spinta € uno dei valori dei dati * La forza di spinta € uno dei valori dei dati
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatto di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHZJ20 LEHZJ20L
50 Precisione forza di presa: +25 % (F.S.) 35 Precisione forza di presa: +25 % (F.S.)
= 40 Forza di spinta 100 % = 30 Forza di spinta 100 9
w w 25
g 30 70 % g fo 70 o/i°
Q 20 a 15 [
S 40 % S 10 40 %
© ©
N 10 N
(o) (o) 5
o “ o
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZJ25 LEHZJ25L
50 Precisione forza di presa: +25 % (F.S.) 35 Precisione forza di presa: +25 % (F.S.)
Z 40 Forza di spinta 1‘00 9 z 0 T l
= —2 P ° = —————___ Forzadi spinta 100 %
L w 25 —
% 30 - & 20 —
& 70 % o I S 70 %
2 20 S 15
° 40 % S ol — 40 %
N 10 g
o o 5
L L
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]

Selezione della velocita di spinta

® Impostare la [Forza di spinta] e il [Livello di trigger] entro i limiti indicati nella figura sotto.

Base Compatto
LEHZJ10L, LEHZJ16L
= 110 — - - = 110 — - e
= 100 Forza di spinta e campo livello di innesco = 100 Forza di spinta e campo livello di innesco
£ 90 £ 9
2 80 E 80 I
£ 70 £ 70
— —
g 60 g 60
& 50 2 50
§ 40 S 40
£ 30 £ 30
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Velocita di spinta [mm/sec] Velocita di spinta [mm/sec]

LEHZJ20L, LEHZJ25L

110
100
90
80
70
60 I
50
40

30
0

Forza di spinta e campo livello di innesco

Forza di spinta/Livello di innesco [%]

10 20 30 40 50 60
Velocita di spinta [mm/sec]
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Selezione del modello Serie LEHZJ

w Confermare il punto di presa e della sporgenza: Serie LEHZJ

@ Stabilire la posizione di presa del pezzo in modo tale che la sporgenza totale “H” rimanga entro i limiti indicati nella figura sotto.
@ Se la posizione di presa si trova al di fuori del limite, potrebbe accorciarsi la vita della pinza elettrica.

Stato di presa esterna

Stato di presa interna

: ©6 |0 : o |1
B} N 1 B
T BE 0o |0 T | L | ©o |0
dP.osizione Posizione - d
i presa iE i
L H: Sporgenza di presa L H: Sporgenza
L: Punto di presa L: Punto di presa
x La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati x La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatto di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHZJ10 LEHZJ10L
100 100
'g 80 'g‘ 80
RN I e SN,
g N, g SN
c \/o c 3 50 )
3 40 3 40 o, %
2 N 2 22 o
2 IR, N a "o
o 20 7o, Q o 20 Nty
P> N 700N
0 00%'0/0/‘7 \ 0 ‘ °/° \
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZJ16 LEHZJ16L
140 140
__ 120 __ 120
€ €
= N = N O,
T 80 N }o T 80 N edi
N S % N N
c O- R0 o c \'7’3
g 60 29 % ¢ 60 370
oy % > NI,
S 40 ) S 40 220
@ & 70, \\ ) \és
20 & 20 \OK
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHZJ20 LEHZJ20L
140 140
_ 120 __ 120
€ €
£ 100 £ 100
T 80 0. T 80 %0,
NS s £ N0
(o) 60 F\ Q 60 0’ o
D Or>. 2 D N32 o
S 40 Q02 S 40 9
o Y s S a N
? 20 Ly ? 20 a4
7, 0
. YN . R
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS W[ LEHF 1[ LEHZJ M' LEHZ }

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHZJ

Procedura di selezione

w Confermare il punto di presa e della sporgenza: Serie LEHZJ

* La forza di spinta € uno dei valori dei dati * La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati
Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatto di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHZJ25 LEHZJ25L
250 250
T 200 ‘T 200
E E
T 150 T 150 20
®© 30 o © 2 90
E A, < E po,. %
S, 100 K0y > g, 100 A 2 o
S O g \"'b
i, Q (7
o 50 (5 N »n 50 700
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
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Selezione del modello Serie LEHZJ

m Confermare la forza esterna sulle dita: Serie LEHZJ

~—_
Mp

Fv: Carico verticale ammissibile Mp: Momento flettente

D

My: Momento flettente  Mr: Momento torcente

H, L: Distanza dal punto in cui viene applicato il carico [mm]

Modello Carico verticale ammissibile Momento statico ammissibile
Fv [N] Momento flettente: Mp [N-m] | Momento flettente: My [N-m] | Momento torcente: 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 1.94 1.94 3.88

Nota) | valori del carico indicati nella tabella sono valori statici.

Calcolo della forza esterna ammissibile (quando si applica il momento)

Esempio di calcolo

M (momento statico ammissibile) (N-m)
Lx102*

(+ Costante per conversione unita)

Peso ammissibile F (N) =

Con un carico statico di f = 10 N esercitante un momento flettente
Mp sul punto L = 30 mm dalla guida LEHZJ16K2-6.
Pud essere utilizzato.

0.68
30x 103

=22.7 (N)
Carico f =10 (N) < 22.7 (N)

Peso ammissibile F =

O
g
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF “ LEHZJ H LEHZ 1

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto
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Pinza elettrica a 2 dita/con protezione antipolvere

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LEHZJ

LEHZJ10, 16, 20, 25

e IO-Link
P Pagina 76
EtherCAT. ™

Etheri‘et/IP

Compatibile con
Devicei'et

[Compatibile con controllore multiasse per motori passo-passo b Pagina 86 | CO dICI dl or d | naZione

C€ N

LEHZ J

10
000

K2-

0o

4 16N/ 1
600 00 ® @ o

0 Protezione antipolvere 9 Taglia 9 Taglia motore @ Passo
| J | Con protezione antipolvere | 10 — Base | K | Base
16 L Compatto
20
25
e Tipo a 2 dita @ Corsa [mm] o Tipo con cuffia di protezione
Corsalentrambi i lati | Taglia — Gomma al cloroprene (CR)
4 10 K Gomma fluorurata (FKM)
6 16 S Gomma al silicone (Si)
10 20
14 25

@ Ingresso cavo motore

Base (Ingresso su lato sinistro) o )
Piano di riferimento montaggio

Piano di riferimento
montaggio

Cavo motore
Protezione connettore

Ingresso su lato frontale  pjano di riferimento montaggio

A\ Precauzione

[Prodotti a norma CE]

La conformita EMC é stata provata combinando l'attuatore elettrico della
serie LEH e il controllore della serie LEC.

La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del
cliente e dalla relazione con altre apparecchiature elettriche e altri cablaggi.
Per questo, non & possibile certificare la conformita EMC dei componenti di
SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di
esercizio. Di conseguenza, € necessario che cliente verifichi la conformita con
la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.

[Prodotti a norma UL]

Quando ¢ richiesta la conformita a UL, l'attuatore elettrico e il controllore/
azionamento devono essere usati con un'alimentazione classe 2 UL1310.

Piano di riferimento
montaggio

Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).
Verificare che il controllore/driver e il cilindro siano compatibili.

<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli>
() Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda a
quello sull'etichetta del controllore/driver.
\_ (2 Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP).

@
= Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web, http://www.smc.eu
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Pinza elettrica a 2 dita/con protezione antipolvere Serie LE HZJ

@ Tipo di cavo cilindro*’

@ Lunghezza cavo cilindro [m]

m Tipo di controllore/driver*

= Senza cavo — Senza cavo — Senza controllore/driver
S Cavo standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R Cavo robotico (cavo flessibile)*2 3 3 1P | (Tipo a programmazione semplificata) | PNP
#1 |l cavo standard deve essere usato su parti 5 5 AN LECPA NPN
fisse. Per I'uso su parti mobili, selezionare il 8 g+ AP |[(Tipo con ingresso a impulsi)| PNP
cavo robotico. * : T i - -
. : . A 10 « Per i dettagli sui controllori/azionamenti e sui
%2 Fissare il cavo del motore che fuoriesce - o ) ’
) ) ) : B 15%* motori compatibili, consultare i controllori/
dall’attuatore per evitare che si sposti. Per driver compatibili indicati sotto
maggiori dettagli sul metodo di fissaggio, C 20* P ’

consultare Cablaggio/Cavi.

@ Lunghezza cavo I/O [m]*'

* Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)
Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 23.

@ Montaggio controllore/driver

— Senza cavo — Montaggio con viti

1 1.5 D Montaggio su guida DIN*

3 3*2 # La guida DIN non & compresa. Ordinarla a parte.
5 5%2 (Vedere pag. 60).

=1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i
tipi di controllore/driver, non & possibile selezionare il
cavo /0. Consultare pagina 64 (per LECP1) o pagina
71 (per LECPA), se ¢ necessario il cavo 1/0.

%2 Quando si seleziona “Tipo con ingresso a impulsi” per
i tipi di controllore/driver, lingresso a impulso puo
essere utilizzato solo con differenziale. Con il
collettore aperto & possibile usare solo cavi da 1.5 m.

Controllori/driver compatibili

Tipo

Tipo a programmazione semplificata

Tipo con ingresso a impulsi

Serie

LECP1

LECPA

Caratteristiche

Possibilita di configurare il funzionamento
(punti di posizionamento) senza ['utilizzo di
un PC o di un terminale di programmazione

Funzionamento medianti segnali a impulsi

Motore compatibile

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

Numero massimo di

punti di posizionamento 14 punti -
Tensione d'alimentazione 24VDC
Pagina di riferimento Pagina 58 ‘ Pagina 65

SvVC

O
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Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHZJ

Monta%io

Specifiche

Modello LEHZJ10 | LEHZJ16 | LEHZJ20 | LEHZJ25
Corsa di apertura/chiusura (entrambili lati) 4 6 10 14
Forza di Base 6al4 16 a 40
presa [N] Nota ) Nota 3) | Gompatto 3a6 ‘ 4a8 11a28
Velocita di apertura & chiusuralVelocita di spinta [mms] Noz2/ o) 5a80/5a50 5a 100/5 a 50

Metodo di azionamento

Vite a scorrimento + camma a scorrimento

Tipo di guida dito

Guida lineare (senza circolazione)

o
'E Ripetibilita [mm] Nota 4) +0.02
% Precisione misurazione lunghezza ripetuta [mm] Motas) +0.05
| Pt 0.25 max.
2 | Impatti/Resistenza alle vibrazioni [m/s?] Noa7) 150/30
@ Max. frequenza d'esercizio [C.P.M] 60
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)
Base 170 230 440 610
Peso [g]
Compatto 140 200 375 545

Taglia motore

20

28

Tipo con motore

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

o

L

L

% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)

‘@ | Tensione nominale [V] 24 VDC £10 %

Q n

5| assoromento. Base 11/7 28/15

3 Hnstonaanta W) Noas)| Compatto 8/7 22/12

& | Max. assorbimento | Base 19 51
istantaneo [W] Nota 9) Compatto 14 42

Nota 1) La forza di presa deve essere 10/20 volte il peso del pezzo. La forza di posizionamento deve essere pari a 150 % durante il rilascio
del pezzo. La precisione della forza di presa deve essere pari a £30 % (F.S.) per LEHZJ10/16 e 25 % (F.S.) per LEHZJ20/25. La
presa con un accessorio pesante e una velocita di spinta elevata potrebbe non soddisfare le specifiche del prodotto. In
questo caso, ridurre il peso e diminuire la velocita di spinta.

Nota 2) La velocita di spinta va impostata entro i limiti durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa). In caso contrario, si
potrebbe verificare un malfunzionamento. La velocita di apertura/chiusura e la velocita di spinta si riferiscono a entrambe le dita.
La velocita per un dito € la meta di questo valore.

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio. Inoltre, se la
lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10 % per ogni 5 m (a 15 m: ridotto del 20 %)

Nota 4) Ripetibilita & la variazione della posizione di presa (posizione pezzo) quando I'operazione di presa viene eseguita ripetutamente

con la stessa sequenza per lo stesso pezzo.

Nota 5) Precisione della misurazione della lunghezza ripetuta & la dispersione (valore sul monitor del controllore) quando il pezzo viene
mantenuto ripetutamente nella stessa posizione.
Nota 6) Durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa) non si verifichera nessun fenomeno di gioco. Allungare la corsa per

la quantita di gioco durante |'apertura.

Nota 7) Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto della pinza sia in direzione assiale che in direzione
perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).
Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia
in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).

Nota 8) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza € in funzione.
L'assorbimento in standby durante il funzionamento si riferisce al momento di arresto della pinza nella posizione impostata durante
il funzionamento, compreso il modo a risparmio energetico durante la presa.

Nota 9) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza & in funzione. Questo valore puo
essere usato per selezionare I'alimentazione elettrica.

a) Utilizzo della filettatura sulla parte
laterale del corpo

Tenuta di protezione corpi

estranei (compresa)

= Consultare il manuale
operativo per
maggiori dettagli.
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b) Utilizzo della filettatura sulla

piastra di montaggio

posizionamento

_CLI
-
= v—;
N
Perno di _
posizionamento . Perno di
(o]

c) Utilizzo della filettatura sul
lato posteriore del corpo
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)
= v—q
L
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Py posizionamento
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Costruzione

Pinza elettrica a 2 dita/con protezione antipolvere Serie LE HZJ

Serie LEHZJ

A
|

Componenti
N. Descrizione Materiale Nota
1 Corpo Lega d'alluminio Anodizzato
2 Piastra motore Lega d'alluminio Anodizzato
3 | Anello di guida Lega d'alluminio
4 Dado scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale
5 Bullone scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale
6 Rullo Acciaio per cuscinetti al carbonio-cromo
7 Rullo Acciaio per cuscinetti al carbonio-cromo
8 Piastra corpo Lega d'alluminio Anodizzato
CR Gomma al cloroprene
9 Protezione antipolvere FKM Gomma fluorurata
Si Gomma siliconica
10 | Assieme dita —
11 | Protezione antipolvere encoder Si Gomma siliconica
12 | Leva Acciaio inox speciale
13 | Motore passo-passo (Servo/24 VDC) —
Parti di ricambio
N. Descrizione LEHZJ10 LEHZJ16 LEHZJ20 LEHZJ25
Protezione CR MHZJ2-J10 MHZJ2-J16 MHZJ2-J20 MHZzJ2-J25

9 antipolvere Materialg FKM MHZJ2-J10F MHZJ2-J16F MHZJ2-J20F MHZJ2-J25F

Si MHZJ2-J10S MHZJ2-J16S MHZJ2-J20S MHZJ2-J258
10 | Assieme dita MHZJ-A1002 MHZJ-A1602 MHZJ-A2002 MHZJ-A2502

= La protezione antipolvere € una parte soggetta a logoramento. Sostituirlo quando & necessario.

O
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Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS M LEHF 1 LEHZJ | LEHZ

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHZJ

Dimensioni
LEHZJ10(L)K2-4 216 21
Lunghezza cavo motore = 300 Nota2)
(Ingresso cavo motore: Base) 0
. (8}
= A §- ==
= P S
al + & g
Piano di : So So
riferimento b 2° :
montaggio 2l 2
a Kl = =R o B8 = ol g2 5H9 (*09%%)prof. 2.5
o wdllB o % LI
22 ANENE 8 il
- Ty 2 |/@_ T b 2xM3x0.5x6
N~ T T
| = o
&| = o q
T 1 %
) 5 —g 05 @
Posizione di riferimento 2xM4x0.7x6 -
del punto di presa 2 x @ 3.3 passante ﬁ, __4xM25x0.45
N 02 (21)
@ 2.5H9 (*3%%%)prof. 2.5 Quando & chiuso: 11 to-g (Campo d'esercizio
,8_1 Quando & aperto: 15 02 el dito: 11 a 16) Nota 1)
[mm]
Modello L (L1)
LEHZJ10K2-40 | 109.8 | (62.7)
Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale LEHZJ10LK2-40] 93.2 | (46.1)
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
Protezione antipolvere encoder muoversi quando ritorna nella
o posizione di asse 0. Assicurarsi che il
S pezzo montato sulle dita non
- \ interferisca con i pezzi e le strutture
© circostanti.
S oF & Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo
| che non venga piegato ripetutamente.
Piano di riferimento montaggio / 20
LEHZJ16(L)K2-6
21
0 2.5H9 (5" )prof. 2.5 216 Lunghezza cavo motore = 300 Nota2)
(Ingresso cavo motore: Base) 0
z [
—— 5 "
~ =
j o)
= Piano di o =5 ﬂ—ﬁ
riferimento i e @ 2.5H9 (*39%%)prof. 2.5
montaggio . ]
§ Er:) m " m
: g, o '
4 \{ ‘ |
- : © [
N 8 SR RIIR
¥ : 7 ! Q,_f 35_//} 2xM4x0.7x6
n o (o]
® B
o ~
Sl f
2xM4x0.7x6 g0
Posizione di riferimento 2 x @ 3.3 passante -0.05 <
del punto di presa 14 4xM3x05
P P Quando & chiuso: 14.6 *53 .
© Y -04  (Campo d'esercizio (29.6)
5.0 Quando & aperto: 20.6 *32 del dito: 14.6 a 21.6) Nota 1)
(;‘:) Modello L | (L)
17.5 Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale LEHZJ16K2-60) 118.6 | (62.7)
LEHZJ16LK2-600 | 102 | (46.1)
Protezione antipolvere encoder
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
- g muoversi quando ritorna nella
o x posizione di asse 0. Assicurarsi che il
o] N pezzo montato sulle dita non
f interferisca con i pezzi e le strutture

@
o
«

23.7

Piano di riferimento montaggio

25

circostanti.
Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo
che non venga piegato ripetutamente.
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Pinza elettrica a 2 dita/con protezione antipolvere Serie LE HZJ

P
o
. . . .8
Dimensioni g3
=&
LEHZJ20(L)K2-10
—
@ 3H9 (*3°%)prof. 3 29.6 Lunghezza cavo motore ~ 300 Nota2) 29 o
(Ingresso cavo motore: Base)
HF o ®
I ) I E
7| Piano di — =
]
~| riferimento 1 \ '§ 4 [] T1]
montaggio 4 g° : +0.025 -
i ‘ > i | @3H9("o")prof. 3
R ; &
- [P
e (2. € 8 = oral -
2 —] —F e oo 2xM5x0.8x8 SN
Sl 1= ﬁ o | - - N T
0 3 2 § 5la o g [T
o i o i mmCheamtien 1 €1 P
(3] [e] D [0 —I
=) / 2xM5x0.8x8 L o %
Posizione di riferimento B 2x @ 4.2 passante o © % —
del punto di presa Quando & chiuso: 16 705 (Campo diesercizio 10 005 iy
8.9, Quando & aperto: 26 *03 del dito: 16 a 28) Nota 1) 18 4xM4x07 a L.
30 (34.6) ahT
(58) [mm] é |
Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale Modello L (L1)
LEHZJ20K2-100] | 135.7 | (64.8)
LEHZJ20LK2-10J | 121.7 | (50.8) 0
- I
Protezione antipolvere encoder Nota 1) Intervallo_ entro cui lle dita possono w
o muoversi quando ritorna nella -l
! Q posizione di asse 0. Assicurarsi che il
5 7 B ; pezzo montato sulle dita non (I —
g < @ AL@ o interferisca con i pezzi e le strutture
(o} [9\) . .
I\ 5 2 circostanti. o
& - Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo 1
;‘r’- 51 20 che non venga piegato ripetutamente. 8
- Piano di riferimento montaggio |
LEHZJ25(L)K2-14 I
@ 4H9 (3.9%° )prof. 3 29.6 Lunghezza cavo motore = 300 Nota 2) 29 E
(Ingresso cavo motore: Base) = (&)
LT L i'_) Lu
-~ Piano di - 4 S
| riferimento “ﬂ g —
i (=}
montaggio : 5 2ol 5 @ 4H9 (3°%)prof. 3 <
A i @ B o o
T
s : &
| © mn Ve —
NES | bl ‘2\ 8 8 S © \lx -
— So N + S
o = I © )| f{% ol -t I 2xM6x1,0x10 ~—
- ) I|e 2| : -
@ [ <l o
ol LANLNY . o
'; - @ ><
5 2xM6x1,0x10 b o 5
(9] Ve
N 2 x @ 5.2 passante « I
Posizione di riferimento o 0.3 12 ,0_ S
del punto di presa Quando & chiuso: 19 %5 (Campo desercizio o © =
84 Quando & aperto: 33 *32 del dito: 19 a 34.5) Nota 1) 20 4xM5x0.8 =3
38 (42) E
(73) 1=
[mm] ———
Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale Modello L (L1)
LEHZJ25K2-14[0 | 146.7 | (64.8)
LEHZJ25LK2-14 | 132.7 | (50.8)

Protezione antipolvere encoder

[Te)

33.7
29.6

Q
x
T F

171

e |

4y
20

l

Piano di riferimento montaggio

ZSNC

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono

muoversi quando ritorna nella
posizione di asse 0. Assicurarsi che il
pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture
circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo

che non venga piegato ripetutamente.

Precauzioni
specifiche
del prodotto
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Pinza elettrica a 2 dita

Serie LEHF

Selezione del modello

Procedura di selezione

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Confermare la forza
di presa.

= T

Confermare il punto di
presa/sporgenza.

Confermare la forza
esterna sulle dita.

> EZD

m Confermare la forza di presa.

Confermare le
condizioni.

Calcolare la forza di
presa richiesta.

Esempio
Peso del pezzo: 0.1 kg

Linee guida per la selezione della pinza in
base al peso del pezzo
@ Sebbene le condizioni varino a seconda della forma del
pezzo e del coefficiente di attrito tra gli accessori € il pezzo,
selezionare un modello in grado di garantire una forza di
presa di 10-20 volte N2} i| peso del pezzo, o anche di pid.
Nota) Per ulteriori dettagli, consultare il grafico di selezione
del modello.

4

@ Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni
o forti impatti, prendere in considerazione I'adozione di un
maggiore margine di sicurezza.

Esempio) Se si desidera impostare la forza di presa ad un
valore 20 volte, o pil, superiore al peso del pezzo.

Forza di presa necessaria
=0.1 kg x20 x 9.8 m/s? = 19,6 N o piu

Forza di spinta: 100 %

Distanza dal punto di presa: 30 mm

Velocita di spinta: 20 mm/sec

Selezionare il modello in base
al grafico della forza di presa.

| |

- Selezionare la
velocita di spinta.
LEHF20

> | | |

30

26
25

20
15
10

T T T
. Forza di spinta 100 %

70 %

40 %

Forza di presa F [N]

0
0 20 30 40 60

Punto di presa L [mm]

Se si seleziona LEHF20.

@ Dal punto di intersezione tra la distanza del punto di
presa L = 30mm e la forza di spinta del 100 %, si
ottiene una forza di presa di 26 N.

@ La forza di presa & 26.5 volte maggiore del peso del
pezzo e pertanto soddisfa un valore di
impostazione della forza presa di 20 volte o piu.

80 100

LEHF20
110
100

9

Forza di spinta e campo livello di innesco

Calcolo della forza di presa richiesta

q Se un oggetto viene afferrato come si mostra
I nella figura sulla sinistra e con le seguenti
definizioni,

F: Forza di presa [N]

u: Coefficiente d'attrito tra gli accessori
b e il pezzo

m: Peso del pezzo [kg]

g: Accelerazione gravitazionale (= 9.8 m/s?)

mg: Peso del pezzo [N] le condizioni nelle

quali il pezzo non cade sono
2xuF>mg
T—Numero dita
mg
2xu
Con “a” che rappresenta il margine extra, “F”
& determinato dalla seguente formula:
-_mg
F_2xu

“Forza di presa almeno 10/20 volte il peso del pezzo”

* Tale valore raccomandato da SMC viene calcolato con un margine di “a” = 4, per impatti che
possono verificarsi durante il normale trasporto.

per cui, F >

mg
Accessorio

Xxa

Se u=0.2 Se n=0.1
L L B
F_2x0_2x4_10xmg F_2x0.1x4_20xmg

A

[ 10 x peso del pezzo ]

A

[ 20 x peso del pezzo ]

80
70
60
50
40
30

Forza di spinta/Livello di innesco [%.

0 10 20 30

Velocita di spinta [mm/sec]

40

@ La velocita di spinta viene soddisfatta nel punto in
cui si incrocia il 100 % della forza di spinta con i 20
mm/sec della velocita di spinta.

Nota) Controllare il campo della velocita di spinta
rispetto alla determinata forza di spinta [%)].

<Riferimento> Coefficiente d'attrito u (dipende dall'ambiente
operativo, dalla pressione di contatto, ecc.)

Coefficiente dattritop | Accessorio — Materiale dei pezzi (linea guida)

0.1 Metallo (rugosita superficiale pari o inferiore a Rz3.2)

0.2 Metallo

0.2 min. Gomma, resina, ecc.

Nota) * Anche nei casi in cui il coefficiente di attrito & maggiore di . = 0.2, per

motivi di sicurezza, selezionare una forza di presa che sia almeno
10/20 volte superiore al peso del pezzo, come raccomanda SMC.

 Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni o forti
impatti, prendere in considerazione I'adozione di un maggiore margine.
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Selezione del modello

Selezione del modello Serie LEHF

(2 conferma della forza di presa: Serie LEHF

e Indicazione della forza di presa

Stato di presa esterna

Stato di presa interna

La forza di presa riportata nei grafici sotto
& indicata con "F¢, che & la spinta di un { ﬁ d ﬁ
dito, quando entrambe le dita e gli
accessori sono completamente a contatto
con il pezzo cosi come viene mostrato
nella figura sotto.
© o P © o P
® Impostare il punto di presa del pezzo "L*
in modo che si trovi all'interno del campo h Dito {) Dito
indicato nella figura sotto. | L
” [%I P % o«
[ J; L2
\ -
F— -—F L: Punto [ I | L: Punto
di presa Fali— lo== |—F di presa
Accessorio Pezzo F: F'o rza Accessorio | /Pezzo F: F9rza
di presa di presa
LEHF10 LEHF40
10 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.) 200 Precisione forza di presa: 20 % (F.S.)
I
_ _ ~—__| Forza di spinta 100 %
Z s Z 160 =
w w
8 sl Forzadi spinta 100 % S 1ol =— |70%
Q o Q
5 4 \\-’% 5 80 40 %
_ (-] _
e 2 — S 40
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHF20
35 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.) ‘ Selezione de"a velocit‘a di spinta
= 30 E — = @® Impostare la [Forza di spinta] e la [Bassa tensione di
o 25 ——r—_ Forzadispinia 100 % innesco] entro i limiti indicati nella figura sotto.
[43]
g 20 — 70 % -
= 2 110 : : :
5 15 T — o Forza di spinta e campo livello di innesco
© 40 % @ 100
N 10 o
[ S 9
L 5 =
T 80
o
0 70
0 20 40 60 80 100 5
Punto di presa L [mm] 3 60
g_ 50
LEHF32 % .
— : ; o ©
150 Precisione forza di presa: 20 % (F.S.) S 39
‘ ‘ 5 "o 10 20 30 40
= L Velocita di spinta [mm/sec]
£, 120 ~=—1__Forza di spinta 100 %
L \ P °
4]
o 90
(0] — 709
5 —0% |
TS 60
g —_ 40%
2 30
0
0 20 40 60 80 100
Punto di presa L [mm]
* La forza di spinta & uno dei valori dei dati di movimentazione inseriti nel controllore.
ZSVC 28
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ }

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHF

Selezione del modello

m Conferma del punto di presa e della sporgenza: Serie LEHF

@ Stabilire la posizione di presa del pezzo in modo tale che la sporgenza totale "H* rimanga entro i limiti indicati nella figura sotto.
@ Se la posizione di presa si trova al di fuori del limite, potrebbe accorciarsi la speranza di vita della pinza elettrica.

Stato di presa esterna Stato di presa interna

H: Sporgenza
L: Punto di presa

H: Sporgenza
L: Punto di presa

En - -
u

H Posizione di presa
‘ Posizione di presa

H
LEHF10 LEHF20
100 100
E 80 E 80
S S
T 60 ~ 2 T 60 205
g N g % %
& 40— RN & 40 Lo %
) o, o %N ) C)
5 - 5 %
g 2N a i,
» 20 p,,,, »n 20 (£ 7
T Ty
o o \ \ o %
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
N
— — 1
£ 80 = 00 \
% % 80 \\ =
© €0 40 ) © {%
& N < N 60 N
S 404 S Ao, 2 N
s PN 5 IR %R0, AN
Q 9 0, Q Sy, \
@ @ 20 &>
%
\ %
0
0 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]

* La forza di spinta &€ uno dei valori dei dati di movimentazione inseriti nel controllore.
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Selezione del modello Serie LEHF

(B conferma della forza esterna sulle dita: Serie LEHF

© (O] & ©
B
| [ [
il B
i ~
Fv Mp

Fv: Carico verticale ammissibile Mp: Momento flettente

B
]

\/
Mr

Mr: Momento torcente

[
= =
H

My: Momento flettente

H, L: Distanza dal punto in cui viene applicato il carico [mm

Modello Carico verticale ammissibile Momento statico ammissibile
FvIN] Momento flettente: Mp [N-m] | Momento flettente: My [N-m] | Momento torcente: 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-O 294 2 2 4

Nota) | valori del carico indicati nella tabella sono valori statici.

Calcolo della forza esterna ammissibile (quando si applica il momento)

Esempio di calcolo

M (momento statico ammissibile) [N-m]
Lx102"*

(*Costante per conversione unita)

Peso ammissibile F [N] =

Peso ammissibile F =

Con un carico statico di f = 10 N esercitante un momento flettente
Mp sul punto L = 30 mm dalla guida LEHF20K2-[1.
Puo essere utilizzato.

0.68
30x 1073

=22.7 [N]
Carico f = 10 [N] < 22.7 [N]

O
g

30

(0}
c
k<]
N
<
[0}
(4]

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS 1[ LEHF 1[ LEHZJ M' LEHZ 1

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Pinza elettrica a 2 dita

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LEHF AL

LEHF10, 20, 32, 40

Ethen\et/IP e IO-Link
Compatibile con »Pagina 76
Devicei'et EtherCAT. ™

[Compatibile con controllore multiasse per motori passo-passo b Pagina 86 | CO dICI dl or d | naZione

LEHF 10 K2-[16] |-[S

1]6P |1
00 06 0600 00

0 Taglia 9 Passo 9 Tipo a 2 dita 9 Corsa [mm]
| Base | Corsa/entrambi i lati :
Taglia
20 Base Corsa lunga
32 16 32 10
40 24 48 20
32 64 32
40 80 40
6 Ingresso cavo motore
Base (Ingresso su lato destro)
Cavo motore
(5] (3]
A\ Precauzione
[Prodotti a norma CE]
Ingresso su lato sinistro La conformita EMC ¢é stata provata combinando l'attuatore elettrico della
c t serie LEH e il controllore della serie LEC.
avo motore La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del
cliente e dalla relazione con altre apparecchiature elettriche e altri cablaggi.
_2/-l—i—‘ Per questo, non e possibile certificare la conformita EMC dei componenti di
L SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di
esercizio. Di conseguenza, & necessario che cliente verifichi la conformita
© © con la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.
[Prodotti a norma UL]
Quando é richiesta la conformita a UL, l'attuatore elettrico e il controllore/
azionamento devono essere usati con un‘alimentazione classe 2 UL1310.
i
4 R
Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).
Verificare che il controllore/driver e il cilindro siano compatibili. e
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> LEHF10K2-16
(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda
a quello sull'etichetta del controllore/driver.
\_ (2 Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP). @ )

* Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web, http://www.smc.eu
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Pinza elettrica a 2 dita Serie LEHF

@ Tipo di cavo cilindro*’

0 Lunghezza cavo cilindro [m]

@ Tipo di controllore/driver*'

= Senza cavo — Senza cavo — Senza controllore/driver

S Cavo standard 1 1.5 1N LECP1 NPN

R Cavo robotico (cavo flessibile)*? 3 3 1P | (Tipo a programmazione semplificata) | PNP
#1 |l cavo standard deve essere usato su parti 5 5 AN LECPA NPN

fisse. Per I_‘uso su parti mobili, selezionare il 8 g AP | (Tipo con ingresso a impulsi)*2| PNP
0 T:ai“s,g;rc;bci)ltlcc::c;vo del motore che fuoriesce A 10* x1 Per i dettagli sui controllori/azionamenti e

dall’attuatore per evitare che si sposti. Per B 15* sul mOt.on . compat|b_|l|3_ . cqnsgltare :

maggiori dettagli sul metodo di fissaggio c 20* controllori/ driver compatibili indicati sotto.

consultare Cablaggio/Cavi.

@ Lunghezza cavo I/O [m]*'

= Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)
Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 23.

@ Montaggio controllore/driver

— Senza cavo — Montaggio con viti

1 1.5 D Montaggio su guida DIN*

3 3*2 # La guida DIN non & compresa. Ordinarla a parte.
5 5#*2 (Vedere pag. 60).

#1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i
tipi di controllore/driver, non & possibile selezionare il
cavo /0. Consultare pagina 64 (per LECP1) o pagina
71 (per LECPA), se & necessario il cavo 1/0.

%2 Quando si seleziona “Tipo con ingresso a impulsi” per
i tipi di controllore/driver, lingresso a impulso puo
essere utilizzato solo con differenziale. Con il
collettore aperto & possibile usare solo cavi da 1.5 m.

Controllori/driver compatibili

*2 Quando i segnali ed impulso sono a collettore
aperto, ordinare a parte la resistenza
limitatrice di corrente (LEC-PA-R-[J) indicata
a pagina 71.

Tipo

Tipo a programmazione semplificata

Tipo con ingresso a impulsi

Serie

LECP1

LECPA

Caratteristiche

Possibilita di configurare il funzionamento
(punti di posizionamento) senza ['utilizzo di
un PC o di un terminale di programmazione

Funzionamento medianti segnali a impulsi

Motore compatibile

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

Numero massimo di

punti di posizionamento 14 punti -
Tensione d'alimentazione 24VDC
Pagina di riferimento Pagina 58 ‘ Pagina 65

SvVC

N
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Modello
Selezione

|

\

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

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

I

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHF

Specifiche

Modello LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Apertura/Chiusura | Base 16 24 32 40
Corsa (entrambi i lati) | Corsa lunga 32 48 64 80
Forza di presa [N] Nota 1) Nota 3) 3a7 11a28 | 48a120 | 72a 180
Velocita di apertura e chiusuralvelocita di spinta [mm/s] Noa2No3) | 5 3 80/5 3 20 5a 100/5 a 30

Metodo di azionamento Vite di scorrimento + cinghia

-g Tipo di guida dito Guida lineare (senza circolazione)
"G | Precisione misurazione lunghezza ripetuta (mm) Neia 4 +0.05
% Gioco dito/entrambi i lati [mm] Nota5) 1,0 max.
% Ripetibilita [mm] Nota 6) +0.05
8 | Ripetibilita di posizionamento/un lato [mm] 0.1
@ Gioco/un solo lato [mm] Nota7) 0.3 max.
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota8) 150/30
Max. frequenza d'esercizio [C.P.M] 60
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)
Base 340 610 1625 1980
Peso [g]
Corsa lunga 370 750 1970 2500
2| Taglia motore 020 28 042
':é Tipo con motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
% Tensione nominale [V] 24 VDC 10 %
% Assorbimentofassorbimento in standby durante il funzionamento [W] o2 11/7 28/15 34/13 36/13
& | Assorbimento max. istantaneo [W] Nota 10) 19 51 57 61

Nota 1) La forza di presa deve essere 10/20 volte il peso del pezzo. La forza di posizionamento deve essere pari a 150 %
durante il rilascio del pezzo. La precisione della forza di presa deve essere pari a 30 % (F.S.) per LEHF10, +25 %
(F.S.) per LEHF20 e +20 % (F.S.) per LEHF32/40. La presa con un accessoriopesante e una velocita di spinta elevata
potrebbe non soddisfare le specifiche del prodotto. In questo caso, ridurre il peso e diminuire la velocita di spinta.

Nota 2) La velocita di spinta va impostata entro i limiti durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa). In caso
contrario, si potrebbe verificare un malfunzionamento. La velocita di apertura/chiusura e la velocita di spinta si
riferiscono a entrambe le dita. La velocita per un dito & la meta di questo valore.

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10 % per ogni 5 m (a 15 m:
ridotto del 20 %).

Nota 4) Precisione della misurazione della lunghezza ripetuta € la dispersione (valore sul monitor del
controllore) quando il pezzo viene mantenuto ripetutamente nella stessa posizione.

Nota 5) Durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa) non si verifichera nessun fenomeno di
gioco. Allungare la corsa per la quantita di gioco durante I'apertura.

Nota 6) Ripetibilita & la variazione della posizione di presa (posizione pezzo) quando |'operazione di presa viene
eseguita ripetutamente con la stessa sequenza per lo stesso pezzo

Nota 7) Un valore di riferimento per correggere un errore nel funzionamento reciproco che si verifica durante 'operazione di posizionamento.

Nota 8) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto della pinza sia in direzione assiale
che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).
Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti.
Il test & stato eseguito sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione.
(Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).

Nota 9) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza € in funzione.

L'assorbimento in standby durante il funzionamento si riferisce al momento di arresto della pinza nella
posizione impostata durante il funzionamento, compreso il modo a risparmio energetico durante la presa.

Nota 10) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza & in

funzione. Questo valore pud essere usato per selezionare I'alimentazione elettrica.

Monta%;io

a) Utilizzo della filettatura b) Utilizzo della filettatura sulla c) Utilizzo della filettatura sul

sul corpo piastra di montaggio lato posteriore del corpo
Direzione di montaggio
Perno di posizionamento

Perno di Perno di
posizionamento posizionamento

00 | oo ) —> ;% =

L Direzione di Direzione di
montaggio montaggio
LT T |
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Pinza elettrica a 2 dita Serie LEHF

(]
25
- O =
Costruzione )
. =&
Serie LEHF
—
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I
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el i
(2}
I
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Q
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L
Componenti -l
N. Descrizione Materiale Nota -
1 Corpo Lega di alluminio Anodizzato [a
2 Piastra laterale A Lega di alluminio Anodizzato 8
3 | Piastra laterale B Lega di alluminio Anodizzato -
4 Albero di scorrimento Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale
5 Boccola di scorrimento Acciaio inox E
6 Dado scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale O
. - Ll
7 Dado scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale |
8 Piastra fissa Acciaio inox —
9 Piastra motore Acciaio al carbonio E]
10 | Puleggia A Lega di alluminio (&)
11 | Puleggia B Lega di alluminio §
12 | Stopper cuscinetto Lega di alluminio —
13 | Cuscinetto in gomma NBR §
14 | Cuscinetto — 2
15 | Cinghia — g
- =
16 | Flangia — =
17 | Assieme dito —
18 | Motore passo-passo (Servo/24 VDC) — Se £
593
885
Lag
a?s
—

34
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Serie LEHF

Dimensioni

LEHF10K2-16: Base

Piano di riferimento montaggio 27
@l w0l v
~ - Ml e}
leaal 1325
Vite di azionamento manuale
(entrambi i lati) |17

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.

LEHF10K2-32: Corsa lunga

Piano di riferimento montaggio 27

47.5
59.5
62.5

67.5

Vite di azionamento manuale
(entrambi i lati)

17

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.

35

0.8 0.8
0.8 14 14 0.8
4xM2.5x0.45x3 ~
s =
(s}

0.025 7, 3
2x02H9 (9%°) 4, E
ex¥e9lo ) | o
prof. 2 7 g

11

Lunghezza del cavo motore = 290 Neta 2) - Lunghezza del cavo motore ~ 230 Nota 2)

(Ingresso cavo motore:

(Ingresso cavo motore:

+0.1

(Campo d'esercizio del dito: 0 a 17) Nota 1)

Base) 40 Ingresso su lato sinistro)
65 25
w4 ﬂ
@ | —|
x
N 1
OE_?\—A -
(Y] I fi;
et
Pl I re}
&> o
g ®
o @ 3H9 (5%)
2 “é' prof. 3
@le, Quando & chiuso: 0 "o
Quando & aperto: 16 +1
2 xM5x0.8x 10 (38.2)| 36.4
2 x @ 4.2 passanteq 7 74.6 1.7
30

4xM4x0.7x7

3H9 (+(0JA025)

O 3H9 (+8,025)

prof. 3

08,

8xM25x0.45x3 0.8 _18 0.8 [18 0.8
o
(o] - Y
[s\]
i
g
2 x @ 2H9 (*5:9%5) 8558, <
prof. 2 g

Lunghezza del cavo motore ~ 280 Neta 2) - Lunghezza del cavo motore ~ 230 Nota 2)

(Ingresso cavo motore:

(Ingresso cavo motore:

+0.1
0
(Campo d'esercizio del dito: 0 a 33) Nota 1)

Base) 40 Ingresso su lato sinistro)
65 25
w14
Ql [~
x
N I
o 4 . -
= =2
™,
7 I 0
2 =" 8
e
o |% @ 3H9 (*59%%)
5la prof. 3
Quando & chiuso: 0
w Quando é aperto: 32 +1
x @ 4.2 passante
P (37.5)| 45.9
1.7 83.4 1.7
30
3H9 (+8.025)
4xM4x0.7x7

==

SvVC

O

@ 3H9 (*3:9%9)

prof. 3



Dimensioni

Pinza elettrica a 2 dita Serie LEHF

LEHF20K2-24: Base

Piano di riferimento montaggio 35
® 9
@
Bl a2
ol ©
~ u[\) [oe]
&y

Vite di azionamento manuale !
(entrambi i lati) 20

1..21 1
8xM3x0.5x4 .21 1
n
o R
S
+0.025 [t}
2x@2.5H9 ("y7°) 45 .5 %
prof. 2.5 o
12 12 -

Lunghezza del cavo motore =~ 270 Neta 2) - Lunghezza del cavo motore ~ 230 Nota 2)

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
muoversi quando ritorna nella posizione
di asse 0. Assicurarsi che il pezzo

(Ingresso cavo motore: (Ingresso cavo motore:
Base) 50 Ingresso su lato sinistro)
65 [t} 5
Q
30
x
SRESECS N ===
-
2xM6x1x12
2 x @ 5.2 passante
&
Y
Lo I
25
Jla @ 4H9 (3:0%0)
Quando & chiuso: 0 *3" prof. 3
(Campo d'esercizio del dito: 0 a 25) Nota 1) Quando & aperto: 24 +1
(35.8)|_45.7
2 81.5 2
40
4H9 (*00%)
4xM5x0.8x8 prof. 3
n

montato sulle dita non interferisca con i
pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che
non venga piegato ripetutamente.

LEHF20K2-48: Corsa lunga

Piano di riferimento
montaggio 35

57.8
72.8
75.8
83

Vite di azionamento manuale
(entrambi i lati) |20

=

\ﬁ‘is$:‘ﬁf

N |8

&

@ 4H9 (00%9)

SE=E

l;

2 x @ 2.5H9 (*5:9%)

prof. 2.5

prof. 3
27 1 127 1
; o
11 1
I LI 3|
‘ 8
18|/ 4.5 45]|18] <
o

Lunghezza del cavo motore ~ 240 Nota 2)

Lunghezza del cavo motore = 230 Nota 2)

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono
muoversi quando ritorna nella posizione
di asse 0. Assicurarsi che il pezzo
montato sulle dita non interferisca con i
pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che
non venga piegato ripetutamente.

(Ingresso cavo motore: (Ingresso cavo motore:
Base) 50 Ingresso su lato sinistro)
65 g 5
S| e
N 1
2xM6x1x12 ©
2 x @ 5.2 passante o | & T
g Ny
oo (2]
Lo -
2le 0.030
Jla @ 4H9 (™)
Quando & chiuso: 0 *5" prof. 3
(Campo d'esercizio del dito: 0 a 49) Nota )Quando & aperto: 48 +1
(53.8) 62.2
2 116 2
40
4H9 (*90%)
4xM5x0.8x8 prof.3
I
Y Nt
‘_VI_LJ [aY}
@ 4H9 (*3%%°)
prof. 3

|

Modello
Selezione

|

\

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

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Serie LEHF

Dimensioni

LEHF32K2-32: Base

8xMax07x4 12,29 12
1229 1.2
!
5] ——— ot )
[sY) J T a
T 8
2 x @ 3H9 (*59%%) 18]/.5.5 ki
prof. 3 55 |[18] &

Lunghezza del cavo motore =~ 240 Nota 2)

Lunghezza del cavo motore = 220 Nota 2)

(Ingresso cavo motore: (Ingresso cavo motore:
Base) 75 Ingresso su lato sinistro)
Montaggio 51 5 %) |
piano di riferimento Q <6 50
x - >
- A ! 7]
® | o S <
o 2xM8x1.25x 16 ?g
Sl 8l | 2 x @ 6.4 passante >
- =«
H B g\ \ %
' v ol
Vite di azionamento mgqualg 2 s O 5H9 (+8.oso)
(entrambi i lati) 27 6o prof. 4
(Campo d'esercizio  Quando €& chiuso: 0 01 '
del dito: 0 a 33) Nota 1) Quando & aperto: 32 +1
(49.5) | 65.5
2.6 115 2.6
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0. 60 5H (*09%0)
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non 4xM6x1x10 rof 40
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. xVox1x prot. ©
Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga b '
piegato ripetutamente. T EI
@ 5H9 (+8.030)
prof. 4
LEHF32K2-64: Corsa lunga 1237 12 12 _37_ 1.2
8xM4x0.7x4
o I ) T 15 > == T yu | O#
N  — - — N
0.025 h: T )
2 x @ 3H9 (79%) g
prof. 3 26 || 55 55 [|26 0
©
Lunghezza del cavo motore = 190 Nota 2) Lunghezza del cavo motore = 220 Nota 2)
Piano di riferimento montaggio (Ingresso cavo motore: (Ingresso cavo motore:
Base) 75 Ingresso su lato sinistro)
—
51 65 o 6 |
- 50
CEEEEO =) i ‘
C\IE_' 3 :
o 2xM8x1.25x 16 &
Sl ol | _ 2 x @ 6.4 passante <
- = o
" & )
Vite di azionamento manuale — %o K
(entrambi i lati) & 3 Qe Y| D 5HI (%)
27 o 0+O.1 Y
Tis ; prof. 4
wla Quandoe aperto: ) - )
64 -1 (Campo d'esercizio del dito: 0 a 65) Neta 1)
(72.5) 84
2.6 156.5 2.6
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi 60 5Hg (+0.0%)
quando ritorna nella posizione di asse 0. 4xMBx1x10 0
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non prof. 4 ©
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. X 3
Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga Yoy ! EI
. A )
piegato ripetutamente. & &

37

@ 5H9 (*3%%)
prof. 4



Pinza elettrica a 2 dita Serie LEHF

Dimensioni
LEHF40K2-40: Base

12 .36 1.2
12 .36 _ 12

8xM4x0.7x4

Di -
o _ r & i <
Y ; < 2 Q

2 x @ 3H9 (*59%5) )
_ 7 o
prof. 3 20(| 8 8|20 $
Lunghezza del cavo motore ~ 240 Nota 2) Lunghezza del cavo motore = 210 Nota 2)
Piano di riferimento montaggio (Ingresso cavo motore: (Ingresso cavo m.ot.ore:
Base) 85 Ingresso su lato sm|stro)
[Te)
65 s 6 60
J D
OE,_ T o [ I =qp=d
& 3
2xM8x1.25x 16 ?g
S 2 x @ 6.4 passante =
g s
oo
A 1
Vite di azionamento manuale (2R S +0.030
—— I|° sl @ 5H9 (™)
(entrambi i lati) wla O”HB““%W%‘ prof470
Quandoé apero] ' o .
40 +1 ||(Campo d'esercizio del dito: 0 a 41) Nota 1)
(60) 69.5
2.6 129.5 2.6
. . . 70
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi 4xM6x1x10 5H9 (5.9
quando ritorna nella posizione di asse 0. prof. 4
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non <
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. 4 A )
. o . - — (V)
Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga == x . mI
piegato ripetutamente. ~ . A

LEHF40K2-80: Corsa lunga
1.2 46 1.2 1.2 46 1.2

8xM4x0.7x4
SSET—=fsborode 3
[sY) — \ \lJ i I\J A\ [a\]
0.025 : 8
2x@3H9 (v™™)/ |30]].8 8 ||30| =
prof. 3 ©
Lunghezza del cavo motore =~ 180 Nota 2) Lunghezza del cavo motore ~ 210 Nota 2)
Piano di riferimento montaggio (Ingresso cavo motore: (Ingresso cavo motore:
Base) 85 Ingresso su lato sinistro)
65 o 6
x 0
N
OEﬁ\'— I FERTEs
Ny [ =% M
2xM8x1.25x 16 ?g
< 2 x @ 6.4 passante =
& o —o%
g 3
(oY=}
s I
Vite di azionamento manuale o
I|e PRI 0.030
(entrambi i lat) |32, o= Ouagdgf%g@uso, @ 5H9 (7™)
Qundodaperin|  Prof. 4 o _
80 +1 (Campo d'esercizio del dito: 0 a 81) Nota 1)
(90) 99.5
2.6 189.5 2.6
70 5H9 (+0.030)
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi 4xM6x1x10 0
quando ritorna nella posizione di asse 0. prof. 4 °
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non & —=
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. ED:E ! — SI
Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga ¢ &

piegato ripetutamente. @ 5Ho (%)

prof. 4

sMC 38
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Selezione l

Modello

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|
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Pinza elettrica a 3 dita
Serie LEHS

Selezione del modello

Procedura di selezione

@ Confermare la forza di presa.

Confermare le
condizioni.

Esempio
Peso del pezzo: 0.1 kg

Forza di spinta: 70%

Distanza dal punto di presa: 30 mm

Velocita di spinta: 30 mm/sec

-

Calcolare la forza
di presa richiesta.

Linee guida per la selezione della pinza
in base al peso del pezzo

@ Sebbene le condizioni varino a seconda della forma del
pezzo e del coefficiente di attrito tra gli accessori e il pezzo,
selezionare un modello in grado di garantire una forza di
presa di 7-13 volte N il peso del pezzo, o anche di pil.

Nota) Per ulteriori dettagli, esaminare il calcolo della forza di

presa necessaria.

@ Se durante il movimento si applicano elevate accelerazioni o
forti impatti, prendere in considerazione I'adozione di un
maggiore margine di sicurezza.

Esempio) Se si desidera impostare la forza di presa ad un

valore 13 volte, o pit, superiore al peso del pezzo.

Forza di presa necessaria
=0.1kgx 13x9.8m/s?= 12,7 N o piu

Selezionare il modello in base
al grafico della forza di presa.

il

Calcolo della forza di presa richiesta

Accessorio uF ‘ uF
mg

Se un oggetto viene afferrato come si mostra
nella figura sulla sinistra e con le seguenti
definizioni,

F: Forza di presa [N]

u: Coefficiente d’attrito tra gli

accessori e il pezzo
m: Peso del pezzo [kg]
g: Accelerazione gravitazionale (= 9.8 m/s?)
mg: Peso del pezzo [N]

Le condizioni nelle quali il pezzo non cade sono

3xuF>mg
Numero dita
. mg
per cui, F >
3xpu

Con “a” che rappresenta il margine extra,
“F” e determinato dalla seguente formula:
mg

F= —xa
Ixpu

Selezionare la
velocita di spinta.

LEHS20
_ ——_|  Forzadi spinta 100%
Z 20
L
(]
) m—— — 70%
[0
< 14 T
ALY pe— 40%
N ——
2 5
L
0
0 20 30 40 60 80 100
Punto di presa L [mm]

Se si seleziona LEHS20.

@® Dal punto di intersezione tra la distanza del punto di
presa L = 30mm e la forza di spinta del 70%, si
ottiene una forza di presa di 14 N.

@® La forza di presa & 14 volte maggiore del peso del
pezzo e pertanto soddisfa un valore di
impostazione della forza presa di 13 volte o piu.

LEHS20

Forza di spinta e campo livello di innesco

-
-
o

100
90
80
70
60
50
40
30

0

Forza di spinta/Livello di innesco [%)]

10 20 30 40 50 60
Velocita di spinta [mm/sec]

@ La velocita di spinta viene soddisfatta nel punto in
cui si incrocia il 70% della forza di spinta con i 30
mm/sec della velocita di spinta.

Nota) Controllare il campo della velocita di spinta
rispetto alla determinata forza di spinta [%)].

<Riferimento> Coefficiente d'attrito u (dipende dall' ambiente

operativo, dalla pressione di contatto, ecc.)

13 H H Lh

Forza di presa almeno 7/13 volte il peso del pezzo Coefficiente dattrito 1L | Accessorio — Materiale dei pezzi (linea guida)

¢ Tale valore raccomandato da SMC viene calcolato con un margine di “a” = 4, per impatti che 0.1 Metalo (rugosita supericiale pari o inferiore a Rz3.2)
possono verificarsi durante il normale trasporto. - .

0.2 Metallo
Seu=0.2 Sep=0.1 0.2 min. Gomma, resina, ecc.
mg g Nota) * Anche nei casi in cui il coefficiente di attrito € maggiore
F=————x4=6.7X mg F=——x4=13.3x mg di u = 0.2, per motivi di sicurezza, selezionare una

3x0.2 3x0.1 forza di presa che sia almeno 7/13 volte superiore al

A

A

[ 7 x peso del pezzo J

[ 13 x peso del pezzo ]

peso del pezzo, come raccomanda SMC.

¢ Se durante il movimento si applicano elevate

accelerazioni o forti impatti, prendere in considerazione
l'adozione di un maggiore margine.

o
= O
SN
o9

[6)]
=3

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

SvVC

O
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Serie LEHS

Selezione del modello

(@Y Conferma della forza di presa: Serie LEHS

e Indicazione della forza di presa
La forza di presa riportata nei grafici a pagina 42 & indicata
con "F“, che € la spinta di un dito, quando le tre dita e gli
accessori sono completamente a contatto con il pezzo cosi
come viene mostrato nella figura sotto.

Stato di presa esterna

® Impostare il punto di presa del pezzo "L* in modo che si trovi
all'interno del campo indicato nella figura sotto.

Stato di presa interna

@ Dito
Accessorio J‘
i S

i

e ﬁ
Accessorio

Dito

o o

I

Pezzo e ':‘7*

L: Punto L: Punto
di presa di presa
o\ F F 7o
F: Forza F: Forza
di presa di presa

41
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Selezione del modello Serie LEHS

(@Y Conferma della forza di presa: Serie LEHS

* La forza di spinta & uno dei valori dei dati

* La forza di spinta € uno dei valori dei dati

Base di movimentazione inseriti nel controllore. Compatta di movimentazione inseriti nel controllore.
LEHS10 LEHS10L
8 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.) 5 Precisione forza di presa: 30 % (F.S.)
3 Z 4 —
L 6 — E PP P w Forza di spinta 100 %
orza di spinta
§ [ — p ‘ ° % 3
a 4 i s 70 %
= \\\ 70 % S 2 I
g . o 40 %
S o2 40 % S
L L
0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHS20 LEHS20L
o5 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.) 20 Precisione forza di presa: 25 % (F.S.)
| | | |
_ P— Forza di spinta 100 % _ Forza di spinta 100 %
Z 20 Z
o o 15
4] [ o,
o 15 —=— o 1) 70 %
e — 70 %
g — 5 10
o 10 20 % = 40 %
N N g
e 5 2
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto di presa L [mm] Punto di presa L [mm]
LEHS32
100 _Precisione forza di presa: 20 % (F.S.) \ Selezione della velocita di spinta
— J
_ — Forza di sp||nta 100 % @ Impostare la [Forza di spinta] e la [Bassa tensione di
Z 80 [ — . e e e s . .
= innesco] entro i limiti indicati nella figura sotto.
L
& 60 70 % Base
o I 110 Forza di spinta e campo livello di innesco
© 40 40 % = 100
g g 90
S 20 < 80
o 70
0 2 60
0 20 40 60 80 100 120 § 50
Punto di presa L [mm] F 40
< 30
LEHS40 5 0 10 20 30 40 50 60
160 Precisione forza di presa: 20 % (F.S.) Velocita di spinta [mm/sec]
F di spi t‘ i Compatta
= orza di spinta Z
T 120 Tr—— ‘ <) 110 Forza di spinta e campo livello di innescd
< 'S 100
2 70 % g 2
5 80 , = 80 |
— =}
° 40% g 70
S 40 5 [
S £ 50
B 40
0 < 30
0 20 40 60 80 100 120 140 k= 0 10 20 30 40 50 60
Punto di presa L [mm] Velocita di spinta [mm/sec]
ZS\VC 42

(0
c
k<]
N
<
[0}
(4]

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS }[ LEHF 1[ LEHZJ H' LEHZ }

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



Pinza elettrica a 3 dita

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LEHS s

LEHS10, 20, 32, 40

Etheri‘et/IP L I10-Link
Compatibile con ___ DPagina 76
Devicei'et EtherCAT ™

[Compatibile con controllore multiasse per motori passo-passo b Pagina 86 | CO dICI dl or d | naZione

LEHS K3- S|1)6P|1
00 0 00

10 4
0000 606

0 Taglia 9 Taglia motore e Passo
10 — Base | K | Base
20 L Nota) Compatto
32 Nota) Taglia: solo 10, 20.
40
6 Tipo a 3 dita @ Corsa [mm] @ Ingresso cavo motore
Corsa/diametro Taglia Base (Ingresso su lato sinistro) ﬂg:fag;irge"me”m
4 10 e
6 20
8 32 N\ 1 ¥
12 40 - ﬁ“ﬁ
A &

Cavo motore
Protezione connettore

Ingresso su lato frontale  piano di riferimento montaggio

&
F

Cavo motore

Protezione connettore
A\Precauzione !
[Prodotti a norma CE]
La conformita EMC & stata provata combinando I'attuatore elettrico della serie LEH e il
controllore della serie LEC. Pi di riferi " aagi
La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del cliente e Ingresso su lato 1ano di rirerimento montaggio
dalla relazione con altre apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Per questo, non & destro Cavo motore

possibile certificare la conformita EMC dei componenti di SMC incorporati nelle
apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di esercizio. Di conseguenza, &
necessario che cliente verifichi la conformita con la direttiva EMC del complesso di R
macchinari e attrezzature.

[Prodotti a norma UL]

Quando é richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e il controllore/azionamento
devono essere usati con un‘alimentazione classe 2 UL1310.

Protezione connettore

Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).
Verificare che il controllore/driver e il cilindro siano compatibili.

<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> LEHS10K3-4
(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda a
quello sull'etichetta del controllore/driver.

K@ Controllare che la logica dei segnali I/0 sia la medesima (NPN o PNP). @

x Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smc.eu

43 ZSNC




Pinza elettrica a 3 dita Serie LEHS

0 Tipo di cavo cilindro*’

@ Lunghezza cavo cilindro [m]

@ Tipo di controllore/driver*'

— Senza cavo — Senza cavo — Senza controllore/driver
S Cavo standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R Cavo robotico (cavo flessibile)*? 3 3 1P | (Tipo a programmazione semplificata) | PNP
#1 |l cavo standard deve essere usato su parti 5 5 AN LECPA NPN
fisse. Per l'uso su parti mobili, selezionare il 8 g AP | (Tipo con ingresso a impulsi)*?| PNP
cavo robotico. * ) . . :
x2 Fissare il cavo del motore che fuoriesce A 10* “ Pe_r |ncietttagll su|mcontt_Lq:!orl/amznalrperntl e
dall’attuatore per evitare che si sposti. Per B 15 swt I O.?d' _ compatl t'lk;ZI' . %9 Stl.J aﬂe :
maggiori dettagli sul metodo di fissaggio, C 20* controflor/ driver compatibili indicatl sotto.

consultare Cablaggio/Cavi.

@ Lunghezza cavo I/O [m]*'

+ Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)
Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 45.

m Montaggio controllore/driver

— Senza cavo = Montaggio con viti

1 1.5 D Montaggio su guida DIN*

3 3*2 * La guida DIN non & compresa. Ordinarla a parte.
5 5#*2 (Vedere pag. 60).

*1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i
tipi di controllore/driver, non & possibile selezionare il
cavo /0. Consultare pagina 64 (per LECP1) o pagina
71 (per LECPA), se & necessario il cavo 1/0.

*2 Quando si seleziona “Tipo con ingresso a impulsi” per
i tipi di controllore/driver, lingresso a impulso puo
essere utilizzato solo con differenziale. Con il
collettore aperto & possibile usare solo cavi da 1.5 m.

Controllori/driver compatibili

%2 Quando i segnali ed impulso sono a collettore
aperto, ordinare a parte la resistenza
limitatrice di corrente (LEC-PA-R-[J) indicata
a pagina 71.

Tipo

Tipo a programmazione semplificata

Tipo con ingresso a impulsi

Serie

LECP1

LECPA

Caratteristiche

Possibilita di configurare il funzionamento
(punti di posizionamento) senza ['utilizzo di
un PC o di un terminale di programmazione

Funzionamento medianti segnali a impulsi

Motore compatibile

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

Numero massimo di

punti di posizionamento 14 punti —
Tensione d'alimentazione 24VDC
Pagina di riferimento Pagina 58 ‘ Pagina 65

SvVC

N
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Serie LEHS

Specifiche

Modello LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Corsa di apertura/chiusura (diametro) 4 6 8 12
Forza di Base 22ab5 9a22 36 a90 52a130
presa [N] Vo )Nola3) | compattq 1.4 a 3.5 7a17 — —
Velocita di apertura e chiusura/ 5a 70/ 5a 80/ 5a 100/ 5a 120/
velocita di spinta [mm/s] Nota2) Nota3) 5a50 5a50 5a50 5a 50

Metodo di azionamento

Vite a scorrimento + camma a cuneo

o
E Precisione misurazione lunghezza ripetuta (mm) N2 4 +0.05
'S | Gioco dito/dia. [mm] Netas) 0.25 max.
2 | Ripetibilita [mm] N6 +0.02
% Ripetibilita di posizionamento/un lato [mm] +0.05
& | Gioco/un solo lato [mm] Nota 7) 0.25 max.
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] Nota ) 150/30
Max. frequenza d'esercizio [C.P.M] 60
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)
Base 185 410 975 1265
Peso [g]
Compatto 150 345 — —
Taglia motore 020 028 042
% Tipo con motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
E Tensione nominale [V] 24 VDC +10 %
5 | ascorcimentoin Base 11/7 28/15 34/13 36/13
G | funsionamenta w 1o | Compatto 8/7 22/12 — —
& | Max. Base 19 51 57 61
assorbimento
istantaneo [W] nota 10) | Compatto 14 42 — —

Nota 1) La forza di presa deve essere 7/13 volte il peso del pezzo. La forza di posizionamento deve essere pari a 150 % durante il rilascio
del pezzo. La precisione della forza di presa deve essere pari a £30 % (F.S.) per LEHS10, +25 % (F.S.) per LEHS20 e +20 %
(F.S.) per LEHS32/40. La presa con un accessorio pesante e una velocita di spinta elevata potrebbe non soddisfare le specifiche
del prodotto. In questo caso, ridurre il peso e diminuire la velocita di spinta.

Nota 2) La velocita di spinta va impostata entro i limiti durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa). In caso contrario, si
potrebbe verificare un malfunzionamento. La velocita di apertura/chiusura e la velocita di spinta si riferiscono a entrambe le dita. La
velocita per un dito & la meta di questo valore.

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio. Inoltre, se
la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m (a 15 m: ridotto del 20%)

Nota 4) Precisione della misurazione della lunghezza ripetuta € la dispersione (valore sul monitor del controllore) quando il pezzo viene
mantenuto ripetutamente nella stessa posizione.

Nota 5) Durante il controllo e regolazione della forza di spinta (presa) non si verifichera nessun fenomeno di gioco. Allungare la corsa
per la quantita di gioco durante I'apertura.

Nota 6) Ripetibilita € la variazione della posizione di presa (posizione pezzo) quando l'operazione di presa viene eseguita ripetutamente
con la stessa sequenza per lo stesso pezzo.

Note 7) Un valore di riferimento per correggere un errore nel funzionamento reciproco che si verifica durante 'operazione di posizionamento.

Nota 8) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto della pinza sia in direzione assiale che in
direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).

Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia
in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (1l test & stato eseguito con la pinza in stato iniziale).

Nota 9) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza & in funzione.

L'assorbimento in standby durante il funzionamento si riferisce al momento di arresto della pinza nella posizione impostata
durante il funzionamento, compreso il modo a risparmio energetico durante la presa.

Nota 10) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando la pinza & in funzione. Questo valore pud
essere usato per selezionare I'alimentazione elettrica.

Monta%io

a) Montaggio del tipo A
(quando si utilizza la filettatura sulla piastra di montaggio)

b) Montaggio del tipo B
(quando si utilizza la filettatura sul lato posteriore del corpo)

= 1
Perno di posizionamento Perno di posizionamento
Direzione di N o N | Direzione di
montaggio montaggio

L
[y

—
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Pinza elettrica a 3 dita Serie LEHS

Costruzione
1
T ml
b
1
| | /@

Componenti

N. Descrizione Materiale Nota

1 Corpo Lega di alluminio Anodizzato

2 Piastra motore Lega di alluminio Anodizzato

3 | Anello di guida Lega di alluminio

4 | Camma a scorrimento Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale

5 Bullone scorrevole Acciaio inox Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale

6 Dito Acciaio al carbonio | Trattamento ad alta temperatura + trattamento speciale

7 Piastra terminale Acciaio inox

8 Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

O
:
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Serie LEHS

Dimensioni
LE HS1 O(L) K3-4 Piano di riferimento montaggio

§ 5
R e [mm]
©] oo (9 Modello L (L1)
oxMax 055 A : ~0.030 LEHS10K3-4 | 89.1 | (59.6)
- LEHS10LK3-4 | 726 | (43.1)
@ 2.5H9 (*39%) 2xM4x0.7x6

prof. 2.5 \

2 x @ 3.3 passante

;

Lunghezza cavo motore = 300 Nota2)
(Ingresso cavo motore: Base)

L

©)

|:l|
= 7

0 o
o9 - L
88 3 TR
4 e — =
@ 3.5 0.025,
Posizione di riferimento 1 2H9 (™) 4
del punto di presa ]

)

5 Quando & chiuso: 5

go Quando ¢ aperto: 7

| (Campo d'esercizio dito: 4.5 a 7.5) Nota 1)
o 10

I

o

Aa|

Ingresso cavo motore:

*?:\ Ingresso su lato frontale
-

20
Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
}

Vite di azionamento manuale
Ingresso cavo motore:

Ingresso su lato destro

|
N

o quando ritorna nella posizione di asse 0.
Q < I Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
! N~ . . .
20 < Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
9.5 g piegato ripetutamente.
[\
LEHSZO(L)K3'6 Piano di riferimento montaggio ®
=] =/
§E 8 2
=1} S © [mm]
\ &9 Modelio L [ (L)
® 3 LEHS20K3-6 98.8 | (61.8)
® (']1 6h9 (G0s0 LEHS20LK3-6 | 84.8 | (47.8)
6XM3x05x6 Jﬂ
@ 4H9 ('3%%°)

Lunghezza cavo motore = 300 Nota2)
(Ingresso cavo motore: Base)
S 2xM6x1x10
i A r/ 2 x @ 5.2 passante
~ ‘
Ve g s ) fl‘;%
oo
o S
o =
™ 5 I [<] [aV)
Posizione di riferimento Yia 10,025
del punto di presa 2H9 (0™ | |l6 Quando & chiuso: 7
14 Quando ¢ aperto: 10
Ingresso cavo motore:

(Campo d'esercizio del dito:

Ingresso su lato frontale 6.5a 10.5) Nota 1)

Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato destro

Vite di azionamento manuale

N
<
Q
x
.o Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
<| @ o quando ritorna nella posizione di asse 0.
< N N . . . .
Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non

interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
20 Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.
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Dimensioni

Pinza elettrica a 3 dita Serie LEHS

LEHS32K3-8

(Quando & chiuso: 31

12
O
5

(Quando & aperto: 36)

Piano diriferimento
montaggio

0

<t
6xM4x0.7x8

@ 5H9 (30%0)

2xM8x1.25x 14

prof. 4 2 x & 6.8 passante
Lunghezza cavo motore =~ 300 Nota 2) ; R
S (Ingresso cavo motore: Base)
90
o
0| &
= [To}
i |
- P b
[e2]%) < < [ '
U8l e
e = oy A
=
) D %= [a\]
Posizione di riferimento ??0 }) g 0,025
del punto di presa 3H9 (™) | 119 Quando & chiuso: 10
Ingresso cavo motore: 21 Quando ¢ aperto: 14

Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato destro

Ingresso su lato frontale

Vite di azionamento manuale

64
42

L E H S40 K3-1 2 ___ Piano di riferimento

s montaggio

U

(Quando & aperto: 41)

(Quando & ch

S| ,
= — — 8t
&) ~
<
Q
42 20| x
64 N
@
&

14
/
s

0
6xM5x0.8x10

@ 5H9 (*3%%0)

10h9 (.3 o36)

2xM8x1.25x 14
2 x @ 6.8 passante

(Campo d'esercizio del dito:
9.5a 14.5) Nota 1)

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0.

Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.

—I%|
i

21y
of

4H9 (+8.030)

Ly

10| Quando é chiuso: 11

prof. 4
L Lunghezza cavo motore = 300 Nota2)
= (Ingresso cavo motore: Base)
0
=
8 A1 | 1 8
p
o A
©|© A
<o =
WY
ol 6 g
Posizione di riferimento So
p 30 2%«
del punto di presa |
D | 4=
I|e
wla

Ingresso cavo motore: Ingresso su lato destro

Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale

Vite di azionamento manuale

64
42

—

24

Quando ¢ aperto: 17

(Campo d'esercizio del dito:
10.5a 17.5) Nota 1)

Nota 1) Intervallo entro cui le dita possono muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0.

Assicurarsi che il pezzo montato sulle dita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Fissare il cavo del motore in modo che non venga
piegato ripetutamente.
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Serie LEH

Pinze elettriche/

Precauzioni specifiche del prodotto 1

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di

sicurezza e il Manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.
Scaricarlo dal nostro sito web, http://www.smc.eu

|

Progettazione/selezione

A Attenzione

1. Mantenere il punto di presa specificato.

Se si supera il campo di presa specificato, sulla parte scorrevole
del dito viene applicato un momento eccessivo che potrebbe avere
un effetto negativo sulla vita utile del prodotto.

L: Punto di presa
H: Sporgenza

Posizione
di presa

Posizione
di presa

. Posizione di presa
O “L” e “H” sono appropriati.

X “L” e troppo lungo. X “H” & troppo lungo.

2. L'adattatore deve essere leggero e corto.

Un accessorio lungo e pesante aumentera la forza di inerzia
quando il prodotto & aperto o chiuso causando il gioco sul dito.
Anche se il punto di presa dell'accessorio si trova allinterno del
campo specificato, progettarlo il piu corto e leggero possibile.

Per un pezzo lungo o grande, selezionare un modello di una
misura piu grande oppure usare due o piu pinze insieme.

3. Prevedere uno spazio di scorrimento per l'accessorio

detiosa Modello Vite Max. coppia di
serraggio [N-m]
o o o o b LEHZ(J)10(L) | M2.5x0.45 0.3
Dito LEHZ(J)16(L) M3 x 0.5 0.9
A ) — LEHZ(J)20(L) M4 x 0.7 1.4
Cee8s0re LEHZ(J)25(L) | M5x0.8 3.0
Spazio di scorrimento 0 Spazio di scorrimento LEHZ32 M6 x 1 5.0
Pezzo a forma di ago Pezzo piastra sottile LEHZ40 M8 x 125 12' o
4. Selezionare il modello con la forza di presa appropriata <Serie LEHF>
in base_al pe_so del pezzg. _ ) _ Max. coppia di
La selezione di un modello inappropriato pud causare la caduta Modello Vite serraggio [N-m]
del pezzo. La forza di presa deve essere 10/20 volte (LEHZ,
LEHF) oppure 7/13 volte (LEHS) il peso del pezzo. LEHF10 M2.5 x 0.45 0.3
Precisione forza di presa ::E:gg mi X gi ?i
LEHZ(J)10(L)[LEHZ(J)16(L) LEHZ(J)20(L)[LEHZ(J)25(L) LEHZ32 [ LEHZ40 LEHF40 Vi z 0'7 1'4
+30% (F.S.) +25% (F.S.) +20% (F.S.) . .
LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40 <Serie LEHS>
+30% (F.S.) +25% (F.S.) +20% (F.S.) Vogello Vite Max. coppia di
LEHS10(L) LEHS20(L) LEHS32 [ LEHS40 serraggio [N-m]
+30% (F.S.) +25% (F.S.) +20% (F.S.) LEHS10(L) M3 x 0.5 0.9
5. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a t::gzg“‘) mi X g‘i ?'i
forze esterne eccessive (vibrazioni comprese) o a 3 X2 :
possibili impatti. LEHS40 M5 x 0.8 3.0

quando un pezzo é estremamente sottile o piccolo.
Senza uno spazio di scorrimento, il prodotto non pud effettuare una
presa stabile con il conseguente spostamento del pezzo o una presa

6. Selezionare il modello adatto alla larghezza di apertura

e chiusura in base al pezzo.

La selezione di un modello inappropriato portera alla presa in
posizioni indesiderate a causa della larghezza di apertura e chiusura
variabile del prodotto e del diametro del pezzo che il prodotto pud
maneggiare. Inoltre, & necessario allungare la corsa per evitare il
gioco che si crea quando il prodotto si apre dopo la presa.

|

Montaggio

A\ Attenzione

1.

Non fa cadere o colpire la pinza onde evitare di
graffiare o ammaccare le superfici di montaggio.

Anche una deformazione minima pud portare ad una minore
precisione e ad un difetto di funzionamento.

. Per il montaggio dell'accessorio, usare viti dalla

lunghezza adeguata e serrarle alla coppia adeguata
rispettando i limiti di coppia indicati.

Il serraggio delle viti ad una coppia piu alta di quella raccomandata
potrebbe causare un malfunzionamento, mentre il serraggio a una
coppia piu bassa pud causare lo spostamento della posizione di
montaggio o, in condizioni estreme, I'attuatore potrebbe staccarsi
dalla sua posizione di montaggio.

Montaggio dell'accessorio sul dito

L'accessorio va montato alla coppia indicata nella tabella seguente
avvitando il bullone nel foro e filettatura femmina di montaggio del dito.

<Serie LEHZ>

Rischio di rottura o grippaggio causando un funzionamento
difettoso. Non applicare urti né vibrazioni al di fuori delle specifiche.
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Serie LEH
Pinze elettriche/

Precauzioni specifiche del prodotto 2

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza e il Manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.

Scaricarlo dal nostro sito web, http://www.smc.eu

|

Montaggio

Montaggio della pinza elettrica, serie LEHZ

Montaggio della pinza elettrica, serie LEHF

Utilizzo della filettatura sulla parte laterale del corpo

Vite di azionamento manuale

Utilizzo della filettatura sul corpo

Vite di azionamento manuale/entrambi i lati

Max. Max. E m V///.//A W
adi poga| |\ W =
Modello Vite coppia _dl prqfondlta di !
serraggio |awitamentol|
[N-m] [mm] : co'\;;lsi); di pro'\fgr?dﬁé di
LEHZ(J)10(L)| M3x0.5 0.9 6 : o o Modello Vite serraggio |awitamento L
LEHZ(J)16(L)| M4 x0.7 1.4 6 [N-m] [mm]
LEHZ(J)20(L)| M5x 0.8 3.0 8 | LEHF10 | M4 x0.7 1.4 7
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5.0 10 ! u—" LEHF20 | M5x0.8 3.0 8
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 l S o LEHF32 | M6x 1 5.0 10
. Accessorio
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0 14 ! LEHF40 | M6 x1 5.0 10
Dito E
Utilizzo della filettatura sulla piastra di montaggio Utilizzo della filettatura sulla piastra di montaggio
i ! Cammo
Max. ‘ =
Modello vite | coppiadi ! Modello | vite | Soppiadi
serraggio ! serraggio
[N-m] ! — [N-m]
= LEHZ(J)10(L)| M3x0.5 0.9 @ LEHF10 | M4 x0.7 1.4
—< LEHZ(J)16(L)| M3x0.5 0.9 Eﬁy LEHF20 | M5x0.8 3.0
T LEHZ(J)20(L)| M4 x0.7 1.4 : LEHF32 | Méx1 5.0
LEHZ(J)25(L)| M5x0.8 3.0 ! LEHF40 | M6 x 1 5.0
LEHZ32 M5 x 0.8 3.0 ;
LEHZ40 M6 x 1 5.0
Utilizzo della filettatura sul lato posteriore del corpo : Utilizzo della filettatura sul lato posteriore del corpo
! ‘ Max. Max. : Max. Max.
. coppia di | profonditadi | . coppia di | profondita di
el i serraggio |awitamentol| | el i serraggio |awitamento L
[N-m] [mm] | [N-m] [mm]
LEHZ(J)10(L)| M4 x0.7 1.4 6 LEHF10 | M5x0.8 3.0 10
= LEHZ(J)16(L)| M4 x0.7 1.4 6 | LEHF20 | M6 x 1 5.0 12
== LEHZ(J)20(L)| M5 x0.8 3.0 8 ! LEHF32 | M8 x 1.25 12.0 16
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5.0 10 ; LEHF40 |M8x125| 120 16
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 ;
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0 14 :
Montaggio della pinza elettrica, serie LEHS
Utilizzo della filettatura sulla piastra di montaggio Utilizzo della filettatura sul lato posteriore del corpo
Max. Max. Max.
. coppia di . coppia di | profondita di
! el M serraggio el Vi serraggio |awitamento L
[N-m] [N-m] [mm]
o | o LEHS10(L) | M3x0.5 0.9 = LEHS10(L) | M4x0.7 1.4 6
LEHS20(L) | M5x0.8 3.0 Z LEHS20(L) M6 x 1 5.0 10
LEHS32 M6 x 1 5.0 LEHS32 M8 x 1.25 12.0 14
Rt ¥ LEHS40 M6 x 1 5.0 e LEHS40 | M8x125| 120 | 14
ZSNC 50
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Serie LEH

Pinze elettriche/

Precauzioni specifiche del prodotto 3

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di

sicurezza e il Manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.
Scaricarlo dal nostro sito web, http://www.smc.eu

| Montaggio

A\ Attenzione

3. Serrare le viti di montaggio della pinza elettrica alla
coppia prescritta.
Il serraggio a una coppia piu alta di quella specificata potrebbe
causare un malfunzionamento e il serraggio insufficiente potrebbe
causare lo spostamento.

4. Al momento di fissare l'accessorio al dito, evitare di
applicare una coppia eccessiva sul dito.
Rischio di formazione di gioco o minore precisione.

5. La superficie di montaggio & dotata di fori e scanalature
per il posizionamento. Se necessario, usarli per il
posizionamento preciso della pinza elettrica.

6. Al momento di rimuovere un pezzo quando é

diseccitato, aprire o chiudere il dito a mano o
rimuovere previamente |'accessorio.
Quando il prodotto & azionato mediante le viti di azionamento manuale,
controllare la loro posizione sul prodotto e lasciare lo spazio necessario.
Non applicare una coppia eccessiva sulle viti di azionamento manuale che
potrebbe portare al danneggiamento e al malfunzionamento del prodotto.

7. Durante la presa di un pezzo, lasciare uno spazio libero in
direzione orizzontale onde evitare la concentrazione del carico
su un solo dito con il conseguente disallineamento del pezzo.
Allo stesso scopo, quando si muove un pezzo per l'allineamento,
ridurre al minimo la resistenza alla frizione creata dal movimento del
pezzo. Il dito potrebbe spostarsi, presentare un gioco o rompersi.

8. Effettuare la regolazione e la conferma per assicurare
che sul dito non sia applicata nessuna forza esterna.
Se il dito & soggetto a carichi laterali o carichi d'urto ripetitivi, si
potrebbe verificare un gioco o la rottura e la vite di trasmissione
potrebbe incastrarsi causando un funzionamento difettoso.
Prevedere uno spazio per evitare che il pezzo o I'accessorio
colpisca la pinza a fine corsa.

1) Fine corsa quando le pinze sono aperte

O Con spazio X Senza spazio

Spazio % |

2) Fine corsa con pinza in movimento
O Con spazio

% Spazio

Accessorio

X Senza spazio

Spazio
Spazio

AW
xw_

3) Durante il capovolgimento

Carico d'urto

9. Regolare il punto di presa in modo tale che non venga
esercitata una forza eccessiva sulle dita al momento di
inserire un pezzo.

In particolare, durante una prova, azionare il prodotto a mano o a
bassa velocita e controllare che sia garantita la sicurezza senza impatti.

O Allineato X Non allineato
© (o}
® °

Carico d’urto

7

] Uso \

/A\Precauzione

1. | parametri della corsa e la velocita di apertura/chiusura
sono per entrambe le dita.
La corsa e la velocita di apertura/chiusura per un dito & la meta di
un parametro impostato.

2. Durante la presa di un pezzo con il prodotto,
assicurarsi di impostarlo sull'operazione di spinta.
Inoltre, non colpire il pezzo sul dito e sull'accessorio durante
l'operazione di posizionamento o all'interno del campo
dell'operazione di posizionamento.

Altrimenti, la vite di trasmissione potrebbe incastrarsi e causare un guasto.
Tuttavia, se il pezzo non pud essere preso nel controllo e regolazione della
forza di spinta (come un pezzo in plastica deformato, componente in gomma,
ecc.), € possibile prenderlo nell'operazione di posizionamento tenendo in
considerazione la forza elastica del pezzo. In questo caso, mantenere la
velocita di azionamento per l'urto specificato nell'elemento 3 a pagina 52.

Se il funzionamento viene interrotto da una fermata o da una fermata
temporanea e viene emessa un'istruzione del controllo e regolazione della
forza di spinta subito dopo il ripristino del funzionamento, la direzione di
esercizio variera a seconda della posizione di avvio.
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Serie LEH
Pinza elettrica/

Al

Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smc.eu

Precauzioni specifiche del prodotto 4

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza e il manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.

] Uso

/A\Precauzione

3. Rispettare il seguente campo della velocita di azionamento
per il controllo e regolazione della forza di spinta.
¢ LEHZ/LEHZJ: 5 a 50 mm/s ¢ LEHF10: 5 a 20 mm/s
e LEHF20/32/40: 52 30 mm/s ¢ LEHS: 5 a50 mm/s
Il funzionamento ad una velocita al di fuori del campo pud far
incastrare la vite di trasmissione causando un malfunzionamento.

4. Durante il controllo e regolazione della forza di spinta,
non si ha nessun effetto di gioco.
Il ritorno alla posizione di 0 asse viene effettuato dal controllo e
regolazione della forza di spinta.
La posizione del dito pud essere spostata dall’effetto del gioco
durante I'operazione di posizionamento.
Tenere conto del gioco al momento di impostare la posizione.

5. Non modificare l'impostazione del modo a risparmio energetico.
Quando si prosegue con il controllo e regolazione della forza di spinta
(presa), il calore generato dal motore pud causare un malfunzionamento.
Cid e dovuto al meccanismo di bloccaggio automatico presente nella
vite di trasmissione che consente al prodotto di mantenere la forza di
presa. Per risparmiare energia in questa situazione in cui il prodotto si
trova in stand-by o continua a trattenere la presa per lunghi periodi di
tempo, il prodotto andra controllato per ridurre il consumo di corrente (su
40 % in automatico dopo aver preso il pezzo una volta).
Se si verifica una riduzione della forza di presa individuata nel
prodotto dopo la presa e la deformazione di un pezzo nel corso di
un determinato periodo di tempo, contattare SMC.

6. Segnale in uscita INP
1) Operazione di posizionamento

Quando il prodotto rientra nel campo impostato tramite i dati di

movimentazione [In posizione], si accendera il segnale in uscita INP.

Valore iniziale: impostato su [0.50] o piu.

2) Operazione di spinta

Quando il la forza effettiva supera i dati di movimentazione

[Livello di trigger], si accendera il segnale in uscita INP.

Usare il prodotto entro il campo indicato di [Forza di spinta] e

[Livello di trigger].

a) Al fine di assicurare che la pinza trattenga il pezzo con la
[forza di spinta] impostata, si raccomanda di impostare il
[Livello di trigger] sullo stesso valore della [forza di spinta].

b) Quando [Forza di spinta] e [Livello di trigger] sono impostati
su un valore inferiore al campo indicato, si accendera il
segnale in uscita INP dalla posizione di inizio spinta.

c) Il segnale in uscita INP si accende durante la spinta nel fine
corsa di una pinza elettrica anche se il pezzo non é trattenuto.

<Segnale in uscita INP nella versione controllore>
@® SV1.0x o piu

Sebbene il prodotto passi automaticamente al modo a risparmio

energetico (corrente ridotta) dopo il termine del controllo e regolazione

della forza di spinta, il segnale in uscita INP rimane acceso.
@ SV0.6+ max.

a. Se il [Livello di trigger] & impostata su 40 % (quando il
valore é lo stesso del modo a risparmio energetico)
Sebbene il prodotto passi automaticamente al modo a risparmio
energetico (corrente ridotta) dopo il termine del controllo e regolazione
della forza di spinta, il segnale in uscita INP rimane acceso.

b. Se il [Livello di trigger] € impostato su un valore superiore al 40 %
Il prodotto si accende dopo il termine del controllo e
regolazione della forza di spinta ma il segnale in uscita INP si
spegnera quando il consumo di corrente viene
automaticamente ridotto nel modo a risparmio energetico.

Posizione etichetta per
versione controllore

Posizione: inferiore

O

<Forza di spinta e campo livello di innesco>

SVC

Modello

Selezione

|

<Serie LEHZJ>
Nel caso di una pinza con protezioni antipolvere, rimuovere la protezione
antipolvere dell’encoder prima di usare I'azionamento manuale.
Rimontare la protezione antipolvere dell’encoder dopo aver
usato 'azionamento manuale.

N
I
1]
|
Serie LEHZ
Tagiia motore | Vel e e mpostazions) | | [
Tipo base 41250 50 % a 100 % g ]
5a 40 40 % a 100 % sl
31a50 70 % a 100 % ol
Compatto 21a30 50 % a 100 % ) -
5a20 40 % a 100 % %:
©
Serie LEHZJ g "
Taglia Taglia Velocita di spinta | Forza di spinta (valore di Sl
motore corpo [mm/sec] ingresso impostazione) oLl
Tipo base 10, 16 41 a50 50 % a 100 % § -
20, 25 5a40 40 % a 100 %
21a50 80 % a 100 % —
101,161 11a20 60 % a 100 %
Compatto 5a10 50 % a 100 % g:,
31a50 70 % a 100 % L
201,251 21a30 50 % a 100 % -~
5a20 40 % a 100 % -
Serie LEHF ]
Velocita di spinta [mm/sec] |Forza dispinta (valore di ingresso impostazione) 6
21a30 50 % a 100 % w
5a20 40 % a 100 % -l
Serie LEHS -
Taglia motore | Velocita di spinta [mm/sec] | Forza di spinta (valore di ingresso impostazione) ?5
Tipo base 41 a50 50 % a 100 % wl
5a 40 40 % a 100 % —
31a50 80 % a 100 % —
Compatto 11230 60 % a 100 % E
5a10 40 % a 100 % '3
Ll
7. Durante il rilascio di un pezzo, impostare la forza di spostamento su 150 %. —
Se la coppia & troppo piccola quando un pezzo viene preso durante il
controllo e regolazione della forza di spinta, il prodotto pud presentare h
un grippaggio e diventare instabile per il rilascio del pezzo. Q
8. Se il dito presenta un grippaggio a causa di un errore di o3
impostazione, ecc., aprire e chiudere il dito manualmente. =
Quando & necessario azionare il prodotto mediante le viti =3
dell’azionamento manuale, controllare la posizione delle viti §
dell'azionamento manuale del prodotto e prevedere lo spazio necessario. =3
Non applicare una eccessiva coppia alle viti del’azionamento manuale. §
Cio potrebbe portare a danni e malfunzionamenti. <>-<’
=

02
£ o
Lo
£9
D>
o—

[)
m'O

c
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N
>
©
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)
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Serie LEH
Pinza elettrica/

Precauzioni specifiche del prodotto 5

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza e il manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.

Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smc.eu
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9. Meccanismo di bloccaggio automatico
Il prodotto mantiene una forza di presa grazie al meccanismo di
bloccaggio automatico nella vite di trasmissione. Inoltre, non
funzionera nella direzione opposta anche quando € applicata la
forza esterna su un pezzo.

<Tipi di arresti, Precauzioni>
1) Tutte le alimentazioni elettriche al controllore sono spente.
Quando I'alimentazione elettrica si accende per riavviare il
funzionamento, il controllore verra inizializzato e il prodotto pud
far cadere un pezzo a causa dell'operazione di individuazione
del polo magnetico del motore. (Cid significa che ci sono
movimenti del dito di corse parziali mediante l'individuazione
della fase del motore dopo l'accensione dell'alimentazione).
Rimuovere il pezzo prima di riavviare il funzionamento.
2) "EMG (arresto)“ del CN1 del controllore é chiuso.
Se si usa l'interruttore di arresto del terminale di programmazione;
a) Nel caso in cui sia [SVRE] che [SETON] sono accesi
prima dell’arresto,
[SVRE]: OFF / [SETON]: ON
b) Operazione di riavvio
In questa situazione, dato che [SVRE] € acceso prima
dell’arresto, [SVRE] verra acceso automaticamente al
rilascio dell’arresto e dopodiché sara possibile il riavvio.
Non & necessario rimuovere un pezzo prima perché non
si verifica I'operazione di individuazione del polo
magnetico del motore.
c) Precauzioni
Si attiva un allarme quando il funzionamento viene
riavviato dopo l'arresto. Controllare che [SVRE] sia
acceso dopo il rilascio dell’arresto e il riavvio.
3) “M24V (alimentazione azionamento motore)“ del CN1 del
controllore & chiuso.
a) Le condizioni di uscita non subiranno modifiche a causa
dellarresto.
b) Operazione di riavvio
In questa situazione, & possibile eseguire il riavvio una
volta rilasciato I'arresto. Non & necessario rimuovere un
pezzo prima perché non si verifica I'operazione di
individuazione del polo magnetico del motore.
c¢) Precauzioni
Si attiva un allarme quando si aziona l'arresto durante il
funzionamento o il funzionamento viene riavviato dopo l'arresto.

10. Ritorno alla posizione iniziale

1) Si raccomanda di impostare le direzioni di ritorno alla posizione
di 0 asse e la presa del pezzo nella stessa direzione.
Se vengono impostate in direzione opposta, si potrebbe
verificare un gioco con il conseguente peggioramento
significativo della precisione di misurazione.

2) Se la direzione di ritorno alla posizione di 0 asse & impostata
su CW (presa interna);
Se il ritorno alla posizione di 0 asse € effettuato solo con il prodotto,
si potrebbe verificare una grande deviazione tra i diversi attuatori.
Usare un pezzo per impostare il ritorno alla posizione di 0 asse.

3) Se il ritorno alla posizione di 0 asse viene effettuato mediante
l'uso di un pezzo;
La corsa (campo di funzionamento) si accorcera. Ricontrollare
il valore dei dati di movimentazione.

4) Se si usano parametri base (disassamento origine);
Quando il ritorno alla posizione di 0 asse e impostato con
[Disassamento origine], &€ necessario cambiare la posizione corrente
del prodotto. Ricontrollare il valore dei dati di movimentazione.
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11. Nel controllo e regolazione della forza di spinta
(presa), collocare il prodotto in una posizione di
almeno 0.5 mm lontana dal pezzo. (Questa posizione
corrisponde alla posizione di inizio spinta).

Se il prodotto viene collocato nella stessa posizione del pezzo,
potrebbero attivarsi i seguenti allarmi e verificarsi un
funzionamento instabile.
a. E generato I'allarme “Pos. fallita” (“Posn failed™).
Il prodotto non & in grado di raggiungere una posizione di
inizio spinta a causa della deviazione dei pezzi in larghezza.
b. E generato I'allarme “ALM di spinta” (“Pushing ALM”).
Il prodotto viene respinto dalla posizione di inizio spinta
dopo aver cominciato a spingere.
c. Allarme “Err troppopieno” (“Err overflow”).
Lo spostamento della posizione di inizio spinta supera il
campo indicato.

Durante il montaggio del prodotto, prevedere come minimo
un diametro di 40 mm per piegare il cavo del motore.

La guida orbita finita e utilizzata nella parte del dito
dell’attuatore. Grazie al suo uso, in caso di forze d’inerzia
che causano movimenti o rotazione all’attuatore, la sfera
d’acciaio si spostera verso un lato e questo causera una
grande resistenza e compromettera la precisione. In caso
di forze d’inerzia che causano movimenti o rotazione
all’attuatore, azionare il dito a corsa completa.

In particolare nel tipo con corsa lunga, la precisione del dito
potrebbe essere compromessa.

12.

13.

|

Manutenzione

/A\Pericolo

1. Al momento di rimuovere il prodotto, verificare che
non stia tenendo un pezzo in presa.
Rischio di caduta del pezzo.

/\Precauzione

1. La protezione antipolvere sul dito della pinza (solo

serie LEHZJ) & un articolo di consumo; sostituire la
protezione antipolvere quando & necessario.
In caso contrario, le schegge di lavorazione e le particelle sottili
possono entrare all'interno del prodotto da fuori, portando a un guasto.
La protezione antipolvere sul dito della pinza pud danneggiarsi se
’accessorio di presa o il pezzo entrano a contatto con la
protezione antipolvere durante il funzionamento.

ZSNC
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LECP1

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LECPA
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Unita gateway

Serie LEC-G

Codici di ordinazione

C€ N

A\ Precauzione
[Prodotti a norma CE]

La conformita EMC & stata provata
combinando I'attuatore elettrico della

Protocolli Bus di campo applicabili e

LEC-G

M.|12

serie LE e il controllore della serie LEC.

La normativa EMC dipende dalla

configurazione del pannello di controllo

del cliente e dalla relazione con altre

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montaggio
PR1 PROFIBUS DP — | Montaggio con viti
EN1 EtherNet/IP™ D Nota) | Montaggio guida DIN

apparecchiature elettriche e altri
cablaggi. Per questo, non & possibile
certificare la conformita EMC dei
componenti di SMC incorporati nelle
apparecchiature del cliente nelle
condizioni effettive di esercizio. Di
conseguenza, & necessario che cliente
verifichi la conformita con la direttiva
EMC del complesso di macchinari e
attrezzature.

[Prodotti a norma UL]

Quando & richiesta la conformita a UL,
I'attuatore elettrico e il controllore
devono essere usati con
un'alimentazione classe 2 UL1310.

LEC-

LEC-

Connettore di deriva

Nota) Guida DIN non compresa.

Ordinarla a parte.

CG

1]-|L

Tipo di cav00—I

Lunghezza cavol

1 | Cavo di comunicazione

2 | Cavotradiramazioni K 0.3m
L 0.5m
1 im

CGD . -
CGD ,

zione
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Cavo tra diramazioni a

Specifiche
Modello LEC-GMJ2[] LEC-GDN10J LEC-GPR10 LEC-GEN10
Sistema anplicabile Bus di Campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
i Versione Nota 1) Ver. 2.0 Versione 2.0 Vi1 Versione 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Velocita di trasmissione [bps] 156/:/%%1 (I)(/fns M 125 k/250 k/500 k 93.75 k/187.5 k/500 k/ 10 M/100 M
1.5 M/3M/6 M/12 M
File di configurazione Nota2) — File EDS File GSD File EDS
Specifiche di 4 stazioni  Ingresso 896 punti
comunicazione . - occupate 108 parole Ingresso 200 byte Ingresso 57 parole Ingresso 256 byte
Area di occupazione /0 (Impostazione| Uscita 896 punti Uscita 200 byte Uscita 57 parole Uscita 256 byte
8 volte) 108 parole
Alimentazione per | Tensione alimentazione [V] 20 — 11a25VDC — —
comunicazione | Assorbimento interno [mA] — 100 — —

Specifiche connettore di comunicazione

Connettore (accessorio)

Connettore (accessorio)

D-sub

RJ45

Resistenza di terminazione

Non compreso

Non compreso

Non compreso

Non compreso

Tensione alimentazione [V] Nota 6) 24 VDC £10%
Consumo Non collegato al terminale di programmazione 200
corrente [mA] Collegato al terminale di programmazione 300
Terminale di uscita EMG 30VDC 1A
Controllori applicabili Serie LECA6

Controllore

Velocita di comunicazione [bps] Nota 3)

115.2 k/230.4 k

specifiche

Max. numero di controllori collegabili No'24)

12 |

8 Nota 5)

5 {

12

Accessori

Connettore di alimentazione, connettore di comunicazione

Connettore di alimentazione

Campo temperatura d'esercizio [°C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo temperatura di stoccaggio [°C]

—10 a 60 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Peso [g]

200 (montaggio con viti), 220 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Tenere conto che questa versione & soggetta a modifiche.

Nota 2) E possibile scaricare tutti i file dal sito web di SMC: http://www.smc.eu

Nota 3) Quando si utilizza un terminale di programmazione (LEC-T1-0), impostare la velocita di comunicazione su 115.2 kbps.
Nota 4) Il tempo di risposta di comunicazione per 1 controllore & di circa 30 ms.

Consultare “Linee guida tempo di risposta di comunicazione” per i tempi di risposta quando sono collegati diversi controllori.

Nota 5) Per l'ingresso dei punti di posizionamento, fino a 12 controllori collegabili.
Nota 6) Quando e richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con un'alimentazione classe 2 UL1310.
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Linee guida tempo di risposta di comunicazione

Unita gateway Serie LE C'G

Il tempo di risposta tra I'unita gateway e i controllori dipende dal numero di controllori collegati sull'unita gateway.
Per il tempo di risposta, consultare il grafico sotto.

400

350

300

250

200

150

100

Tempo di risposta (ms)

]

50>

0

1 2 3

4 5

6

7 8 9 10

Numero di controllori collegabili (unita)

11

12

Dimensioni

* Questo grafico mostra i tempi di ritardo tra l'unita gateway e i controllori.
Il tempo di ritardo della rete Bus di campo non & compreso.

Montaggio con viti (LEC-GLIILJ)
Protocollo Bus di campo applicabile: CC-Link Ver. 2.0

(85)
82

Protocollo Bus di campo applicabile: PROFIBUS DP

(87.9)
82

TIm

miT

L1

@45
Per montaggio corpo

(35)

31

170
152.2

161

@45
Per montaggio corpo

| 182

4.5

" Per montaggio corpo

(35)

31

170
152.2

161

18.2

4.5

Per montaggio corpo

Protocollo Bus di campo applicabile: DeviceNet™
(35)

(85)
82

1
——

245

Per montaggio corpo

31

170
152.2

161

18.2

4.5

Per montaggio corpo

Protocollo Bus di campo applicabile: EtherNet/IP™
(35)

85
82

1

-

Q45

Per montaggio corpo

170
152.2

161

18.2

|45

Per montaggio corpo

B Marchio registrato DeviceNet™ & un marchio registrato di ODVA. EtherNet/IP™ & un marchio di ODVA.

~
Z

SVC
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[:I1‘LECPA‘ LECP1 @R={eXc [ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1
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Serie LEC-G

Dimensioni
Montaggio su guida DIN (LEC-GCIJID)
Protocollo Bus di campo applicabile: CC-Link Ver. 2.0 Protocollo Bus di campo applicabile: DeviceNet™
(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31
! !
| z|5 I Z|3
[a] o
N o| S N o 8
H < el H < =]
© 3| O © 3| O
o o 2o
219 |« 219 |~
18 £3 g ElS
2 22 i ole
c| © c| ®
HE HE
ol ol
— ek — 55
(95) b ‘ . ju—l (95) & ‘ . j—
* Montaggio su guida DIN (35 mm) * Montaggio su guida DIN (35 mm)
Protocollo Bus di campo applicabile: PROFIBUS DP Protocollo Bus di campo applicabile: EtherNet/IP™
(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
=2 = Z
B r Z|5
Ol g Ol g
N | T ©| T
C < k=l A B3
© 3| O 3| O
ol e )
c|l g I c| g
= e g Rl © n, 2 % ela
s ; el87|" T gl8|"|"
= i E ) g 5
ol O ol ©
8|8 88
alo o @
3% — 3

o 7 -

! (95)
* Montaggio su guida DIN (35 mm)
Guida DIN L
AXT1 OO-DR-D 7.5 12.5 (passo) 5.25

+ Per O, introdurre un numero nella fila dei “N.” della tabella sottostante.
Per le dimensioni di montaggio, consultare le dimensioni sopra.

(25)

N N N NN N}
PP PIPE

(35)

5.5

1.25
Dimensione L [mm]
N. 1 2 3 4 5 6 7 8

©

10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5

L
N. 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 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5
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C€ Nis
Tipo a programmazione semplificata

Serie LECP1

Codici di ordinazione

LECP1
Controllore—l_

Motore compaﬂbﬂI

LEHZ10LK2-4
I_lCodice attuatore

(Eccetto la specifica del cavo e le opzioni dell'attuatore)

l Opzione

— [Montaggio con viti

| P_| Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Esempio: Inserire “LESH8RJ-50" per
LESH8RJ-50B-R16N1.

D Nota) |Montaggio guida DIN

Numero punti di posizionamento

Nota) Guida DIN non compresa.

Ordinarla a parte. * Se si seleziona il modello con controllore (-C1NC/-1P0)

| 1 |14 (senza programmazione) | ¢ Lunghezza cavo /O [m] al momento di ordinare la serie LE, non c'¢ bisogno di
ordinare questo controllore.
— Senza cavo
Tipo di I/O paralleloe® 1 15
N NPN 3 3
P PNP 5 5
A Precauzione

[Prodotti a norma CE]

Il controllore & fornito come

La conformita EMC e stata provata combinando I'attuatore elettrico della serie LED e il controllore della serie LEC.

La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del cliente e dalla relazione con altre
apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Per questo, non & possibile certificare la conformita EMC dei componenti
di SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di esercizio. Di conseguenza, &

unita singola (ricambio).
Verificare che il controllore e il cilin-
dro siano compatibili.

necessario che cliente verifichi la conformita con la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.

[Prodotti a norma UL]

classe 2 UL1310.

Quando e richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con un'alimentazione

* Consultare il manuale di funzionamento per
usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro
sito web http://www.smc.eu

Specifiche

Specifiche di base

Elemento

LECP1

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Alimentazione elettrica Nota 1)

Tensione di alimentazione: 24 VDC +10 %, Max. assorbimento: 3A (picco 5A) Nota2)
[Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]

Ingresso parallelo

6 ingressi (isolamento fotoaccoppiatore)

Uscita parallela

6 uscite (isolamento fotoaccoppiatore)

Punti d'arresto

14 punti (numero posizione da 1 a 14(E))

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)

Memoria

EEPROM

LED

LED (verde/rosso) uno di ciascuno

Display LED a 7 segmenti Nota3)

Display a 1 cifra, 7 segmenti (rosso) Le cifre sono espresse in esadecimale (da “10” a “15” in numero decimale sono espresse come “A” a “F”)

Meccanismo freno

Normalmente chiuso Nota 4)

Lunghezza cavo [m]

Cavo I/0: 5 max., Cavo attuatore: 20 max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo temperatura d'esercizio [*C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo temperatura di stoccaggio [*C]

—10 a 60 (senza congelamento)

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

JXC73/83/92/93‘ JXC[:I1‘LECPA el LEC-G [ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra sede e terminale SG: 50 (500 VDC)

Peso [g]

130 (montaggio con viti), 150 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Non utilizzare un alimentatore con funzione di prevenzione “inrush current” per alimentare il controllore. Quando € richiesta la conformita a UL,
I'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con un‘alimentazione classe 2 UL1310.
Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di attuatore. Per ulteriori dettagli, consultare il manuale del relativo attuatore.

Nota 3) “10” a

Visualizzazione decimale

Visualizzazione esadecimale A

“15” in numero decimale sono visualizzati come segue nel LED a 7 segmenti.

RbcdEF
0 M 12 13 14 15

b c d E F

Nota 4) Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.

SVC 58
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Serie LECP1

Dettagli controllore

/ N. Display Descrizione Dettagli
@/ @ PWR LED di alimentazione Alimentazione elettrica ON/servo ON : verde si accende
Alimentazione elettrica ON/servo OFF: Verde lampeggiante
/@ pegg
[cN3] :
o @ ALM LED all Con allarme : Rosso si accende
allarme
Impostazione parametri : Rosso intermittente
BT © . Copertura Modifica e protezione dellinterruttore modalita
(Chiudere il coperchio dopo aver premuto l'interruttore)
Telaio (serrare la vite con il dado per il montaggio
B @ FG del controllore. Collegare il cavo di terra).
® — Selettore della modalita | Cambiare il modo tra manuale e automatico.
® — LED a 7 segmenti Posizione d'arresto, il valore impostato da (®) e i dati dellallarme vengono visualizzati.
4 3 @ SET Tasto di impostazione | Decidere le impostazioni o il funzionamento del drive in modo manuale
— Selettore della posizione | Assegnare la posizione al drive (da 1 a 14) e la posizione di origine (15).
©@ MANUAL Tasto manuale avanti | Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi avanti
/CD Tasto manuale indietro | Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi indietro.
/@ a SPEED Interruttore velocita avanti | Sono disponibili 16 velocita avanti.
Interruttore velocita indietro | Sono disponibili 16 velocita indietro.
P!
" a3 ACCEL Interruttore accelerazione avanti | Sono disponibili 16 passi di accelerazione avanti.
Interruttore accelerazione indietro | Sono disponibili 16 passi di accelerazione indietro
(B) CN1 Connettore di alimentazione | Collegare il cavo di alimentazione.
/@ CN2 Connettore motore | Collegare il connettore del motore.
a CN3 Connettore encoder | Collegare il connettore dell'encoder.
CN4 Connettore I/O Collegare il cavo I/0.

Monta%jio

Montaggio del controllore mostrato sotto.
1. Montaggio con viti (LECP10-0)

(Installazione con due viti M4)

2. Messa a terra
Serrare la vite con il dado per il montaggio del cavo di terra

Filo di terra come mostrato sotto.

Direzione di montaggio :>

Vite M4

®

@

Cavo con terminale a presa

\

Rondella dentata di bloccaggio

it

- ) i I
Direzione di montaggio >
Controllore

Nota) Quando si usa una taglia pari o superiore a 25 della serie LE, lo spazio tra i controllori deve essere di almeno 10 mm.

/A Precauzione

o Viti M4, cavo con terminale di fissaggio e rondella dentata di bloccaggio non compresi.
Prevedere una messa a terra atta ad assicurare la tolleranza al rumore.

eUsare un cacciavite di precisione della misura mostrata sotto per cambiare l'interruttore
di posizione (8 e il valore di impostazione dell'interruttore di velocitd/accelerazione (1) a (4.

Taglia
Larghezza estremita L:2.0 a 2.4 [mm]
Spessore estremita W: 0.5 a 0.6 [mm]
wi-
( Ingrandimento dell'estremita
\ del cacciavite

SVC
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Dimensioni

Tipo a programmazione semplificata Serie LECP1

Montaggio su guida DIN (LECJ100D-0)

85 11.5) ~ 36.2
&1 .
[ &
N -l g Guida DIN
Z| o
5| s AXT100-DR-
S = = O SRR
J © % g - * Per O, introdurre un numero nella fila dei “N.”
R 5 9 della tabella sottostante.
i LR
2 2
g £ L
3 g
o @ 75 125 5.25
N\ o~
— gl & $ (Passo)
o| o] | PN NN N N N=
@y R s i i i i
r 7 b
Jl125
Dimensione L [mm]
N. 1 2 3 4 %) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
N. 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 | 335.5| 348 3605 | 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-2-DO0 (con 2 viti di montaggio)

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul driver a montaggio con viti.

Montaggio con viti (LECCI101-)

85

4.5

110

O

Connettore I/O CN4

Connettore encoder CN3

Connettore motore CN2

Connettore di alimentazione CN1

04.5
per montaggio corpo

60

Modello
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

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

Precauzioni
specifiche
del prodotto
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Serie LECP1

Esempio di cablag_glo 1

] Connettore di alimentazione elettrica: CN1

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECP1

Nome terminale |Colore delcaio Funzione Dettagli
Alimentazione | Terminale M 24V/terminale C 24V/
ov Blu . )
comune (-) terminale BK RLS sono comuni (-).
Alimentazion i i i
M 24V | Bianco | ™ entazione | Alimentazione motore (+) fornita
controllo (+) al controllore
C 24V |Varone Alimentazione | Alimentazione controllo (+) verso
controllo (+) controllore
BK RLS | Nero | Rilascio freno (+) | Ingresso (+) per rilascio freno

Esempio di cabla%jio 2

* Quando si collega un connettore di alimentazione CN1, usare il cavo di alimentazione (LEC-CK1-1).
# |l cavo di alimentazione (LEC-CK1-1) & un accessorio.

Cavo di alimentazione per LECP1 (LEC-CK1-1)

4 \L‘EE% %@

]Connettore I/O parallelo: CN4

ENPN

Alimentazione elettrica

HPNP

* Quando si collega un PLC al connettore 1/O parallelo CN4, usare il cavo 1/0 (LEC-CK4-[J).
« Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP).

Alimentazione elettrica

CN4 24 VDC per segnale I/O CN4 24 VDC per segnale I/0O
com+ | 1 e coM+ | 1 {F
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 ' ouTo 3 —{Cain}
OUT1 4 —{Caio}—s OUT{ 4 —{Caio}
ouT2 5  —{Caio}—¢ ouT2 5  —{Caim}
ouT3 6 —{Caicol—9 ouT3 6 —Caico——9
BUSY 7 —{Cai}— BUSY 7 G}
ALARM | 8 Caro ALARM | 8 (—{Caim]
INO S 1 INO 9 — 1
IN1 10— — IN1 10—
IN2 = — IN2 "=
IN3 12— IN3 12—
RESET | 13 — ——% RESET | 13 [— 1
STOP 14— —F- STOP v — —
[ R
Segnale in ingresso Segnale in uscita
Nome Dettagli Nome Dettagli
COM+ Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita Si accende al termine del posizionamento o della spinta.
COM- Collega I'alimentazione elettrica 0V per il segnale in ingresso/uscita (L'uscita viene ordinata in combinazione di OUTO a 3).
* Istruzione di azionamento (ingresso come combinazione di INO a IN3) OUT0 a OUT3 Esempio - (funzionamento completo per posizione n. 3)
o [struzione di ritorno alla posizione di 0 asse (INO a IN3 tutte ON contemporaneamente) OouT3 ouT2 OUT1 OuUTOo
INO a IN3 Esempio - (istruzione di azionamento per posizione n. 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Si attiva quando I'attuatore si muove
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | Nessuna uscita quando l'allarme é attivo o servo OFF
Reset allarme e interruzione del funzionamento Nota) Segnale per circuito a logica negativa (N.C.)
RESET Durante il funzionamento: a.rresto dec‘ellerazmne dalla posizione in cui
il segnale & immesso (servo ON mantenuto)
Quando l'allarme & attivo: reset allarme
STOP Istruzione di arresto (dopo arresto decelerazione massima, servo OFF)

Segnale in ingresso [INO - IN3] Tabella numero posizione ©: OFF @: ON

Segnale in uscita [OUTO - OUT3] Tabella numero posizione  ©: OFF @: ON

Numero posizione IN3 IN2 IN1 INO Numero posizione OuT3 ouT2 OUT1 ouTo
1 O @) @) [ ) 1 @) @) @) [ )
2 @) O [ ) ©) 2 @) O [ ) @)
3 @) @) [ ) [ ) 3 @) @) [ ) [ )
4 O [ ) ©) ©) 4 o [ ) [©) ©)
5 @) [ ) @) [ ) 5 @) [ ) @) [ )
6 O [ ) [ ] ©) 6 @) [ ] [ ] ©)
7 @) [ ) [ ) [ ] 7 @) [ ) [ ) [ )
8 [ ) O @) @) 8 [ ) @) @) @)
9 [ ) O @) [ ] 9 [ ) O @) [ )
10(A) [ ) O [ ) @) 10(A) [ ) @) [ ) @)
11(B) [ ) O [ ] [ ] 11(B) [ ] O [ ] [ ]
12 (C) [ ) [ ) O @) 12 (C) [ ) [ ) @) @)
13 (D) [ ) [ ) ©) [ ] 13 (D) [ ] [ ) O [ ]
14 (E) [ ) [ ) [ ) @) 14 (E) [ ] [ ) [ ) @)
Ritorno alla posizione di 0 asse [ ] [ ) [ ) [ ] Ritorno alla posizione di 0 asse [ ] [ ) [ ) [ ]
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Funzionamento segnali

Tipo a programmazione semplificata Serie LECP1

(1) Ritorno alla posizione di 0 asse

Alimentazione elettrica | 77-" " -7 "7 7 H 24V
1 INO-3 tutte ON § ov
N ON
Ingresso INO-3 .“ I I OFF
' 3
BUSY 4 ON
— ‘ OFF
Uscita | OUTO-3 | /i
i R
v {a
+ALARM { R
7 i
7 HEHE
' v, 1 | Rilascio
Freno esterno ol W
+I "W 1| Mantenimento
Grafico guida velocita ,* 0 mm/s
________________ ’ ey H
E ON dopo l'inizializzazione del sistema del controllore iRitorn a posizione i
----------------------------------- di 0 asse i

+ “*ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.

(2) Operazione di posizionamento

Alimentazione elettrica
Ingresso | INO-3 v/////\
N 4
% — -
ouTo-3 7 v
Uscita Py il
BUSY
—_— L

| segnali in uscita per OUTO0, OUT1, OUT2, OUT3
sono ON al termine del ritorno alla posizione di 0 asse.

24V
Y

ON

OFF

ON
OFF

Freno esterno

| segnali delle uscite OUTO0-3 sono ON nello stesso stato i
1

degli ingressi INO-3 al termine del posizionamento. !

ilascio
antenimento

0 mm/s

(3) Arresto interruzione (arresto resettaggio)

Alimentazione elettrica
INO-3 V.////]
Ingresso b 4
RESET N
ouTo-3 L/
Uscita ¥ K
BUSY ‘
b,

Freno esterno

Grafico guida velocitz‘a—/_\—

Arresto interruzione durante operazione di posizionamento

24V
Y

ON

OFF

ON
OFF

Rilascio
Mantenimento

0 mm/s

O

(4) Arresto mediante segnale STOP

Alimentazione elettrica

INO-3 v/////\
Ingresso i 4
STOP i | |
ouTo-3 Wi
v L
Uscita BUSY 1 ‘.\
C X
~ALARM 4

Freno esterno

y :"
Grafico guida veIocité—/_\'—

Arresto mediante segnale STOP durante I'operazione di posizionamento

(5) Reset aIIarmc_.a

esettaggio allarme:

_________________ T

Ingresso

Uscita

= “*ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.

24V

(Y
ON

OFF

ON
OFF

Rilascio
Mantenimento

0 mm/s

ON
OFF

ON
OFF
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

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

Opzioni: Cavo attuatore

[Cavo robotico per motore passo-passo (servo/24 VDC), cavo standard]
LE-CP- _I___| LE-CP-é/Lunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato controllore
—_

(14.2)

Connettore C

(Numero pin)
Lato attuatore = ;
© & (Numero pin)
Lunghezza cavo (L) [m] 6 __ 9, = A1 B1
1 1.5 \; \ ] i
3 3 = — o A6 B6
Connettore A = ]
J 5 (30.7) an (47
8 8"
A 10° 8B
B ppe LE-CP-3Z2/Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
c 20" (+ Realizzato su richiesta)
Lato controllore
* Realizzato su richiesta ) 142
(Solo cavo robotico) (Numero pin) - Connettore C_ (14.2)
1 %‘ 2 Lato attuatore : = :
- . Besl & «—— 0 S (Terminal no.)
Tipo di cavoe 56 — — Q = A1 B{
Cavo robotico (13.5) ,\-I }_/_lli; ; ; ik
(Cavo flessibile) === o] @ M1 6B8
© —
~ 14.7
S Cavo standard (307) Connettore A g L Comnettors D an) (14.7)
A N. terminale N. terminale
Circuito CRTEREEA Colore del cavo )
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A-2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A3 Blu 4
N. terminal
____Schermo_____ Colore del cavol - ctire b
Vce B-4 1% 7 R 7 > Marrone 12
GND A4 4 — — Nero 13
A e B DO OO GHENEN S
B B6 1 ‘\ n ‘\ ! Arancione 9
B A-6 Z % Nero 8
************* g DO — 3
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Opzioni

Tipo a programmazione semplificata Serie LECP1

[Cavo di alimentazione]

LEC-CK1-1

(15.8)
nooa

—
—
o
4]

—

l.

S— =T ]
- == === - [ = ]
= ] J 1 —
i 1] g |
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nome terminale{Colore coperchio Funzione * Misura conduttore: AWG20
ov Blu Alimentazione comune (=)
M 24V | Bianco | Alimentazione elettrica motore (+)
C 24V |Marrone | Alimentazione elettrica controllo (+)
BK RLS| Nero |Rilascio freno (+)
[Cavo I/O]
Lunghezza cavo (L) [m]l
1 1.5
3 3
5 5
Lato controllore Lato PLC
T 2
(1), (30) g (60)
= (L)
Numero pin | Colore isolamento Indicazione |Colore punto Funzione * Misura conduttore: AWG26
1 Marrone chiaro u Nero COM+
2 Marrone chiaro| ® Rosso COM-
3 Giallo u Nero ouTo
4 Giallo u Rosso OUT1
5 Verde chiaro u Nero ouT2
6 Verde chiaro u Rosso OouT3
7 Grigio u Nero BUSY
8 Grigio u Rosso ALARM
9 Bianco u Nero INO
10 Bianco u Rosso IN1
11 Marrone chiaro am Nero IN2
12 Marrone chiaro E Rosso IN3
13 Giallo LN Nero RESET
14 Giallo LR Rosso STOP

= || segnale 1/0O parallelo & valido in modo automatico. Durante la funzione prova in modo normale, solo I'uscita & valida.

O
2
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[:I1‘LECPA el LEC-G ‘[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ l
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Comando a treno di impulsi

Serie LECPA

Codici di ordinazione

C€ N

A\ Precauzione

[Prodotti a norma CE]

(1) La conformita EMC & stata provata combinando l'attuatore
elettrico della serie LEF e il controllore della serie LECPA.
La normativa EMC dipende dalla configurazione del
pannello di controllo del cliente e dalla relazione con altre
apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Per questo, non
& possibile certificare la conformita EMC dei componenti
di SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle
condizioni effettive di esercizio. Di conseguenza, &
necessario che cliente verifichi la conformita con la
direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.

(2) Per la serie LECPA (driver motore passo-passo), la
conformita EMC & garantita grazie all'installazione di un
filtro antidisturbo (LEC-NFA).
Consultare pagina 71 per i dettagli sul filtro antidisturbo.
Leggere il Manuale di funzionamento della serie
LECPA per procedere all'installazione.

[Prodotti a norma UL]

Quando e richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e

il driver devono essere usati con un‘alimentazione classe 2

UL1310.

LECP |AP| 1

Tipo di driverl
Tipo con comando a treno di impulsi (NPN)
Tipo con comando a treno di impulsi (PNP)

AN
AP

Lunghezza cavo I/O [m]

— Assente
1 1.5
3 3*
5 5%

# Ingresso a impulsi utilizzabile solo
con differenziale. Solo cavi da 1.5
m utilizzabile con collettore aperto.

- LEHZ1|0LK2-4

iMontaggio del driver
— Montaggio con viti
D Nota) | Montaggio guida DIN
Nota) Guida DIN non compresa.
Ordinarla a parte.

Codice attuatore

Codice prodotto eccetto specifiche del cavo e
opzioni dell'attuatore
Esempio: Inserire “LEHZ10LK2-4"

per il tipo LEHZ10LK2-4AF-R16N1.

BC]| Controllore vuoto Nota)

Nota) Richiede software dedicato (LEC-BCW).

« Se si & selezionato il modello con controllore (-PACIN/-PAPLI) al momento di ordinare la serie LE,

non c'e bisogno di ordinare questo driver.

(D Controllare che il numero di

(1l driver & fornito come unita singola (ricambio). o
Verificare che il driver e il cilindro siano compatibili.

<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli>

modello riportato sull'etichetta
del cilindro corrisponda a quello
sull'etichetta del driver.

@ Controllare che la logica dei
segnali I/0 sia la medesima (NPN o PNP).

™

# Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smc.eu

Specifiche

# Se i segnali a impulso sono a collettore aperto, ordinare a parte la resistenza di limite corrente (LEC-PA-R-00).

g .
Avvertenze per il controllore
vuoto (LECLI6LI1-BC)

Un controllore vuoto & un controllore nel
quale il cliente puo scrivere i dati
dell'attuatore con il quale deve essere
combinato e utilizzato. Utilizzare il software
dedicato (LEC-BCW) per la scrittura dei dati.
e Scaricare il software dedicato (LEC-
BCW) tramite il nostro sito web.
*Ordinare separatamente il kit di
impostazione del controllore (LEC-W2)
per utilizzare questo software.
Sito web di SMC
http://www.smc.eu

Elemento

LECPA

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Alimentazione elettrica Nota 1)

Tensione di alimentazione elettrica: 24 VDC £10 % Nota2)
[Compresa potenza driver motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]

Ingresso parallelo

5 ingressi (eccetto isolamento fotoaccoppiatore, terminale di ingresso a impulsi, terminale COM)

Uscita parallela

9 uscite (isolamento fotoaccoppiatore)

Ingresso del segnale a
impulsi

Frequenza massima: 60 kpps (collettore aperto), 200 kpps (differenziale)
Metodo di ingresso: 1 modalita di impulso (ingresso a impulsi in una direzione), 2 modalita di impulso (ingresso impulsi di diverse direzioni)

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (risoluzione encoder: 800 impulsi/giro)

Comunicazione seriale

RS485 (conforme con protocollo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED

LED (verde/rosso) uno di ciascuno

Meccanismo freno

Normalmente chiuso Nota3)

Lunghezza cavo [m]

Cavo I/0: 1.5 max. (collettore aperto), 5 max. (differenziale), Cavo attuatore: 20 max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo temperatura d'esercizio [°C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo temperatura di stoccaggio [°C]

—10 a 60 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra sede e terminale SG: 50 (500 VDC)

Peso [g]

120 (montaggio con viti), 140 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Non usare un alimentatore con funzione di prevenzione "inrush current" per I'alimentazione del driver. Quando & richiesta la conformita a UL,

I'attuatore elettrico e il driver devono essere usati con un‘alimentazione classe 2 UL1310.
Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di attuatore. Per maggiori informazioni, consultare le specifiche dell'attuatore.
Nota 3) Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.
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Comando a treno di impulsi Serie LECPA

Montaggio
a) Montaggio con viti LECPACC-0J)  b) Montaggio su guida DIN (LECPACICID-[)
(Installazione con due viti M4) (Installazione con guida DIN)

La guida DIN é bloccata.

Filo di terra \Filo di terra \Filo di terra
Direzione di SR - -
montaggio |::> l { ap:
| o — ( (’) b
e | © @ .
| # |
Direzione di : A
montaggio |::> )

Adattatore di

montaggio guida DIN

Agganciare il driver sulla guida DIN e premere la
leva di sezione A in direzione della freccia per

bloccarlo.
Nota) Lo spazio tra gli azionamenti deve
essere pari o superiore a 10 mm.
Guida DIN L
75 12.5 5.25
AXT1 OO'DR'D (Passo)
* Per [, introdurre un numero nella fila dei “N.” della tabella sottostante. ol o] PN
Per le dimensioni di montaggio, andare a pagina 67. @Y R i A s i "
0
. . 1.25
Dimensione L [mm] e
N. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
N. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 285.5| 298 | 310.5 | 323 | 335.5| 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-2-DO0 (con 2 viti di montaggio)

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul driver a montaggio con viti.

SVC 66
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Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1
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Precauzioni
specifiche
del prodotto
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Serie LECPA

Dimensioni

a) Montaggio con viti (LECPACII-[T)

66 35
12 LED alimentazione elettrica 04.5
(verde)(ON: alimentazione accesa). per montaggio corpo
w (Tipo con montaggio con viti)

}

N
{ﬁ,

LA ]
// i
LED alimentazione elettrica | n
(rosso)(ON: allarme acceso). / |
il 5
Connettore I/O parallelo CN5 /ﬁf,{‘
| © o d
B ) = 1 |
E // D I
Connettore 1/O seriale CN4 | o8 =
Connettore encoder CN3 ] d
o
@ Connettore potenza motore CN2 - ==
{ /!/ \ +
N \

Connettore di alimentazione CN1

4.5

per montaggio corpo
(Tipo con montaggio con viti)

b) Montaggio su guida DIN (LECPACICID-[J)

76

@
a1

S

W

142.3 (Durante bloccaggio guida DIN)
109
Fﬁj&[:li [ 18

35

=

142.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

giﬁla
(=

148.2 (Durante rimozione guida DIN)
148.2 (Durante rimozione guida DIN)

i

\* Montaggio su guida DIN (35 mm)

Esempio di cablag_gio 1

’Connettore di alimentazione elettrica: CN1‘ # |l connettore di alimentazione & un accessorio. Connettore di alimentazione per LECPA

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)
Nome terminale Funzione Dettagli

Terminale M 24V/terminale C 24V/terminale EMG/terminale BK
RLS sono comuni (-).

M 24V Alimentazione elettrica motore (+) | Alimentazione motore (+) verso il driver

ov Alimentazione comune (-)

C 24V Alimentazione elettrica controllo (+) | Alimentazione controllo (+) verso il driver 2 Z>00
EMG Arresto (+) Ingresso (+) per rilascio arresto NN E T

BK RLS Rilascio freno (+) Ingresso (+) per rilascio freno =0 X
m
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Esempio di cablag_gio 2

Comando a treno di impulsi Serie LECPA

\ Connettore I/0 parallelo: CN5

= Quando si collega un PLC al connettore I/O parallelo CN5, usare il cavo /O (LEC-CL5-00).
= Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP).

Modello
Selezione

|

\

LECPANCIC-CI (NPN) LECPAPCIC-C] (PNP)
CNS Alimentazione elettrica CN5 Alimentazione elettrica
Nome terminale|  Funzione | N.pin | === 24 VDC +10% per segnale I/O ome terminald  Funzione | N.pin | -v===----- 24 VDC £10% per segnale /O
COM+ 24V 1 {1 COM+ 2%V 1 {1
COM- oV 2 COM- oV 2
NP+ |Segnale a impulsi 3 NP+ | Segnale a impulsi 3
NP—  |Segnale a impulsi 4 NP— | Segnale a impulsi 4
Nota 1) Nota 1)
PP+ |Segnale a impulsi 5 PP+ | Segnale aimpulsi 5
PP—  [Segnale a impulsi 6 PP— | Segnale a impulsi 6
SETUP Ingresso 7 SETUP Ingresso 7
RESET Ingresso 8 RESET Ingresso 8
SVON Ingresso 9 SVON Ingresso 9
CLR Ingresso 10 CLR Ingresso 10
TL Ingresso 1 TL Ingresso 11
TLOUT Uscita 12 {Carico}— TLOUT Uscita 12 {Carico}
WAREA Uscita 13 {Carico}— WAREA Uscita 13 {Carico}
BUSY Uscita 14 {Carico}— BUSY Uscita 14 {Carico}
SETON Uscita 15 {Carico}— SETON Uscita 15 {Carico}
INP Uscita 16 {Carico}— INP Uscita 16 {Carico}

SVRE Uscita 17 {Carico}— SVRE Uscita 17 {Carico}
+ESTOPM92)|  Uscita 18 {Carico}—1 «ESTOPM42)|  Uscita 18 {Carico}
<ALARMM22|  Uscita 19 {Carico}— sALARMM2)  Uscita 19 {Carico}

AREA Uscita 20 {Carico}— AREA Uscita 20 {Carico}

FG i FG b
0.5-5 0.5-5

Nota 1) Per il metodo di cablaggio del segnale a impulsi, consultare "Dettagli cablaggio segnale a impulsi”.

Nota 2) Uscita quando 'alimentazione elettrica del driver & attiva. (N.C.) Segnale in uscita

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

L. Nome Dettagli
Segnale in ingresso BUSY Si attiva quando I'attuatore & in funzione
Nome Dettagli SETON Si attiva durante il ritorno alla posizione di 0 asse
COM+ | Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita INP Si attiva quando viene raggiunta la posizione target
COM-_| Collega I'alimentazione elettrica 0 V per il segnale in ingresso/uscita SVRE Si attiva quando il servo & acceso
SETUP Istruzione per ritornare alla posizione di asse 0. *ESTOP Nota3) | Nessuna uscita quando € ordinato l'arresto EMG
RESET Resettaggio allarme *ALARM Nota3)| Nessuna uscita quando & generato un allarme
SVON Istruzione di accensione servo AREA Si attiva allinterno del campo di impostazione uscita area
CLR Resettaggio deviazione WAREA Si attiva allinterno del campo di impostazione uscita W-AREA
TL Istruzione per operazione di spinta TLOUT Si attiva durante I'operazione di spinta

Nota 3) Segnale per circuito a logica negativa ON (N.C.)
Dettagli cablaggio segnale a impulsi

eL'uscita del segnale a impulsi dell'unita di posizionamento & un'uscita differenziale

Unita di posizionamento All'interno del driver

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

eL'uscita del segnale a impulsi dell'unita di posizionamento & un'uscita a collettore aperto

Alimentazione elettrica segnale a impulsi
I

I Unita di posizionamento ) o .
Allinterno del driver Nota) Col!egare la re§;|stenza di limite corrgnte R in
. i serie per corrispondere alla tensione del
NP+ — segnale a impulsi.
N NP-— ! EKQ@ f“ﬂf&%
Or— = Tensione alimentazione | Specifiche resistenza Codice
Resistenza limite 1200 eletirica segnale aimpulsi | limite corrente R |resistenza limite corrente
corrente R Nota) PP+ 3.3 KQ 15 %
1 kO B 24VDC +10 % - V| LEC-PA-R-332
PP— ~ | (0.5 W min.)
o B 390 Q +5 %
Ut Resistenza imie - 120 Q 5VDC +5 % ©0AWm in°) LEC-PA-R-391
| cortente RNt 3 . .
68
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Serie LECPA

Funzionamento segnali

Ritorno alla posizione di 0 asse

Alimentazione elettrica 24V
] oV
ON
VON
svo OFF
Ingresso
SETUP
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Uscita
INP f
i\
*ALARM i
— |
*ESTOP I
— 1 1
l. 1
0o
-
Grafico guida velocita i =— 0 mm/s
P
Ritorno alla posizione di 0 as'se i

.Se I'attuatore si trova all'interno del campo

i parametro base, INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento.

"in posizione" del

* “*ALAF{M” e “*ESTOP” vengono espressi come circuito a logica negativa.

Operazione di posizionamento

l Se I'attuatore si trova all'interno del campo "in posizione" dei dati di
' mowmentazwne INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento.

ON
Ingresso Segnale a impulsi OFF
ON
OFF
Uscita BUSY
INP A
i
i
1
Grafico guida velocita : '| 0 mm/s
Operazione di posnznonamento fo
1

= “*ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.

69

ON
Ingresso | RESET I\ | OFF
Uscita | *ALARM | \‘l ON
______________ OFF

O

Operazione di spinta

ON
i —I OFF
Ingresso
Segnale a impulsi ""IIIIIIIIIIIIIIII""
ON
TLOUT
_I OFF
Uscita BUSY
INP i
n
l. 1
[}
LI
L
oy
S
Grafico guida velocita — 0 mm/s
Operazione di spinta | }

Nota) Se l'operazione di spinta € interrotta quando non c'é alcuna
deviazione dell'impulso, la parte mobile dell'attuatore

potrebbe & soggetta a vibrazioni.

' Se la forza di spinta in corso supera il valore "livello di trigger"
: dei dati di movimentazione, si accendera il segnale INP.



Opzioni: Cavo attuatore

Comando a treno di impulsi Serie LECPA

[Cavo robotico per motore passo-passo (servo/24 VDC), cavo standard]

LE-CP-|1

Lunghezza cavo (L) [m]l
1.5
3
5
&
10°
15°
20

* Realizzato su richiesta
(Solo cavo robotico)

O W > o iv|w =

Tipo di cavo

b

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

S Cavo standard

LE-CP-é/Lunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato attuatore

1-8559-2
El=s]
(13.5)5] 6 <

(30.7)

2 8)

Connettore C

Connettore A

L

Lato controllore
- .

(14.2)

B1

B6

I— 1< (Numero pin)
=R T
T e
11) (14.7)

LE-CP- 3&/Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(= Realizzato su richiesta)

(Numero pin)

e

Lato attuatore

Connettore A

@ 5.5)

Connettore C

Lato controllore
(14.2)

|

|
@
©

(Numero pin)
B1

B6

O

(30.7) = L Connettore D (11)

- N. terminale N. terminale
Circuito TR A Colore del cavo -

A B-1 Marrone 2

A A-1 Rosso 1

B B-2 Arancione 6

B A-2 Giallo 5

COM-A/COM B-3 Verde 3

COM-B/— A-3 Blu 4
N. terminale
N Schermo__ ___ N Colore del cavoletiore D

Vce B-4 1% 7 7 1 __Marrone 12

GND A4t i | — i Nero 13

A BY T OO0 esso z

A A5 1 | 0 d Nero 6

B B-6 ¢t - + - 1 {_Arancione 9

B A-6 % ~ Nero 8

o N — 3
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Serie LECPA

Opzioni
[Cavo I/0]
Tipo di cavo |/ol lLunghezza cavo I/O (L)
| L6 | PerLECPA | 1 1.5m
3 3m*
5 5m*
* Ingresso a impulsi utilizzabile
solo con differenziale. Solo
cavi da 1.5 m utilizzabile con
collettore aperto. . Colore | . . |Colore . Colore | . . |Colore
N. pin |. Indicazione N. pin |. Indicazione
isolamento punto isolamento punto
) L 1 Marrone chiaro| M Nero 12 |[Marrong chiaro| MM  |Rosso
12 2 Marrone chiaro| W Rosso 13 Giallo E Nero
20 19 3 Giallo u Nero 14 Giallo HE |Rosso
éé 4 Giallo ] Rosso 15 |Verde chiaro| mE Nero
N\ —~ oo i i
&\\\ % gl |88 5  |Verde ch!aro [ Nero 16 Verde.chlaro EE |Rosso
=188 6  |Verdechiaro| m Rosso 17 Grigio L Nero
25) | (10) (40) SEE! 7 Grigio u Nero 18 Grigio EE  |Rosso
(45) 2 1 8 Grigio | m Rosso 19 Bianco | mE | Nero
100 +10 9 Bianco u Nero 20 Bianco HE |Rosso
= Numerodifii | 20 10 | Bianco | M |ROSSO|  fyypge gy Verde
Taglia AWG 24 11 |Marrongchiaro| ®® | Nero 055
[Set filtri antidisturbo] [Resistenza limitatrice di corrente]

Azionamento motore passo-passo (comando a treno di impulsi)  questa resistenza opzionale (LEC-PA-R-0) viene utilizzata quando l'uscita del

L E C _ N F A segnale a impulsi dell'unita di posizionamento & un'uscita a collettore aperto.
LEC-PA-R-O

Contenuto del set: 2 filtri antidisturbo T
Resistenza limitatrice di corrente

(Realizzati da WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

Simbo- ) Tensione alimentazione
e 20L lo Resistenza | ica segnale a impulsi

g - i 332 | 3.3kQ 5% 24 VDC £10%

g [ —|l 391 | 390 Q+5% 5VDC 5%

| « Selezionare una resistenza di limite
g corrente che corrisponda alla tensione

(42.2) (28.8) di alimentazione del segnale a impulsi.
* Per il modello LEC-PA-R-J, sono for-

* Leggere il Manuale di funzionamento della serie LECPA per niti due pezzi in un unico set.

procedere all'installazione.
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Serie LEC

( Compatibile con Windows®XP, Windows®7 )

Kit di programmazione controllore/LEC-W2

Codici di ordinazione

\@v

= LEC-W2

(D Software di programmazione controllore

Kit di impostazione controlloreI

@ Cavo di @ (Disponibile in giapponese e in inglese).
comunicazione (3 Cavo USB
’ (Tipo A-mini B) | F—s=er
> . B AT S %
ol Contenuto
y ————
. PC Descrizione Modello*
(@ | Software di programmazione controllore (CD-ROM) LEC-W2-S
(2 | Cavo di comunicazione LEC-W2-C
Cavo USB
® (Cavo tra il PC e I'unita di conversione) LEC-W2-U
# Pud essere ordinato separatamente.
Controllore/driver compatibile
Tipo con comando a treno di impulsi Serie LECPA

Requisiti hardware

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

0os

Macchina compatibile con IBM PC/AT

Communication

. Porte USB 1.1 0 USB 2.0
interface

Display XGA (1024 x 768) min.

+ Windows®XP, Windows®7 e Windows®8.1 sono marchi registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.
= Visitare il sito web di SMC per I'aggiornamento della versione: http://www.smc.eu

Esempio di schermata

Esempio di schermata "Easy mode"

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

[oeonn g oo i b~ | - | Testonv
Step Data

No. | Move W Spee Position PushinzF PushinzSp In pos -
nn/s nm X b3 mn

0| Absolute 100 5.00 n 1.00
1 Absolute 100 10.00
2|Absalute 100 20.00
3/Absalute 200 30.00
4| Absalute 200 40.00
6| Absolute 300 50.00
Bl Absolute 300 E0.00
7| Absolute 400 70.00
8|Absalute 400 80.00
9/Absalute 500 80.00

1.00
1.00
1.00
1.00
1.00

1.00
1.00
1.00
1.00 v

Move Speed: 20 [mm/sec] Move distance Move
\

1] S s o - .
Ready -100.00 ~ 300,00
Facilita di utilizzo e semplicita delle impostazioni con "Easy mode"
@ Consente di impostare e visualizzare i punti di posiziona-

mento della pinza quali la posizione, la velocita, la forza, ecc.
@ E possibile esequire sulla stessa pagina Iimpostazione dei
punti di posizionamento e il test della trasmissione.
@ Pud essere usato per il movimento manuale e il movimento a
velocita costante.

Esempio di schermata "Normal mode"

Estop Dasol 77 -

it AL

Damalnd 41

Ot
o |
n et LIRS
(TE3 e - 2 SHEE |
ne wir e
ALK o m
T ws wrs
i 9
i H e =
3t [
4ty L) - AREL
P R 1 i
Yaante  aw e o v
Uomite oo VT
Sats wbdom o S b omm nm awm o tm
3| thea luts 500 .00 0 o 1 mn i 000 L 1.0
Waame o om o o B om owm imlle
= o ees

Impostazione standard

@ E possibile impostare nel dettaglio i punti di posizionamento.

@ E possibile monitorare i segnali e lo stato del terminale.

@ E possibile impostare i parametri.

®FE possibile eseguire il movimento manuale e il movimento a velocita costante,

il ritorno alla posizione di 0 asse e verificare il funzionamento corretto dell'uscita forzata.

% S\VC
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Serie LEC C € e us
Terminale di programmazione/LEC-T1

(‘9“3 Tﬁmm_ ILE
Interruttore di

Codici di ordinazione

LEC-T1-3(E

[9)

b m i Terminale di programmazionel lInterruttore di abilitazione
abilitazione =
(op2|0ne) ( uﬂ w: I — Assente
» Lunghezza cavo [m] S | Dotato di interruttore di abilitazione
= ! i 3 # Interruttore interbloccato per funzione
1! prova e movimento manuale
ﬂ Z Pulsante di . P
| emergenza Lingua iniziale ® i
Z J Gi ¢ Pulsante di emergenza
7 iapponese @ 5 e m ‘
| % E Inglese otato di interruttore di arresto
| | 4 * E possibile cambiare la lingua visualizzata in inglese o giapponese.
= Specifiche
Elemento Descrizione
Fun2|on| Standard Sensore Pulsante di emergenza, interruttore di abilitazione (opzione)
¢ Visualizzazione in caratteri cinesi Lunghezza cavo [m] 3
o Interruttore di arresto fornlto. Grado di protezione IP64 (eccetto connettore)
OpZ|one Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a50
¢ Interruttore di abilitazione fornito. Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Peso [g] 350 (eccetto cavo)
[Prodotti a norma CE]
La conformita con la direttiva EMC del terminale di programmazione & stata testata con un controllore
per motore passo-passo (servo/24 VDC) e un attuatore applicabile.
[Prodotti a norma UL]
Quando é richiesta la conformita a UL, l'attuatore elettrico e il driver devono essere usati con
un‘alimentazione classe 2 UL1310.
Easy mode
Funzione Dettagli Schema operazioni menu
Menu Dati
Punti di posizionamento | ® Impostazione dati di movimentazione| - — - -
- Dati N. dati di movimentazione
Jog (manuale) | Movimento manuale Monitor Impostazione di due elementi selezionati sotto Ver. 1.x+:
* Ritorno alla posizione di 0 asse Jog (manuale) Posizione, velocita, forza, accelerazione, decelerazione Ver. 2.+
* Operazione 1 passo Nota 1) Test Posizione, velocita, forza di spinta, accelerazione, decelerazione,
¢ Ritorno alla posizione di 0 asse movimento,
o e . Impostazione TB Livello di trigger, velocita di spinta, forza di spostamento, area 1,
* Visualizzazione asse e n. dati di movimentazione . -
. R . ) - area 2, in posizione
Monitor e Visualizzazione di due elementi selezionati da
posizione, velocita, forza. Monitor
ALM e Visualizzazione allarme attivo Visualizzazione n. passo
* Reset allarme Visualizzazione di due elementi selezionati sotto
* Ricollegamento asse (ver. 1.%) (Posizione, velocita, forza)
* Impostazione linguaggio visualizzato
(er 2.5%) 9 Jog (manuale)
Impostazione T8 |, Impostazione easy/normal mode | Hitorno alla posizione di 0 asse
* Impostazione dati di movimentazione e Movimento manuale
selezione dei parametri dal monito easy mode TestNo@ 1)
Operazione 1 passo
ALM
= Visualizzazione allarme attivo
Resettaggio allarme
Impostazione TB
| Ricollegamento (Ver. 1.:xx)

Giapponese/Inglese (ver. 2.:x)
Semplice/normale
Nota 1) Non compatibile con LECPA. Elemento impostato

& % S\NC




Normal mode

Terminale di programmazione Serie LEC

Schema operazioni menu

|

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Funzione Dettagli Menu Punti di posizionamento
Punti di posizionamento| * Impostazione dati di movimentazione| Punti di N. dati di movimentazione
Parametro ¢ Impostazione parametri posizionamento MOD movimento
P P Parametro Grafico guida velocita
) . s Monitor Posizione
 Movimento manuale/movimento a velocita costante -
* Ritorno alla posizione di 0 asse Test Accelera2|.one
« Test drive N0 1 ALM Decelerazione
o - S File Forza di spinta
Test (Specificare un massimo di 5 dati di movimen- . Livello di tri
tazione e azionare) Impostazione lveflo di trigger
« Usaita forzata ‘ B Velocita di spinta
. ) ) i Forza di spostamento
(Uscita segnale forzata, uscita terminale forzata) Nota2) Ricollegamento Area 1. 2 P
¢ Azionamento In posizione
* Monitor segnale in uscita Nota 2) Parametro Impostazione base |
Monitor ¢ Monitor segnale in ingresso Nota2) — Base
¢ Monitor terminale di uscita ORIG Impostazione ORIG |
* Monitor terminale di ingresso
- - ) Monitor Display DRV
* Visualizzazione allarme attivo - — — -
ALM (Resettaggio allarme) ézmnalmgnto o 2) P03|;|one, velocita, coppia|
« Visualizzazione registro allarme L oegnale In uscita N. di passo
Segnale in ingresso Nota 2) N. ultimo passo
* Salvataggio dati Terminale di uscita - - -
Salvare i dati di movimentazione e i Terminale di ingresso —{ Monitor segnale in uscﬂa|
parametri del driver in uso per la . -
comunicazione (& possibile salvare Test _{ Monitor segnale in lngresso|
4 file con un insieme di dati di JOG/MOVE : : T
movimentazione e parametri definiti — Return to ORIG _{ Monitor terminale di usclta|
File in un file unico). Test drive Nota 1)

¢ Caricamento sul driver
Carica i dati salvati nel terminale di
programmazione sul driver in uso
per la comunicazione.

¢ Cancellazione dati salvati.

* Protezione file (ver. 2.:#x)

Impostazione TB

¢ Impostazione display
(Easy/Normal mode)

¢ Impostazione lingua
(Giapponese/Inglese)

¢ Impostazione retroilluminazione

* Impostazione contrasto LCD

* Impostazione suono bip

* Max. asse di collegamento

* Unita di distanza (mm/pollici)

Ricollegamento

¢ Ricollegamento asse

Dimensioni

Uscita forzata Nota 2)

—{ Monitor terminale di ingresso|

ALM Condizione

= Condizione Visualizzazione allarme attivo
Registro ALM Resettaggio allarme
File Visualizzazione registro ALM

== Salvataggio dati
Caricamento sul driver
Eliminazione file
Protezione file (ver. 2.xx)

Visualizzazione ingresso registro

Impostazione TB

Semplice/normale
Language
Retroilluminazione

== Contrasto LCD

Bip

Max. asse di collegamento
Password

Unita di distanza

—{ Ricollegamento

Nota 1) Non compatibile con

LECPA.

Nota 2) | seguenti segnali sono

compatibili con
LECPA con Ver. TB
2.10 o successive.
Ingresso: CLR, TL
Uscita: TLOUT

34.5

22.5

N. Descrizione

Funzione

1 Produzione

Display a cristalli liquidi (con retroilluminazione)

2 Anello

Un anello per agganciare il terminale di programmazione

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

3 | Pulsante di emergenza

Quando si preme l'interruttore, questo si blocca e si ferma.
Il bloccaggio viene rilasciato quando viene girato a destra.

4 | Protezione pulsante di emergenza

Una protezione per l'interruttore di arresto

Interruttore di abilitazione
(opzionale)

Previene la messa in funzione indesiderata (funzionamento
inatteso) della funzione di prova movimento manuale.
Non sono coperte altre funzioni quali la modifica dati.

Interruttore a chiave

Interruttore per ogni ingresso

Cavo

Lunghezza: 3 metri

8 | Connettore

Un connettore collegato al CN4 del driver

SVC
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Controllore per motore passo-passo € € ;W us Eors

5 tipi di protocolli di comunicazione

®

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

I 4
E/ - -

App"caZioni Protocollo di comunicazione b
FtherCAT~ Ethenilet/IP EEEEE  Deviceilet @ IO-Link
T

PLC | . _ Puo essere installato
/ Attraverso lo stesso protocollo & possibile anche in una rete

gestire sia sistemi pneumatici che elettrici

esistente
{Attuatori elettrici Cilindri pneumatici Comunicazione 10-Link
Master

10-Link

Cilindro elettrico senza stelo  Cilindro elettrico senza stelo a Cilindro elettrico con cursore Cilindro elettrico con stelo

Serie LEF profilo ribassato guidato Serie LEY/LEYG
£ Serie LEM Serie LEL o
Unita di traslazione elettrica Attué;tore elettrico miniaturizzato Pinza elettrica Unita rotante elettrica
L Serie LES/LESH Serie LEPY/LEPS Serie LEH serie LER y

76

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1
ZNC

Selezione l

Modello

|

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS ” LEHF H LEHZJ ” LEHZ ’

‘JXC73IS3I92I93 JXC[ N1 LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Precauzioni
specifiche
del prodotto

|



serie JXCE1/91/P1/D1/L 1
Due tipi di comandi di funzionamento Cablaggio di interconnessione dei cavi di comunicazione

Definizione dei punti di posizionamento: funziona Sono disponibili due porte di comunicazione.

utilizzando i punti di posizionamento preimpostati nel controllore. # Per DeviceNet™, il cablaggio di interconnessione & possibile usando un
Definizione dei dati numerici: |'attuatore funziona con valori connettore di derivazione a T.

quali la posizione e la velocita inviati dal PLC. * 121 nel caso di I0-Link

Monitoraggio numerico disponibile

| dati numerici, come la velocita attuale, la posizione attuale e
i codici di allarme possono essere monitorati tramite PLC.

La funzione di memorizzazione dei dati elimina la necessita di impostare nuovamente i e h
punti di posizionamento e i parametri in caso di sostituzione del controllore. @ IO_ Ll n k

10-Link & una tecnologia di
interfaccia di comunicazione
aperta tra il sensore/attuatore e il
terminale 1/0 che & uno standard
internazionale IEC61131-9.

Comunicazione
10-Link

=

(Master IO-Link) Controllore per motore passo-passo
JXCL1
Applicazione h OE possibile impostare i punti di posiziona-

mento e i parametri dal lato master.

E possibile impostare o modificare i punti di
posizionamento e i parametri grazie alla
comunicazione 10-Link.

® Funzione di memorizzazione dei dati

Quando viene sostituito il controllore, i parametri e i
punti di posizionamento per l'attuatore vengono
impostati automaticamente.*'

®E possibile utilizzare cavi non
schermati a 4 fili.

=1 |l “parametro base” e il “parametro ritorno all'origine” vengono
impostati automaticamente come parametri dell'attuatore, mentre i
3 elementi di dati relativi ai N. da 0 a 2 vengono impostati
automaticamente come punti di posizionamento.
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Controllore per motore passo-passo Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

Configurazione del sistema

|

Modello
Selezione

|

\

@ Attuatori elettrici serieLEY/LEYG serie LEL
----- @ Cavo attuatore ‘ < serie LEF serie LEPY/LEPS
Cavo standard Cavo robotico 2 Serie LES/LESH  serie LEH
LE-CP-[J-S | LE-CP-[J (V 2 serie LER Serie LEM
Fornito dal cliente  Fornito dal cliente  Fornito dal cliente  Fornito dal cliente Fornito dal cliente
PLC PLC PLC PLC Master 10-Link
= (= |

@ Connettore maschio
i comunicazione per DeviceNet™ m

| [ITEDX Il JXC-CD-S
[y JXC-CD-T

@ Connettore maschio
i comunicazione per [0-Link m

| [EE ] JXC-CL-S

(Accessorio)

—
EtherCAT. ™ | Ethen'‘et/IP

|7 TEE W W W vew wew W W
Per PWR Fornito dal cliente
A AIiImentazione Cavo di comunicazione @---
g elettrica per - X)) (3m
@ . controllore 24 . Gm
@ Connettore di VDC
alimentazione
(Accessorio) (—

@ Kit di impostazione controllore [IEEE) @ Cavo di conversione*' i)

Kit di impostazione controllore P5062-5

(Sono inclusi il cavo di comunicazione, il cavo USB, e il (0.3m)

Il cavo di conversione puo
essere utilizzato per collegare
questo controllore al

@ Terminale di programmazione

(Con cavo da 3 m)
LEC-T1-3EGT]

pr— software di programmazione controllore (CD-ROM)).
JXC-W2

=
[mesx ][ 120.3mm Q=

s terminale di programmazione
I opzionale [LEC-T1] offerto
) con la serie LEC.
S
T9E
oc @Cavo USB NEED: -
(Tipo A-mini B) -

@ Cavo di conversione

(0.8 m)

#1 Per collegare il controllore al LEC-W2 ¢ inoltre necessario un cavo di conversione. (Non & necessario un cavo di conversione per il modello JXC-W2.)

sMC 78
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

‘JXC73/83/92/93 JXC[ N1 LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

specifiche
del prodotto
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Controllore per motore passo-passo
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 (€ s

Codici di ordinazione

—
S Se LEFS16B-100 -[R1/[CD17T
- _—
Controllore
Controllore
— Senza controllore ;
lTipo di attuatore o C[M[CICI| Con controllore s
Consultare “Codici di ordinazione” nel catalogo dell'attuatore disponibile su sito web www.smc.eu. D seeecececerecereretatneeenenenenenn,
Per gli attuatori elettrici compatibili, consultare la tabella sotto. Esempio: LEFS16B-100B-R1C917 :
Attuatori compatibili Rl C D 1 7 T
Cilindro elettrico con stelo seie LEY | | | A TT [ U DUURUUIN BUROR:
Cilindro elettrico con stelo guidato serie LEYG l
Attuatore elettrico senza stelo serie LEF Pr°t9c°|!° di
Unita di traslazione elettrica serie LES/LESH Consultare il comunicazione
Unita rotante elettrica serie LER catalogo WEB. E EtherCAT®
Cilindro elettrico con cursore guidato serie LEL 9 | EtherNetIPT Montaggio
Attuatore elettrico miniaturizzato serie LEPY/LEPS id PR_OFINET 7 | Montaggio con viti
Pinza elettrica_serie LEH D | DeviceNetm™ 8%1|  Guida DIN
Ci‘lindro elettrico senza stelo a profilo ribassato serie LEM L 10-Link «1 La guida DIN non &
+ E applicabile solo il tipo con motore passo-passo. compresa. Deve essere
Per asse singolo ® ordinata sepgratamente.
Tipo/lunghezza cavo attuatore® (Vedere pagina 83).
— Senza cavo
Aprecauzione S1 Cavo standard 1.5 m Opzionee®
[Prodotti a norma CE] S3 Cavo standard 3 m — Senza opzione
La conformita EMC & stata provata combinando S5 Cavo standard 5 m S | Con connettore di comunicazione DeviceNet™ modello diritto per JXCD1
I'attuatore elettrico della serie LE e la serie R1 Cavo robotico 1.5 m T | Con connettore di comunicazione DeviceNet™ modello con diramazione per JXCD1
JXCE1/91/PIDILL. o R3 Cavo robotico 3 m * Selezionare I'opzione “” in caso non venga utilizzato il
La normativa EMC dipende dalla cpnflgurazmne R5 Cavo robotico 5 m connettore JXCD1.
del pannello di controllo dgl cliente eldalla RS Cavo robotico 8 m*1
relazione con altre apparecchiature elettriche e - o
altri cablaggi. Per questo, non & possibile RA Cavo robotico 10 m
certificare la conformita EMC dei componenti di RB Cavo robotico 15 m*! . . L
SMC incorporati nelle apparecchiature del RC Cavo robotico 20 m*! IF;T)L:; Ziczgﬁegi:)rl:g (?(Ztlurigijrfjllglji“;:r?iy ;;LZIZ:ZHT:]?)R:S ;l:
gginst:gmfzzmg Iﬁlgzlegss :?;chhgffﬁtzﬁing *1 Realizzato su richiesta (solo cavo robotico) il grafico “Carico di lavoro - velocita” dell'attuatore, consultare
verifichi la conformita con la direttiva EMC del # Il cavo standard deve essere usato solo su parti fisse. la sezione LEC nella pagina di selezione del modello del
complesso di macchinari e attrezzature. Per I'utilizzo su parti mobili, selezionare il cavo robotico. Catalogo web degli attuatori elettrici

JXC[D]1[7][T]-ILEFS16B-100

Avvertenze per il Protocollo di l lCodice attuatore

controllore vuoto comumcazmr:@e Senza le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore
(JXC1OO-BC) E | EtherCAT - Esempio: Inserire “LEFS16B-100” per il tipo
Un controllore vuoto & un controllore 9 | EtherNetIP LEFS16B-100B-S10001.
I PR P PROFINET
nel quale il cliente puo scrivere i dati - BC Controllore vuoto™T
dell'attuatore con il quale deve D | DeviceNet™
essere combinato e utilizzato. L 10-Link #1 Richiede software dedicato (JXC-BCW)

Utilizzare il software dedicato (JXC-
BCW) per la scrittura dei dati. . .
* Scaricare il software dedicato (JXC- Per asse singoloe® ® OpZ|one

BCW) tramite il nostro sito vx{eb.. ) — Senza opzione
*Ordinare separatamente il kit di ; " - n " —
impostazione del controllore (LEC-W2) Montaggio® S Con connettore di comunicazione DeviceNet™ modello diritto per JXCD1
per utilizzare questo software. 7 Montaggio con viti T Con connettore di comunicazione DeviceNet™ modello con diramazione per JXCD1
Sito web di SMC 2 . ; ) - :
S http://www.smc.eu ) 81 Guida DIN = Selezionare I'opzione “-” in caso non venga utilizzato il connettore JXCD1.

+1 La guida DIN non & compresa.
Deve essere ordinata
separatamente. (Vedere pagina Per la scelta di un attuatore elettrico, fare riferimento alla tabella di selezione del modello di
83). ogni attuatore. Inoltre, per il grafico “Carico di lavoro - velocita” dell'attuatore, consultare la

sezione LEC nella pagina di selezione del modello del Catalogo web degli attuatori elettrici.
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Controllore per motore passo-passo Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

Specifiche tecniche

Modello JXCE1 JXCO1 JXCP1 JXCD1 JXCLA1
Rete EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ Modalita
Motore compatibile Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Aliment. elettrica Tensione di alimentazione: 24 VDC + 10%
Assorbimento (Controllore) 200 mA max. [ 130mAmax. | 200mAmax. | 100 mA max. 100 mA max.
Encoder compatibile Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
2 Sistema Protocollo EtherCAT®*2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ Modalita
N L . *1 Test di conformita Volume 1 (Edizione 3.14) " . Volume 1 (Edizione 3.14) Versione 1.1
g | aplicablle]  Versione Registro V.1.2.6 | Volume 2 (Edizione 1.15) | SPecifiche Versione2.32 | e 5 (Edizione 1.13) |  Attacco classe A
=] *2
£ L - *2 10/100 Mbps %2 230.4 kbps
S Velocita di trasmissione 100 Mbps (Negoziazione automatica) 100 Mbps 125/250/500 kbps (COM3)
o | File di configurazione*3 File ESI File EDS File GSDML File EDS File IODD
S . . Ingresso 20 byte Ingresso 36 byte Ingresso 36 byte Ingresso 4, 10, 20 byte Ingresso 14 byte
§ Area di occupazione /O Uscita 36 byte Uscita 36 byte Uscita 36 byte Uscita 4, 12, 20, 36 byte Uscita 22 byte
& | Resistenza di terminazione Non inclusa
Memoria EEPROM

Indicatore LED

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

Lunghezza cavo [m]

Cavo attuatore: 20 max

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo della temperatura d'esercizio [°C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita ambientale d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra tutti i terminali esterni e il corpo 50 (500 VDC)

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Peso [g]

220 (montaggio con viti)
240 (montaggio su guida DIN)

210 (montaggio con viti)
230 (montaggio su guida DIN)

220 (montaggio con viti)
240 (montaggio su guida DIN)

210 (montaggio con viti)
230 (montaggio su guida DIN)

190 (montaggio con viti)

210 (montaggio su guida DIN)

=1 Tenere conto che queste versioni sono soggette a modifiche.
#2 Utilizzare un cavo di comunicazione schermato con CAT5 o superiore per PROFINET, EtherNet/IP™ e EtherCAT®.
+3 | file possono essere scaricati dal sito web di SMC, http://www.smc.eu

HEMarchio commerciale

EtherNet/IP™ & un marchio commerciale di ODVA.
DeviceNet™ e un marchio commerciale di ODVA.
EtherCAT® & un marchio commerciale e una tecnologia brevettata, autorizzato da Beckhoff Automation GmbH, Germania.

Esempio di comando di funzionamento

Oltre alla programmazione di massimo massimo di 6 4 punti di posizionamento per ogni protocollo di comunicazione, € possibile modificare ogni
parametro in tempo reale tramite I'operazione di definizione dei dati numerici.
s E possibile utilizzare Valori numerici, diversi da “Forza di movimento”, “Area 1,” e “Area 2”, per eseguire operazioni in base alle istruzioni numeriche di JXCL1.

<Esempio di applicazione> Movimento tra 2 punti

N. | Modalita di movimento | Velocita | Posizione | Accelerazione | Decelerazione | Forza dispinta | Livello di trigger | Velocita di spinta | Forza di movimento | Area 1 | Area 2 | In posizione
0 1: Assoluto 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1 1: Assoluto 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

<Definizione dei punti di posizionamento>
Sequenza 1: Istruzione di accensione servo

Sequenza 2: Istruzione per ritornare alla posizione di origine
Sequenza 3: Indicare il punto di posizionamento 0 per immettere il segnale DRIVE.
Sequenza 4: Indicare il punto di posizionamento 1 dopo aver disattivato temporaneamente il segnale DRIVE per immettere il segnale DRIVE.

<Definizione dei dati numerici>

Sequenza 1: Istruzione di accensione servo
Sequenza 2: Istruzione per ritornare alla posizione di origine
Sequenza 3 : Indicare il punto di posizionamento O e attivare il flag dell'ingresso di comando (posizione). Inseire 1 0 nella posizione target.
Successivamente il flag di inizio si attiva.
Sequenza 4: Attivare il punto di posizionamento O e il flag dell'ingresso di comando (posizione) per modificare la posizione target su 100 mentre il

flag di inizio € acceso.

La stessa operazione pud essere eseguita con qualsiasi altro comando di funzionamento.

Sequenza 1— ’
Sequenza 2—
Sequenza 3—

Sequenza 4— ’

100
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Dimensioni

JXCE1/JXC91

67

(11.5)

ﬁ@

84.2

64.2

J

7
T
'
-4

i * Montabile su

guida DIN
(35 mm)
JXCP1/JXCD1
67 (11.5)
1.2
—
©)
sV}
o) D
WE:
S
]

7
T
'
!

81

.1 * Montabile su

guida DIN
(35 mm)

045
Per montaggio corpo

(Montaggio con viti)

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)
187.3 (Per bloccare la guida DIN)
170

175

4.5

JXC

35

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

P1

J45

32.5

0

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)
187.3 (Per bloccare la guida DIN)
170
152.5

]

a0 B0 @0k P2 ok A Pk

L]

175

4.5

O

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

SVC

245

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

193.2 (Per rimuovere la guida DIN)

187.3 (Per bloccare la guida DIN)

[Te)
SR
175
4.5
Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)
JXCD1
35
g4.5 32.5
O
(@EUD Deskintint|
0 —
18| ——

175

4.5

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)




Controllore per motore passo-passo Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1

PR
o
. . . .8
Dimensioni 3R
©
EUJ
—
JXCLA1
67 (11.5) 045 35
12 1. Per montaggio corpo 32.5
(Montaggio con viti)
O— %)
S
h,;
o S
°
c
o &
< = 4 @
, aj ® % Z o
i 3 = ?v %
3 3 ?
8 o 8
- e o 0 Qo
o 3| 2l o —— o
l 5§+ 2 7 g
: JS«: E|= Bles] =
sl &
[0}
;,’ ol ==
: N
4 * Montabile su gl &
guida DIN -
(35 mm)

175
4.5

Per montaggio corpo
(Montaggio con viti)

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

L
75 12.5 5.25
(Passo)
v
s
o B _ N R N N
@ PPPPPPPP
125
Dimensioni L [mm] S0
N. 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 |185.5| 198 |210.5| 223 [235.5| 248 |260.5 gga
oy
N. 21 22 | 23 | 24 | 25 | 26 | 27 | 28 | 29 | 30 | 31 32 | 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40 o ®o
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 \“—
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L 1

Opzioni

HKit di impostazione controllore JXC-W2

[Contenuto]

(D Cavo di comunicazione

(2 Cavo USB

(3 Software di programmazione controllore

= Non e necessario un cavo di conversione (P5062-5).

JXC-w2-

Contenuto

Un kit include:
Cavo di comunicazione, cavo
USB, software di
programmazione controllore

Cc Cavo di comunicazione

U Cavo USB

S Software di programmazione controllore
(CD-ROM)

(DOCavo di comunicazione JXC-W2-C

JXC-w2

32

51 3000

= Puo essere collegato direttamente al controllore.

(2 Cavo USB JXC-W2-U

(3 Software di programmazione controllore JXC-W2-S
= CD-ROM

= o

M Adattatore di montaggio guida DIN LEC-3-D0

x Con 2 viti di montaggio

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene
montato successivamente sul controllore a montaggio con viti.

M Guida DIN AXT100-DR-

= Per [, inserire un numero dalla colonna N. nella tabella a pagina 82.
Per le dimensioni di montaggio fare riferimento ai disegni delle
dimensioni a pagina 82.
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H Connettore di alimentazione JXC-CPW

# |l connettore di alimentazione & un accessorio.

@ caav (@ ov
®G®
®®® @ Mm24v - (® N.C.
® EMG (6 LKRLS
Connettore di alimentazione
Nome terminale: Funzione Dettagli
Alimentazione comune Il terminale M24V/terminale C24V/terminale EMG/
ov ) .
=) terminale BK RLS sono comuni (-).
M24V | Alimentazione elettrica motore (+)| Alimentazione elettrica motore (+) del controllore
C24V | Aimentazione elettrica controllo (+) | Alimentazione elettrica controllo (+) del controllore
EMG Arresto (+) Morsetto di collegamento del circuito di arresto esterno
LK RLS Rilascio freno (+) Morsetto di collegamento dell‘interruttore di rilascio freno

Bl Connettore maschio di comunicazione

Per DeviceNet™
Modello diritto
JXC-CD-S

Modello con diramazionea T
JXC-CD-T

Connettore maschio di comunicazione per DeviceNet™

Nome terminale Dettagli
V+ Alimentazione elettrica (+) per DeviceNet™
CAN_H Cavo di comunicazione (Alto)
Scarico Cavo di messa a terra/Cavo schermato
CAN_L Cavo di comunicazione (Basso)
V- Alimentazione elettrica (—) per DeviceNet™

Per 10-Link
Modello diritto

Connettore maschio di comunicazione per 10-Link

Num. terminale | Nome terminale Dettagli
1 L+ +24 V
2 NC N/D
3 L- oV
4 c/Q Segnale 10-Link

M Cavo di conversione P5062-5 (Lunghezza cavo: 300 mm)

R

300
= Per collegare il terminale di programmazione (LEC-T1-30JGL) o il kit di
impostazione del controllore (LEC-W2) al controllore, & necessario un
cavo di conversione.

SVC



serie JXCE1/91/P1/D1
Avvertenze relative alle differenze
nelle versioni dei controllori

Poiché la versione del controllore della serie JXC & diversa, i parametri interni non sono compatibili.
H Non utilizzare un controllore versione V2.0 o S2.0 o superiore con parametri inferiori a quelli della versione V2.0 o S2.0.
Non utilizzare un controllore versione V2.0 o S2.0 o inferiore con parametri superiori a quelli della versione V2.0 o S2.0.
B Utilizzare la versione piu recente del JXC-BCW (strumento di scrittura dei parametri).
* L'ultima versione & la Ver. 2.0 (dicembre 2017).

Identificazione dei simboli della versione

Per versioni inferiori a V2.0 e S2.0:
Non utilizzare con parametri del controllore superiori a V2.0 o S2.0.

g (51 3.0

Modelli applicabili Modelli applicabili
: Serie JXC91[] Serie JXCD1[]
\0 Serie JXCP1[]
t ' Serie JXCE1[]
~

Per versioni superiori a V2.0 e S2.0:
Simbolo della versione Non utilizzare con parametri del controllore inferiori a V2.0 o S2.0.

)l
I

/

Modelli applicabili Modelli applicabili
Serie JXC91[1 Serie JXCD1[]
Serie JXCP1[]
Serie JXCE1[]

SMC 84
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Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

‘JXC73/83/92/93 JXC[ N1 LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Precauzioni
specifiche
del prodotto
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Controllore multiasse

per motori passo-passo (€

@ Controllo messa a punto della velocita

(3 assi: JXC92 4 Assi: JXC73/83/93)

@ Interpolazione lineare/circolare

Interpolazione lineare Interpolazione circolare
Posizione desiderata
50t 50
o 40t 40
> Posizione desiderata
o 30t o 30 .
2 2 Centro
20 20
10 10
Posizione attuale Posizione attuale
.0 Posizione O : . . *
PosZone 10 20 30 40 50 fiasse 0 10 20 30
diasse 0 Asse 1 Asse 1

Per 3 assi Serie JXC92

® Tipo Ethen''et/IP
@ Larghezza: riduzione del 38 % circa

!

‘ ~78 47 mm pill corto

:

<

40

50

@ Funzionamento in
posizionamento/spinta

@ Tipo programmabile
(max. 2048 punti)

@ Ingombri e cablaggio ridotti

@ Istruzioni coordinate di
posizione assolute/relative

«1 Consente di controllare la velocita dell'asse slave quando la
velocita dell'asse principale diminuisce a causa degli effetti di
una forza esterna e quando si verifica una differenza di velocita
con l'asse slave. Questo controllo non & necessario per
sincronizzare la posizione dell'asse principale e dell'asse slave.

Per 4 assi Serie JXC 7. 3/83/93

@ Larghezza:
' riduzione del 18% circa

S‘

Serie JXC73/83/92/93

~140 30 mm piu corto

2]

[ & 11

* Per LEL], taglia 25 min.

86
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Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)t
| LEHS |[ LEHF | LEHZJ |[ LEHZ |

JXC73/83/92/93 g2 (&M} ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

specifiche
del prodotto

Precauzioni



Serie JXC73/83/92/93

Tipo programmabile: Max. 2048 punti

ita gi | Velocita | Posizione |Accelerazione | Decelerazione i L i i3 Area1 | Area 2 |Inposizione
Passo | Asse Modghta di Forza di L|v_eIIo di| Velocita | Forza p Commenti
movimento | mmy/s mm mm/s2 | mm/s2 | spinta | Trigger |di spinta| motrice mm mm mm
Asse 1 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
0 Asse 2 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Asse 3 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Asse 1 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
1 Asse 2 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Asse 3 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Asse 1 500 100.00 | 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
2046 | Asse?2 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Asse 3 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Asse 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
2047 Asse 2 0 50.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Asse 3 *1 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Asse 44 *1 0 25.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
#1 Quando si seleziona l'interpolazione circolare (CIR-R, CIR-L, CIR-3) in modalita movimento, immettere le coordinate X ed
Y nella posizione centrale di rotazione o immettere le coordinate X ed Y nella posizione di passaggio.
Mod_alllta di Opera_zmne di Dettagli
movimento spinta
Vuoto X Dati non validi (processo non valido)
ABS O Si sposta alla posizione delle coordinate assolute in base all'orientamento dell'attuatore
INC @] Si sposta alla posizione delle coordinate relative in base alla posizione attuale
LIN-A X Si sposta alla posizione delle coordinate assolute in base all'orientamento dell'attuatore per interpolazione lineare
LIN-I X Si sposta alla posizione delle coordinate relative in base alla posizione attuale per interpolazione lineare
Con I'Asse 1 assegnato all'asse X e 'Asse 2 all'asse Y, si sposta in senso orario mediante interpolazione circolare. La posizione target e la
posizione centrale di rotazione sono specificate in base alle coordinate relative dalla posizione corrente. | dati di posizione vengono assegnati
come segue.
CIR-R*? X Asse 1: Posizione target X
Asse 2: Posizione target Y
Asse 3 *#1: Posizione centrale di rotazione X
Asse 4 #1: Posizione centrale di rotazione Y
Con I'Asse 1 assegnato all'asse X e I'Asse 2 all'asse Y, si sposta in senso antiorario mediante interpolazione circolare. La posizione target e la
posizione centrale di rotazione sono specificate in base alle coordinate relative dalla posizione corrente. | dati di posizione vengono assegnati
come segue.
CIR-L*2 X Asse 1: Posizione target X
Asse 2: Posizione target Y
Asse 3 *1: Posizione centrale di rotazione X
Asse 4 *1: Posizione centrale di rotazione Y
SYN-I X Si sposta alla posizione delle coordinate relative in base alla posizione attuale mediante il controllo di regolazione della velocita *3
Con I'Asse 1 assegnato all'asse X e I'Asse 2 all'asse Y, si muove in base ai tre punti specificati mediante interpolazione circolare.La posizione
target e la posizione di passaggio sono specificate in base alle coordinate relative dalla posizione corrente. | dati di posizione vengono assegnati
come segue.
CIR-3*2 X Asse 1: Posizione target X
Asse 2: Posizione target Y
Asse 3 *1: Posizione di passaggio X
Asse 4 *1: Posizione di passaggio Y

%2 Esegue un'operazione circolare su un piano utilizzando gli assi 1 e 2.
+3 Consente di controllare la velocita dell'asse slave quando la velocita dell'asse principale diminuisce a causa degli effetti di una forza esterna e quando si
verifica una differenza di velocita con I'asse slave. Questo controllo non & necessario per sincronizzare la posizione dell'asse principale e dell'asse slave.
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Controllore multiasse per motori passo-passo Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

|

Modello
Selezione

|

=1 Esegue un'operazione circolare su un piano utilizzando gli assi 1 e 2.

%2 Consente di controllare la velocita dell'asse slave quando la velocita dell'asse principale diminuisce a causa degli effetti di una forza esterna e quando si
verifica una differenza di velocita con I'asse slave. Questo controllo non & necessario per sincronizzare la posizione dell'asse principale e dell'asse slave.

N
i
i3 di| Velocita | Posizione |Accelerazione | Decelerazione | Posizio- Area 1 Area 2 |In posizione
Passo Asse | Modalita di namento/ & Commenti -l
movimento|  mm/s mm mm/s? mm/s? Spinta mm mm mm
Asse 1 100 200.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 —
0 Asse 2 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 5 -
Asse 3 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 9 N
<
Asse 4: 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 % E
Asse 1 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 § -l
’ Asse 2 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 g —_
Asse 3 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 §
Asse 4: 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 § L
i i i i i i i i i g I
! ! ! ! ! ! ! ! ! ! o Lu
2046 Asse 4: 200 700 500 500 0 0 0 0.5 g -
Asse 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5 =
2047 Asse 2 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Asse 3 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5 7))
Asse 4: 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5 E
‘ —
Modglita di Operagione di Dettagli —
movimento spinta
Vuoto X Dati non validi (processo non valido) <|5
ABS @] Si sposta alla posizione delle coordinate assolute in base all'orientamento dell'attuatore (&)
INC O Si sposta alla posizione delle coordinate relative in base alla posizione attuale |
LIN-A X Si sposta alla posizione delle coordinate assolute in base all'orientamento dell’attuatore per interpolazione lineare I
LIN-I X Si sposta alla posizione delle coordinate relative in base alla posizione attuale per interpolazione lineare -~
Con I'Asse 1 assegnato all'asse X e 'Asse 2 all'asse Y, si sposta in senso orario mediante interpolazione circolare.La posizione target e la o
posizione centrale di rotazione sono specificate in base alle coordinate relative dalla posizione corrente. | dati di posizione vengono assegnati O
come segue. IiIJ
CIR-R*! X Asse 1: Posizione target X
Asse 2: Posizione target Y ——
Asse 3: Posizione centrale di rotazione X <
Asse 4: Posizione centrale di rotazione Y o
Con I'Asse 1 assegnato all'asse X e I'Asse 2 all'asse Y, si sposta in senso antiorario mediante interpolazione circolare. La posizione target e la (®)
posizione centrale di rotazione sono specificate in base alle coordinate relative dalla posizione corrente. | dati di posizione vengono assegnati L
come segue. -
CIR-L*! X Asse 1: Posizione target X —
Asse 2: Posizione target Y b
Asse 3: Posizione centrale di rotazione X D
Asse 4: Posizione centrale di rotazione Y (&)
SYN-I X Si sposta alla posizione delle coordinate relative in base alla posizione attuale mediante il controllo di regolazione della velocita *2 §
o
=
o
(=2]
Por]
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Serie JXC92

Per 3 assi

Configurazione del sistema/Tipo

EtherNet/IP™ (JXC92)

@ Attuatori elettrici*’

Fornito dal cliente.
= — — —
------- @ Fornito dal cliente.
Cavo EtherNet
(Con schermatura, Categoria 5 min.)
y
7~
@ Controllore/JXC92
fi ZSNC Ethen\'et/lP‘
@‘ MOTOR CONTROLLER
Per P1 o P2

Per ENC

Per MOT

Per CI

=

----@ Cavo attuatore [LEHR[S

Cavo robotico Cavo standard
LE-CP-C-0 |LE-CP-CJ-[1-S

elettrica controllo
(Accessorio)

AWG20 (0.5 mm?)
Per M PWR

<Misura cavo applicabile>

Fornito dal
cliente.

S

Alimentazione del controllore/|

Alimentazione del motore
24 VDC

<Misura cavo applicabile>
AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit di impostazione controllore [E:R[

@ Cavo USB
(Su richiesta)

JXC-MA1-2
Lunghezza cavo: 3 m

(Su richiesta)
JXC-MA1

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

o
o
y

y

(Su richiesta)
JXC-MA1-1

PC

Fornito dal cliente.

89

«1 Gli attuatori collegati devono essere ordinati a parte. (Fare riferimento agli attuatori applicabili a pagina 92.)

@ Connettore di alimentazione elettrica motore LR
(Accessorio)

(Software di impostazione controllore e cavo USB compresi).

@ Software di programmazione controllore [LIH[P3

N

SVC



Controllore multiasse per motori passo-passo Serie JX C 7 3/ 83

- Per 4 assi

Confiqu

razione del sistema / Tipo I/O Parallelo

Fornito dal cliente

PLC
A

/

24VDC

Alimentazione elettrica
per segnale 1/0

@ Attuatori elettrici*!

---@Cavo /0

(Su richiesta)
Codici

JXC-C2-[]

@ Controllore/JXC73/83

)
MOTOR CONTROLLER

---@Cavo attuatore
Cavo robotico Cavo standard

~ LE-CP-T-00 |LE-CP-0J-(J-S
o=
g P Per MOT

1l

Per CI

)

Fornito dal cliente

Alimentazione elettrica
controllo principale
24VDC

Ll R @
. @ Connettore di alimentazione

...... @ Cavo con connettore di elettrica cpntrollo motore

alimentazione elettrica (Ali/‘l’,cesso"o) icabil

controllo principale ;W'éuzrg (%a?r:rf’g)'ca fe>

Lunghezza cavo: 1.5 m (accessorio) ’

Codici Fornito dal
JXC-C1 Per M PWR cliente

Alimentazione elettrica

el
o]
E controllo motore/

S| Alimentazione elettrica motore
24VDC

@ Connettore di alimentazione
elettrica motore
(Accessorio)
<Misura cavo applicabile>
AWG16 (1.25 mm?)

|

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)t
| LEHS | LEHF | LEHZJ | LEHZ |

--------- @ Cavo USB

(Su richiesta)

@ Kit di impostazione controllore
(Software di impostazione controllore e
cavo USB compresi).
(Su richiesta)
JXC-w1

JXC-W1-2

Lunghezza cavo: 3 m.

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

o
o
y

y

PC

Fornito dal cliente

@ Software di programmazione
controllore
(Su richiesta)
JXC-W1-1

=1 Gli attuatori collegati devono essere ordinati a parte. Vedere pagina 94 per gli attuatori applicabili.

N
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Serie JXC93

[ IXTFTE Configurazione del sistema/Tipo EtherNet/IP™ (JXC93) |

Fornito dal cliente.

PLC ¢ ) @ Attuatori elettrici '

-~ R
------- @ Fornito dal cliente. (“ ; ”f
Cavo EtherNet f‘/; =
(Categoria 5 min.) N = ’ .

@ Controllore/JXC93

¢ MOTOR CONTROLLER

EtherNet/IP

---@ Cavo attuatore

Cavo robotico Cavo standard
LE-CP-C-0 |LE-CP-CJ-[1-S

Per USB

Per MOT

Per CI

@ Connettore di alimentazione
elettrica controllo motore
(Accessorio)
<Misura cavo applicabile>
AWG20 (0.5 mm?)

------ @ Cavo con connettore di

alimentazione elettrica controllo

principale

Lunghezza cavo: 1.5 m (accessorio)
Codici Fornito

- dal cliente.
JXC-C1 Per M PWR - - -
< Allment_a2|one 9Iettr|ca cc_)ntrollo motore/

Fornito dal cliente. E Alimentazione elettrica motore

24 VDC
Alimentazione elettrica Ec
controllo principale @ Connettore di alimentazione elettrica motore
24 VDC (Accessorio)
<Misura cavo applicabile>
AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit di impostazione controllore
(Software di impostazione controllore e

_________ cavo USB compresi).
®Cavo USB (Su richiesta)

(Su richiesta) g
JXC-W1-2 Jxe-wi
Lunghezza cavo: 3 m

=
[meax ] 1203mm @wne
200mnrs @754

R

@ Software di programmazione controllore
(Su richiesta)
JXC-W1-1

Fornito dal cliente.

=1 Gli attuatori collegati devono essere ordinati a parte. Vedere pagina 94 per gli attuatori applicabili.
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Controllore di 3 assi per motori passo-passo
( Tipo Ethen'et/IP)

Serie JXC92

(€ G

Codici di ordinazione

HTipo EtherNet/IP™ (JXC92)

Controllore

JXC92

7

lMontaggio
Tipo EtherNet/IP™ Simbolo Montaggio
7 Montaggio con viti
Tipo a 3 assi 8 Guida DIN
Attuatori applicabili
Attuatori applicabili
Cilindro elettrico con stelo Serie LEY
Cilindro elettrico con stelo guida Serie LEYG )
Cilindro elettrico senza stelo Serie LEF Cotnslultare i
Unita di traslazione elettrica Serie LES/LESH s\';lEaBogo
Unita rotante elettrica Serie LER
Attuatore elettrico con stelo miniaturizzato serie LEPY/LEPS
Pinza elettrica (a 2 dita e a 3 dita) Serie LEH

= Ordinare l'attuatore separatamente, compreso il cavo dell'attuatore.
(Esempio: LEFS16B-100B-S1)

= Per il grafico "Carico velocita-lavoro" dell'attuatore, consultare la sezione LECPA
nella pagina di selezione del modello degli attuatori elettrici sul catalogo Web.

Specifiche

Tipo EtherNet/IP™ (JXC92)

Per I'impostazione delle funzioni e dei metodi operativi, consultare il manuale
operativo sul sito web di SMC. (Documenti/Download --> Manuale istruzioni)

Elemento

Specifiche

Numero di assi

Max. 3 assi

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (risoluzione encoder: 800 impulsi/giro)

Alimentazione elettrica *1

Alimentazione elettrica controllo principale Tensione elettrica: 24 VDC +10 %
Assorbimento max.: 500 mA
Alimentazione elettrica motore Tensione elettrica: 24 VDC +10 %
Assorbimento max.: In funzione dell'attuatore collegato *2

Protocollo

EtherNet/IP™ *3

Velocita di comunicazione

10 Mbps/100 (negoziazione automatica)

g Metodo di comunicazione Full duplex/Half duplex (negoziazione automatica)
‘N | File di configurazione File EDS
g Area occupata Ingresso 16 byte/Uscita 16 byte
E Campo di impostazione indirizzo IP | Impostazione manuale mediante interruttori: Dal punto 192.168.1.1 a 254, via Server DHCP: Indirizzo arbitrario
8 ID rivenditore 7 h (SMC Corporation)
Tipo di prodotto 2 Bh (dispositivo generico)
Codice del prodotto DEh
Comunicazione seriale USB2.0 (massima velocita 12 Mbps)
Memoria Flash-ROM
LED PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100

Meccanismo freno

Normalmente chiuso *4

Lunghezza cavo

Cavo attuatore: 20 m max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo temperatura d'esercizio

0 °C a 40°C (senza congelamento)

Umidita ambientale

90 % UR max. (senza condensa)

Campo della temperatura di stoccaggio

-10°C a 60 °C (senza congelamento)

Campo dell'umidita di stoccaggio

90 % UR max. (senza condensa)

Resistenza di isolamento

Tra tutti i terminali esterni e il corpo: 50 MQ (500 VDC)

Peso

600 g (montaggio con viti), 650g (montaggio su guida DIN)

1 Non usare un'alimentazione elettrica con “protezione da corrente di punta" per I'alimentazione elettrica dell’azionamento e del controllo del motore.
%2 L’assorbimento dipende dall’attuatore collegato. Per maggiori dettagli, consultare le specifiche dell’attuatore.

3 EtherNet/IP™ & un marchio di fabbrica di OVDA.

«4 Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.

sMC %
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Modello
Selezione
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)t
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Serie JXC92

Dimensioni

Tipo EtherNet/IP™ JXC92

776 Montaggio con viti Montaggio guida DIN
5.‘56 63.6
'bo/,% 44.2 130.5 142.4
%% 2.9 2 20.3 1.9
é@‘g . ;@ — @ ;@ — Y
°[ T 11 Il
I £ g
EEIE | GEERRS IR -
= j' >
= (
°| @ 000000 O0ooonme 0 000000
B WDD N D o\

Accessorio di montaggio guida DIN

Dettagli controllore

Tipo EtherNet/IP™ JXC92

WL 7

N. | Nome Descrizione Dettagli
@ | P1,P2 Connettore di comunicazione EtherNet/IP™ Collegamento del cavo EtherNet.
2 | NS, MS LED stato comunicazione Visualizzare lo stato della comunicazione EtherNet/IP™
X100
® X10 Interruttori di impostazione indirizzo IP Interruttore per impostare il 40 byte dell'indirizzo IP per X1, X10 e X100.
X1
. ’ ) Accensione alimentazione elettrica: LED verde si accende. Spegnimento alimentazione
@ | PWR LED alimentazione elettrica (verde) elettrica: LED verde si spegne.
) Funzionamento in EtherNet/IP™: LED verde si accende. Funzionamento tramite

® RUN LED funzionamento (verde) comunicazione USB. LED verde lampeggia Arresto: LED verde si spegne.
® USB LED connessione USB (verde) USB collegata: LED verde si accende. USB non collegata: LED verde si spegne.
@ ALM LED allarme (rosso) Con allarme: LED rosso si accende. Senza allarme: LED rosso si spegne.
UsSB Connettore di comunicazione seriale Collegamento a un PC tramite cavo USB.
© | ENC[1] Connettore encoder (16 pin)

— - - Asse 1: Coll t | I'attuatore.
MOT[1] |Connettore di alimentazione encoder (6 pin) sse 1: Collegamento del cavo dellattuatore
() | ENC[2] Connettore encoder (16 pin)

— - - Asse 2: Coll to del dell'attuatore.
(2 | MOT[2] |Connettore di alimentazione encoder (6 pin) sse 2: Collegamento del cavo delfattuatore
(3 | ENC[3] Connettore encoder (16 pin) . .
MOT 3] |Connettore di alimentazione encoder (6 pin) Asse 3: Collegamento del cavo dell'attuatore.
® cl Connettore di alimentazione elettrica Alimentazione elettrica controllo (+), Arresto tutti gli assi (+), Rilascio freno asse 1 (+),

controllox1 Rilascio freno asse 2 (+), Rilascio freno asse 3 (+), Comune (-)

M PWR | Connettore di alimentazione elettrica motore:1 Alimentazione elettrica motore (+), Alimentazione elettrica motore (-)

%1 | connettori sono compresi. (Vedere pag. 98).

% SvC
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Controllore di 4 assi per motori passo-passo
(Tipo I/0 parallelo / Tipo Ethen 'et/IP)

Serie JXC73/83/93 €

Modello
Selezione

|

\

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)t
| LEHS | LEHF | LEHZJ | LEHZ |

Codici di ordinazione

M Tipo I/O parallelo (JXC73/83)

JXCEI32

= Tipo di I/O Cavo I/0, montaggio
= — Simbolo| Tipo di 1/0 Simbolo|  Cavo I/O Montaggio
el = n 7 NPN 1 1.5m Montaggio con viti
ﬂ; x 8 PNP 2 15m Guida DIN
@ M f 3 3m Montaggio con viti
- % i . 4 3m Guida DIN
Tipo a 4 assi¢ 5 5m Montaggio con viti
6 5m Guida DIN
7 Assente Montaggio con viti
8 Assente Guida DIN

x: Sono compresi due cavi I/O.

M Tipo EtherNet/IP™ (JXC93)

JXC93[8

Tipo di I/O Montaggio
Simbolo Tipo di I/0 Simbolo Montaggio
9 EtherNet/IP™ 7 Montaggio con viti
8 Guida DIN

Tipo a 4 assi®

Attuatori applicabili

Attuatore applicabile
Cilindro elettrico con stelo Serie LEY
Cilindro elettrico con stelo guidato serie LEYG

Rk JXCL 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

k=

o

Cilindro elettrico senza stelo Serie LEF Consultare il ~
Unita di traslazione elettrica Serie LES/LESH catalogo WEB =

Unita rotante elettrica Serie LER Nota)
Attuatore elettrico con stelo miniaturizzato Sserie LEPY/LEPS

T8

Pinza elettrica (tipo a 2 dita, tipo a 3 dita) Serie LEH -%E 8
SE=

Nota) Eccetto specifica rotazione continua (360°) g'g g_

= Ordinare l'attuatore separatamente, compreso il cavo dell'attuatore. g %g

(Esempio: LEFS16B-100B-S1).

= Per il grafico "Carico velocita-lavoro" dell'attuatore, consultare la sezione LECPA nella
pagina di selezione del modello degli attuatori elettrici sul catalogo Web.

94

O
2



Serie JXC73/83/93

Specifiche

Tipo I/O parallelo (JXC73/83)

Per I'impostazione delle funzioni e dei metodi operativi, consultare il manuale
operativo sul sito web di SMC. (Documenti/Download --> Manuale istruzioni)

Elemento

Specifiche

Numero di assi

Max. 4 assi

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (risoluzione encoder: 800 impulsi/giro)

Alimentazione elettrica *"

Alimentazione elettrica controllo principale Tensione elettrica: 24 VDC £10 %
Assorbimento max.: 300 mA

Alimentazione elettrica motore, alimentazione elettrica controllo motore (comune)
Tensione di alimentazione elettrica: 24 VDC £10 %
Assorbimento max.: In funzione dell'attuatore collegato. *2

Ingresso parallelo

16 ingressi (isolamento fotoaccoppiatore)

Uscita parallela

32 uscite (isolamento fotoaccoppiatore)

Comunicazione seriale

USB2.0 (massima velocita 12 Mbps)

Memoria

Flash-ROM/EEPROM

LED

PWR, RUN, USB, ALM

Meccanismo freno

Normalmente chiuso *3

Lunghezza cavo

Cavo I/0: 5 m max., cavo attuatore: 20 m max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo temperatura d'esercizio

0 °C a 40 °C (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio

90 % UR max. (senza condensa)

Campo della temperatura di stoccaggio

-10 °C a 60 °C (senza congelamento)

Campo dell'umidita di stoccaggio

90 % UR max. (senza condensa)

Resistenza d'isolamento

Tra tutti i terminali esterni e il corpo: 50 MQ (500 VDC)

Peso

1050 g (montaggio con viti), 1100 g (montaggio su guida DIN)

#1: Non usare un'alimentazione elettrica con protezione da corrente di punta per I'alimentazione elettrica dell’azionamento e del controllo del motore.
x2: Assorbimento: dipende dall’attuatore collegato. Per maggiori dettagli, consultare le specifiche dell’attuatore.
+3: Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.

Tipo EtherNet/IP™ (JXC93)

Per I'impostazione delle funzioni e dei metodi operativi, consultare il manuale
operativo sul sito web di SMC. (Documenti/Download --> Manuale istruzioni)

Elemento

Specifiche

Numero di assi

Max. 4 assi

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (risoluzione encoder: 800 impulsi/giro)

Alimentazione elettrica *

Alimentazione elettrica controllo principale Tensione elettrica: 24 VDC +10 %
Assorbimento max.: 350 mA

Alimentazione elettrica motore, alimentazione elettrica controllo motore (comune)
Tensione di alimentazione elettrica: 24 VDC +10 %
Assorbimento max.: In funzione dell'attuatore collegato. *2

Comunicazione

EtherNet/IP™ *4

Velocita di comunicazione

10 Mbps/100 Mbps (negoziazione automatica)

Metodo di comunicazione

Full duplex/Half duplex (negoziazione automatica)

File di configurazione

File EDS

Area occupata

Ingresso 16 byte/Uscita 16 byte

Campo di impostazione indirizzo IP

Impostazione manuale mediante interruttori: Dal punto 192.168.1.1 a 254, via Server DHCP: Indirizzo arbitrario

Protocollo di

ID rivenditore

7 h (SMC Corporation)

Tipo di prodotto

2 Bh (dispositivo generico)

Codice del prodotto

DCh

Comunicazione seriale

USB2.0 (massima velocita 12 Mbps)

Memoria

Flash-ROM/EEPROM

LED

PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100

Meccanismo freno

Normalmente chiuso *3

Lunghezza cavo

Cavo attuatore: 20 m max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo temperatura d'esercizio

0 °C a 40 °C (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio

90 % UR max. (senza condensa)

Campo della temperatura di stoccaggio

-10 °C a 60 °C (senza congelamento)

Campo dell'umidita di stoccaggio

90 % UR max. (senza condensa)

Resistenza d'isolamento

Tra tutti i terminali esterni e il corpo: 50 MQ (500 VDC)

Peso

1050 g (montaggio con viti), 1100 g (montaggio su guida DIN)

+1: Non usare un'alimentazione elettrica con “protezione da corrente di spunto” per I'alimentazione elettrica dell’azionamento e del controllo del motore.
=2: Assorbimento: dipende dall’attuatore collegato. Per maggiori dettagli, consultare le specifiche dell’attuatore.

«3: Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.

«4: EtherNet/IP™ & marchio di fabbrica di OVDA.
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Controllore di 4 assi per motori passo-passo Serie JX C7 3/ 83/ 93
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Serie JXC73/83/93

Dettagli controllore

Tipo I/O parallelo JXC73/83

Tipo EtherNet/IP™ JXC93

\@

97

g & é@éébb\@

N. Nome Descrizione Dettagli
@ PWR LED alimentazione elettrica | Accensione alimentazione elettrica: LED verde si accende.
(verde) Spegnimento alimentazione elettrica: LED verde si spegne.
Funzionamento in I/O parallelo: LED verde si accende.
@ RUN LED funzionamento (verde) | Funzionamento tramite comunicazione USB. LED verde
lampeggia. Arresto: LED verde si spegne.
! USB collegata: LED verde si accende. USB non
©) UsSB LED connessione USB (verde) collegata: LED verde si spegne.
Con allarme: LED rosso si accende. Senza allarme:
® ALM LED allarme (rosso) LED rosso si spegne.
® usB Comunicazione seriale Collegamento a un PC tramite cavo USB.
Connettore di alimentazione elettrica | ’ : I
® C PWR controllo principale (2 pin) *1 Alimentazione elettrica controllo principale (+) (=)
@ 1/0 1 Connettore I/O parallelo (40 pin) | Collegamento a un PLC tramite cavo I/O.
1/0 2 Connettore I/0 parallelo (40 pin) | Collegamento a un PLC tramite cavo I/O.
ENC Connettore encoder (16 pin
© [ — - (16 p ) Asse 1: Collegamento del cavo dell'attuatore.
MOT Connettore di alimentazione encoder (6 pin)
ENC(2] Connettore encoder (16 pin
@ (21 — - (16p ) Asse 2: Collegamento del cavo dell'attuatore.
2 MOoT Connettore di alimentazione encoder (6 pin)
Connettore di alimentazione | Alimentazione elettrica controllo motore (+), arresto asse 1 (+),
\E] c elettrica controllo motore ™1 | rilascio freno asse 1 (+), arresto asse 2 (+), rilascio freno asse 2 (+)
Connettore di allmenta2|one Per asse 1, 2. Alimentazione elettrica motore (+), comune
M PWR[1]2] elettrica motore * ()
ENCI3] Connettore encoder (16 pin
® El - (16p _) Asse 3: Collegamento del cavo dell'attuatore.
MOT[3] Connettore di potenza motore (6 pin)
ENC Connettore encoder (16 pin
© @ - (16p _) Asse 4: Collegamento del cavo dell'attuatore.
MOT[4] Connettore di potenza (6 pin)
Connettore di alimentazione | Alimentazione elettrica controllo motore (+), arresto asse 3 (+),
CI(3J4] elettrica controllo motore *! | rilascio freno asse 3 (+), arresto asse 4 (+), rilascio freno asse 4 (+)
Connettore di alimentazione | Per asse 3, 4. Alimentazione elettrica motore (+),
2 | mPWR3]4] elettrica motore *1 comune (-)

%11 | connettori sono compresi. (Vedere pag. 98).

N. Nome Descrizione Dettagli
® PWR LED alimentazione elettrica | Accensione alimentazione elettrica: LED verde si accende.
(verde) Spegnimento alimentazione elettrica: LED verde si spegne.
Funzionamento in EtherNet/IP™: LED verde si accende.
@ RUN LED funzionamento (verde) | Funzionamento tramite comunicazione USB. LED verde
lampeggia. Arresto: LED verde si spegne.
. USB collegata: LED verde si accende. USB non
® UsB LED connessione USB (verde) collegata: LED verde si spegne.
Con allarme: LED rosso si accende. Senza
@ ALM LED allarme (rosso) allarme: LED rosso si spegne.
® uUsB Comunicazione seriale Collegamento a un PC tramite cavo USB.
® C PWR Congggggellg|p$::1ng$)r;t|%z(|gnp?neilettnca Alimentazione elettrica controllo principale (+) (-)
@ xx11%0 Interruttori di impostazione | Interruttore per impostare il 40 byte dell’indirizzo
X1 indirizzo IP IP per X1, X10 e X100.
MS, NS LED stato comunicazione Visualizzare lo stato della comunicazione EtherNet/IP™.
9 ENC Connettore encoder (16 pin
© il — - (16p ) Asse 1: Collegamento del cavo dell'attuatore.
MOT Connettore di alimentazione encoder (6 pin)
ENC Connettore encoder (16 pin
@ 2] — - (16p ) Asse 2: Collegamento del cavo dell'attuatore.
() MOT Connettore di alimentazione encoder (6 pin)
Alimentazione elettrica controllo motore (+), arresto
@ Cl Connettors di allmenta2|one asse 1 (+), rilascio freno asse 1 (+), arresto asse 2 (+),
elettrica controllo motore " | 1ii5ccio freno asse 2 (+)
Connettore di allmenta2|one Per asse 1, 2. Alimentazione elettrica motore (+),
M PWR[1]2] elettrica motore * comune (=)
ENC(3] Connettore encoder (16 pin
® £l — - (16p ) Asse 3: Collegamento del cavo dell'attuatore.
MOT Connettore di alimentazione encoder (6 pin)
ENC Connettore encoder (16 pin
@ &) — - (16p ) Asse 4: Collegamento del cavo dell'attuatore.
(E) MOT[4] Connettore di alimentazione encoder (6 pin)
C ol ; Alimentazione elettrica controllo motore (+), arresto
a9 CI[3]4] Conn_ettore d allmentazm:;e asse 3 (+), rilascio freno asse 3 (+), arresto asse 4 (+),
elettrica controllo motore rilascio freno asse 4 (+)
20 | M PWR(3]4] | Connettore di alimentazione elettrica motore *! | Per asse 3, 4. Alimentazione elettrica motore (+), comune (-)
[3)} P1, P2 Connettore di comunicazione EtherNet/IP™ | Collegamento del cavo EtherNet.
9

%11 | connettori sono compresi. (Vedere pag. 98).
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Controllore multiasse per motori passo-passo Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Esempio di cablag_glo 1

Cavo con connettore di alimentazione elettrica
controllo principale (per 4 assi)*': C PWR

JXC73/83/93

1 pz.

Nome terminale

Funzione

Dettagli

+24V

Alimentazione elettrica controllo principale (+)| Alimentazione elettrica (+) fornita al controllo principale

24-0V

Alimentazione elettrica controllo principale () | Alimentazione elettrica (-) fornita al controllo principale

%1 Codice: JXC-C1 (Lunghezza cavo: 1.5 m)

Connettore di alimentazione elettrica motore
(per 3/4 assi)*>: M PWR

 Per3assi | Perdassi |

2pz*° " xce2  Jxcr3/83/93

Nome terminale Funzione Dettagli Nota
) . Alimentazione elettrica (-) fornita al motore Per 3 assi
ov Alimentazione JXC92
elettrica motore (-) | | terminali M 24 V/, C 24 V, EMG e LKRLS sono | Per 4 assi
comuni (=). JXC73/83/93
M24V Allmentazmne Alimentazione elettrica (+) fornita al motore
elettrica motore (+)

«2 Fabbricato da PHOENIX CONTACT (Codice: MSTB2, 5/2-STF-5, 08)
%3 1 pz. per 3 assi (JXC92)

\ Connettore di alimentazione elettrica controllo motore (per 4 assi)**: Cl \ 2 pz.

JXC73/83/93
Nome terminale Funzione Dettagli
Coav Alimentazione elettrica Alimentazione elettrica (+) fornita al controllo del
controllo motore (+) motore
EMG1/EMG3 Arresto (+) Asse 1/Asse 3: Inserire (+) per rilasciare 'arresto
EMG2/EMG4 Arresto (+) Asse 2/Asse 4: Inserire (+) per rilasciare I'arresto
LKRLS1/LKRLS3 Rilascio freno (+) Asse 1/Asse 3: Inserire (+) per rilasciare il bloccaggio
LKRLS2/LKRLS4 Rilascio freno (+) Asse 2/Asse 4: Inserire (+) per rilasciare il bloccaggio

*4 Fabbricato da PHOENIX CONTACT (Codice: FK-MCO, 5/5-ST-2, 5)

Connettore di alimentazione elettrica controllo (per 3 assi)*: Cl \1 pPz. | ixce2

Nome terminale

Funzione

Dettagli

Alimentazione elettrica controllo

ov ~ | terminali C 24 V, EMG e LKRLS sono comuni (-).
c24v Alimentazione ((irlr)ettrica controllo Alimentazione elettrica (+) fornita al controllo
LKRLS3 Rilascio freno (+) Asse 3: Inserire (+) per rilasciare il bloccaggio
LKRLS2 Rilascio freno (+) Asse 2: Inserire (+) per rilasciare il bloccaggio
LKRLSH1 Rilascio freno (+) Asse 1: Inserire (+) per rilasciare il bloccaggio
EMG Arresto (+) Tutti gli assi Inserire (+) per rilasciare I'arresto

=5 Fabbricato da PHOENIX CONTACT (Codice: FK-MCO, 5/6-ST-2, 5)

O
2

Cavo con connettore di
alimentazione elettrica controllo
principale

/Colore del cavo: Blu (0 V)

EoooSSSST

\

Colore del cavo: Marrone (24 V)

Connettore di alimentazione
elettrica motore

Connettore di alimentazione elettrica
controllo motore

<
[0}
|
a ey
X
-
=
3\
[}
-
a ey
X
-

Connettore di alimentazione
elettrica controllo

LKRLS3
LKRLS2

98

Modello
Selezione

H LEHZ 1[

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)t

/83/92/93 Y2 (&} ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS M LEHF ” LEHZJ

JXC73

Precauzioni
specifiche
del prodotto



Serie JXC73/83/92/93

Esempio di cablag_glo

] Connettore I/O parallelo \

Schema del cablaggio

1/0 1 |: NPN JXC73

* Quando si collega un PLC al connettore 1/0 parallelo I/O 1 0 I/0 2, usare il cavo I/0 (JXC-C2-0J).
= Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP).

1/0 1 |: PNP JXC83

24VDC 24VDC
+COM1 | 1 T OouTo | 10 oMt | 1 I T OuTo | 10
com2 | 21 OuT1 30 wcome | 21 OuT1 30 Carico
No o | out2 | 11 No o | ouT2 | 11
- ouT3 | 31 - ouT3 | 31
Nt | 2 — —1 ouT4 | 12 Nt | 2 ——1 oUT4| 12 Hcarico
N2 | 3 — ——t ouT5 | 32 N2 | 8 — —— OuTs | 32
IN3 23 — — OuTe | 13 IN3 23 - ouTé | 13
N4 4 | OouUT7 | 33 N4 4 | OouUT7 | 33
ouT8 | 14 ouT8 | 14
IN5 24— —— IN5 24— ——
BUSY 34 BUSY 34
N6 | & 1 (OUT9) N6 | 5 1 (OUT9)
IN7 | 25 — —t AREA N7 | 25 — — AREA
15 15
IN8 6 — —t (OUT10) IN8 6 — —t (0UT10)
N9 | 26 — —1 SETON| 35 N9 | 26 — — 1 SETON| 35
INTO | 7 — ——t me | 1e INTO | 7 — ——t mp_| 16
SVRE | 36 SVRE | 36
SETUP| 27 — — <ESTOP| 17 SETUP| 27 ——1 +ESTOP| 17
HOWD | 8 — — *ALARM| 37 HOLD | 8 — —1 *ALARM| 37  Carico
DRIVE| 28 — ———¢ -COM1 18 DRIVE| 28 — ———¢ -COM1 18
RESET| 9 — —1 ~COM1 | 19 RESET| 9 — —1 -Com1| 19
-COM1| 38 -COM1| 38
SVON| 29 (— ———¢ SVON| 29 |(— ——
-COM2 | 20 -COM2 | 20
-COM2 | 39 -COM2 | 39
-COM2 | 40 -COM2 | 40
Segnale in ingresso Segnale in uscita
Nome Dettagli Nome Dettagli
+COM1 Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ouTo . o . . .
+COM2 ingresso/uscita a Emette il n. di dati dl_mowmentazmne durante il
funzionamento
INO ouT8
a No. di bit specificati dei dati di movimentazione BUSY[
IN8 (Standard: quando si usano 512 punti) (OUT9) Si attiva quando l'attuatore si muove
IN9 No. di bit di estensione specificati dei punti di posizionamento AREA Si attiva quando tutti gli attuatori si trovano all'interno del
IN10 (Estensione: quando si usano 2048 punti) (OUT10) campo di uscita programmabile
SETUP Istruzione per ritornare alla posizione di origine SETON Si attiva quando il ritorno a 0 asse di tutti gli attuatori & completato
HOLD Il funzionamento & temporaneamente sospeso INP Si attiva quando il posizionamento o la spinta di tutti gli
DRIVE Istruzione di azionamento attuatori & completato
RESET Reset allarme e interruzione del funzionamento SVRE Si attiva quando il servo € acceso
SVON Istruzione di accensione servo *ESTOP Nota) Nessuna uscita quando & ordinato l'arresto EMG
*ALARM Nota) Nessuna uscita quando & generato un allarme
—-COMA1 Collega I'alimentazione elettrica 0 V per il segnale in
-COoM2 ingresso/uscita
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Nota) Segnale per circuito a logica negativa




Esempio di cablag_glo

Controllore multiasse per motori passo-passo Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

\ Connettore I/0 parallelo\

Schema del cablaggio

* Quando si collega un PLC al connettore 1/O parallelo I/O 1 o I/O 2, usare il cavo 1/O (JXC-C2-0J).
= Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP).

Modello
Selezione

|

\

[1/0 2]: NPN JXC73 [1/0 2]: PNP JXC83 E
Y
scom3| 1 Z{AFVDC BUSY1 | 10 «com3| 1 2{? e BUSY1 | 10
4] BUSY2 | 30 4] BUSY2 | 30 L
+COM4 | 21 +COM4 | 21 - —
BUSY3 | 11 BUSY3 | 11 -
NCleah) 2 — BUSY4 | 31 NCMeD 2 BUSY4 | 31 gl=
NCMah| 22 | — AREA1 | 12 NGNoah| 22 |— AREA1 | 12 < E
NCNetan| 3 |— AREA2 | 32 NCNotat| 3 |— AREA2 | 32 ol
NCNotal)| o3 | AREAS3 13 N.CNota®)| 23 [ AREAS3 13 Q,"’/ -
NChan| 4 — AREA4 | 33 NChan| 4 — AREA4 | 33 g —
o 2a L INP1 14 oo 2 L INP1 14 g
~ INP2 34 i INP2 34 3|
NCNoeDl 5 — INP3 | 15 NCNoa®l 5 | — INP3 | 15 g| L
NCMNoat) 25 |— INP4 | 35 NCMNoat) 25 |— INP4 | 35 g1y
NCNoat| 6 |— *ALARM1| 16 NCNal| 6 sALARM1| 16 3
NCNoat)| 26 L *ALARM2 | 36 NCNat| 26 L— *ALARM2 | 36 —
Nohen 7 — «ALARM3| 17 Norel 7 — «ALARM3 | 17
«ALARM4 | 37 = «ALARM4 | 37 (2}
NCYeD 27— —coms | 18 NCleedl 27 | — —coms | 18 0
NCMNoaf) 8 — -COM3 | 19 NCMoa®) 8  \— -COM3 | 19 |
N.CNotal)l 28 | — —-COM3 | 38 N.CNota )l 28 | — —-COM3 | 38
NCNoah| 9 |— -COM4 | 20 NCMoa| 9 |— -COM4 | 20 S —
NCNoat| 29 | —-COM4 | 39 NCNoat| 29 | —-COM4 | 39 (0]
—-COM4 | 40 —COM4 | 40 !
Nota 1) Non collegato Nota 1) Non collegato 8
-
-
o
o
Ll
-l
<<
o
Segnale in ingresso Segnale in uscita 8
Nome Dettagli Nome Dettagli |
+COM3 Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in BUSY1 Segnale operativo asse 1 —
+COM4 ingresso/uscita BUSY2 Segnale operativo asse 2 h
N.C. Inutilizzato BUSY3 Segnale operativo asse 3 D
. o
BUSY4 Segnale operativo asse 4 »
AREA1 Segnale area asse 1 =
AREA2 Segnale area asse 2 >
AREAS3 Segnale area asse 3 S
AREA4 Segnale area asse 4 g
INP1 Segnale di completamento posizionamento o spinta asse 1 :"\’_,
INP2 Segnale di completamento posizionamento o spinta asse 2 =
INP3 Segnale di completamento posizionamento o spinta asse 3
INP4 Segnale di completamento posizionamento o spinta asse 4 ol
# ALARM1 Nota 2) Segnale allarme asse 1 %5 §<§
* ALARM2 Nota 2) Segnale allarme asse 2 §:§ g
* ALARM3 Nota 2) Segnale allarme asse 3 g %g
= ALARM4 Nota 2) Segnale allarme asse 4
-COM3 Collega l'alimentazione elettrica O V per il segnale in
-COM4 ingresso/uscita

O

Nota 2) Segnale per circuito a logica negativa

SVC
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Serie JXC73/83/92/93

Opzioni

[Cavo con connettore di alimentazione elettrica controllo principale]

J X C _ C 1 JXC73/83/93

Lunghezza cavo: 1.5 m (accessorio)
Numero di fili 2
Taglia AWG AWG20

Colore del cavo: Blu (0V)

@W@@@@@m

Colore del cavo: Marrone (24V)

[Cavo |/o] (1 pZ) Lato controllore Lato PLC
JXC73/83
JXC —_ CZ —_— (Numero pin)
@ (R1.25-4) 40
A 5
Lunghezza cavo (L) [m] i 39
1 15 f S \ -
. I 2
3 3 21
5 5 1
Numero di fili 40 N. pin Colore cavo N. pin Colore cavo N. pin Colore cavo N. pin Colore cavo
Taglia AWG AWG28 1 Arancione (nero 1) 6 Arancione (nero 2) 11 Arancione (nero 3) 16 Arancione (nero 4)
21 Arancione (rosso 1)| 26 | Arancione (rosso 2) 31 Arancione (rosso 3)] 36 | Arancione (rosso 4)
2 Grigio (nero 1) 7 Grigio (nero 2) 12 Grigio (nero 3) 17 Grigio (nero 4)
22 Grigio (rosso 1) 27 Grigio (rosso 2) 32 Grigio (rosso 3) 37 Grigio (rosso 4)
3 Bianco (nero 1) 8 Bianco (nero 2) 13 Bianco (nero 3) 18 Bianco (nero 4)
23 Bianco (rosso 1) 28 Bianco (rosso 2) 33 Bianco (rosso 3) 38 Bianco (rosso 4)
4 Giallo (nero 1) 9 Giallo (nero 2) 14 Giallo (nero 3) 19 Giallo (nero 4)
24 Giallo (rosso 1) 29 Giallo (rosso 2) 34 Giallo (rosso 3) 39 Giallo (rosso 4)
5 Rosa (nero 1) 10 Rosa (nero 2) 15 Rosa (nero 3) 20 Rosa (nero 4)
25 Rosa (rosso 1) 30 Rosa (rosso 2) 35 Rosa (rosso 3) 40 Rosa (rosso 4)
Guida DIN | Per 3assi | Perdassi | L
JXC92  JXC73/83/93 75 125 5.05
AXT1 00 - DR - |:| (Passo)
o o] |- NN
# Per [J, introdurre un numero della linea “N.” nella tabella sotto. ) JS A
Per le dimensioni di montaggio, consultare le dimensioni sopra. g
.05 8
Dimensione L [mm]
Ne 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 185.5 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5
[ Por3assi | Pordassi
Accessorio di montaggio guida DIN JXC92  JUXC73/83/93

JXC-Z1 (con 6 viti di montaggio)

Da usarsi quando la squadretta di montaggio della guida DIN viene montata successivamente sul controllore a montaggio con viti.
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Controllore multiasse per motori passo-passo Serie JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Opzioni

Kit di impostazione controllore

JX C _ W 1 JXC73/83/93

IKit di impostazione controllore
(Disponibile in giapponese e in
inglese).

Contenuto

@ Software di
programmazione
controllore

(2Cavo USB
A (Tipo A-B)

g«--m:r: {————(l——=33--»

S . ‘\

Requisiti hardware

(DSoftware di programmazione controllore (CD-ROM)
(2Cavo USB (lunghezza cavo: 3 m)

Descrizione Modello
(@ | Software di programmazione controllore JXC-W1-1
(2 | Cavo USB JXC-W1-2

+ E possibile ordinarli separatamente

Kit di impostazione controllore ZEE

JXC-MA1"

IKit di impostazione controllore

(Disponibile in giapponese e in inglese).

Contenuto

Macchina compatibile PC/AT con Windows 7 o Windows
8.1 e dotata di porte USB1.1 o USB2.0.

+ Windows® & un marchio commerciale registrato di Microsoft Corporation
negli Stati Uniti.

(D Software di
programmazione
controllore*1

|

Modello
Selezione

|

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)t

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

!l" ' @Cavo USB

E:l‘ (Tipo A-B)

igﬁ T ————D
;

Requisiti hardware

(DSoftware di programmazione controllore (CD-ROM)*1
(2Cavo USB (lunghezza cavo: 3 m)

Descrizione Modello
(@ | Software di programmazione controllore JXC-MA1-1
@ | Cavo USB JXC-MA1-2

+ E possibile ordinarli separatamente

O

Macchina compatibile PC/AT con Windows 7 o Windows 8.1
e dotata di porte USB1.1 o USB2.0.

+1 |l software di programmazione del controllore include anche il software
dedicato per 4 assi.
+ Windows® & un marchio commerciale registrato di Microsoft Corporation
negli Stati Uniti.
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Serie JXC73/83/92/93

Opzioni: Cavo attuatore

[Cavo robotico, cavo standard per motore passo-passo (servo/24 VDC)]

[ Perdassi | Perdassi |

JXC92  JXC73/83/93
LE-CP-

Lunghezza cavo (L) [m]
1.5
3

-]

8*1
10*1
15%1
20*1
x1 Realizzato su richiesta
(solo cavo robotico)

O W > o uw =

Tipo di cavoe

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

Cavo standard

LE-CP-é/Lunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato controllore
—————

(14.2)

Connettore C

(N. terminale)

(N.terminale).l‘atLtuatore © S 1 -E?I 2

M ST = = 5[Er6 (135)
1f ~ N | 1 -

A6 B6 — == & 1 %Ell 2
el Connettore A T 15Rl- 16
(14.7) (30.7) L ()

LE-CP- 3&//Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Lato controllore
-

(*1 Realizzato su richiesta) N Connettore G (14.2) (N. terminale)
)
) — o=
(N. terminale) _Lato attuatore g g ; 'E;l 2
A Bl 1 = N ]
ol S [ R
14.7 1
(14.7) (307) Connetiore A L Connettore b an
N. terminale Colore N. terminale
SEEED connettore A del cavo connettore C
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A-2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Blu 4
Colore N. terminale
___Schermo_____ del cavo | connettore D
Vce B-4 % 7 - 7 - Marrone 12
GND A4 ¢ i + — Nero 13
4 o EENID.C OO GHN N -
A A5 1 T T Nero 6
B B-6 - ; - 1 Arancione 9
B A6 1 ) 7 Nero 8
************* N — 3

[Cavo robotico, cavo standard con freno e sensore per motore passo-passo (servo/24 VDC)]

[pergsss | pardasi |

JXC92  JXC73/83/93
LE-CP-

Lunghezza cavo (L) fm]

-B-[ |

1 15
3 3

5 5

8 8"
A 1077
B 1571
C 20*

*1 Realizzato su richiesta
(solo cavo robotico)

Con freno e sensore ®

Tipo di cavoe

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

Cavo standard

103

LE-CP-é/Lunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato attuatore

(N. terminale) Connettore A ©

Lato controllore
—_—

AfFBl < 1
I I[ 2 A 71
A6+t -B6 = L___1
no{E g ST —
A3 %BS et =t ‘
Connettore B 2

Q

(30.7)

(14.7)

LE-CP- 3 2//Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(*1 Realizzato su richiesta)

Lato controllore
- -

@l @]
(N. terminale) Lato attuatore Gonnettore A © g Connettore C  (14.2) (N. terminale)
. —_—
Q . o
Al iElﬂ B1 pﬂ:ﬁq‘ 5 ‘ g 1 _E?I 2
= ! T 5TE6
A6t i B = ) S \ =
Al B1 & ===
o | Y |
A3 B3 = <=5 =
Connettore B 9
(14.7) BN [—— 2 L
N. terminale Colore N. terminale
SEEED connettore A del cavo connettore C
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A-2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Blu 4
Colore N. terminale
___Schermo_____ del cavo | connettore D
Vce B-4 % 7 R 7 3 Marrone 12
GND A4 ¢ i + — Nero 13
A o BRI OO O GHERENS =" z
A A5 1 T T Nero 6
B B-6 1 - ; - 1 Arancione 9
B A6 1 % 7 Nero 8
B it N — 3
N. terminale
SEEED connettore B
= I @ O © GRS .
Freno (-) A-1 9 Nero 5
el L2 T OO Marone !
Sensore (-) A-3 1 Blu 2

ZSNC




/\ lIstruzioni di sicurezza

Le istruzioni di sicurezza servono per prevenire situazioni pericolose e/o danni alle
apparecchiature. Il grado di pericolosita e indicato dalle diciture di "Precauzione’, "Attenzione"

o "Pericolo". Rappresentano avvisi importanti relativi alla sicurezza e devono essere seguiti
assieme agli standard internazionali (ISO/IEC)*1) e altri regolamenti sulla sicurezza.

Precauzione indica un pericolo con un livello basso

A Precauzione: dirischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni lievi o medie.

Attenzione indica un pericolo con un livello medio

/\ Attenzione: dirischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni gravi o la morte.

Pericolo indica un pericolo con un livello alto di

/\ Pericolo:

gravi o la morte.

/\ Attenzione

1. La compatibilita del prodotto & responsabilita del progettista

dell'impianto o di chi ne definisce le specifiche tecniche.

Dato che il presente prodotto viene usato in diverse condizioni operative, la
sua compatibilita con un determinato impianto deve essere decisa dalla
persona che progetta I'impianto o ne decide le caratteristiche tecniche in
base ai risultati delle analisi e prove necessarie. La responsabilita relativa alle
prestazioni e alla sicurezza dell'impianto e del progettista che ha stabilito la
compatibilita con il prodotto. La persona addetta dovra controllare
costantemente tutte le specifiche del prodotto, facendo riferimento ai dati del
catalogo piu aggiornato con I'obiettivo di prevedere qualsiasi possibile
guasto dell'impianto al momento della configurazione dello stesso.

. Solo personale qualificato deve azionare i macchinari e gli impianti.
Il presente prodotto puo essere pericoloso se utilizzato in modo scorretto. |l
montaggio, il funzionamento e la manutenzione delle macchine o
dell'impianto che comprendono il nostro prodotto devono essere effettuati da
un operatore esperto e specificamente istruito.

. Non effettuare la manutenzione o cercare di rimuovere il prodotto e le
macchine/impianti se non dopo aver verificato le condizioni di sicurezza.
1. L'ispezione e la manutenzione della macchina/impianto possono essere

effettuate solo ad avvenuta conferma dell'attivazione delle posizioni di
blocco di sicurezza specificamente previste.

2. Al momento di rimuovere il prodotto, confermare che le misure di sicurezza
di cui sopra siano implementate e che |'alimentazione proveniente da
qualsiasi sorgente sia interrotta. Leggere attentamente e comprendere le
precauzioni specifiche del prodotto di tutti i prodotti relativi.

3. Prima di riavviare la macchina/impianto, prendere le dovute precauzioni
per evitare funzionamenti imprevisti o malfunzionamenti.

. Contattare prima SMC e tenere particolarmente in considerazione le
misure di sicurezza se il prodotto viene usato in una delle seguenti
condizioni.

1. Condizioni o ambienti che non rientrano nelle specifiche date, I'uso
all'aperto o in luoghi esposti alla luce diretta del sole.

2. Impiego nei seguenti settori: nucleare, ferroviario, aviazione, spaziale, dei
trasporti marittimi, degli autotrasporti, militare, dei trattamenti medici,
alimentare, della combustione e delle attivita ricreative. Oppure impianti a
contatto con alimenti, circuiti di blocco di emergenza, applicazioni su
presse, sistemi di sicurezza o altre applicazioni inadatte alle specifiche
standard descritte nel catalogo del prodotto.

3. Applicazioni che potrebbero avere effetti negativi su persone, cose o
animali, e che richiedano pertanto analisi speciali sulla sicurezza.

4. Utilizzo in un circuito di sincronizzazione che richiede un doppio sistema di
sincronizzazione per evitare possibili guasti mediante una funzione di
protezione meccanica e controlli periodici per confermare il funzionamento
corretto.

/\ Precauzione

. Questo prodotto é stato progettato per I'uso nell'industria manifatturiera.
Il prodotto qui descritto & previsto basicamente per I'uso pacifico
nell'industria manifatturiera.

Se ¢ previsto |'utilizzo del prodotto in altri tipi di industrie, consultare prima
SMC per informarsi sulle specifiche tecniche o all'occorrenza stipulare un
contratto.

Per qualsiasi dubbio, contattare la filiale di vendita piu vicina.

1) ISO 4414: Pneumatica — Regole generali relative ai sistemi
pneumatici.
ISO 4413: Idraulica — Regole generali relative ai sistemi.
|IEC 60204-1: Sicurezza dei macchinari — Apparecchiature
elettriche delle macchine. (Parte 1: norme generali)
ISO 10218-1: Sicurezza dei robot industriali di manipolazione.
ecc.

rischio che, se non viene evitato, provochera lesioni

Limitazione di garanzia ed
esonero di responsabilita/
Requisiti di conformita

Il prodotto usato € soggetto alla seguente "Limitazione di
garanzia ed esonero di responsabilita’ e "Requisiti di
conformita".Leggerli e accettarli prima dell'uso.

Limitazione di garanzia ed esonero di
responsabilita

1. Il periodo di garanzia del prodotto & di 1 anno in servizio o
18 mesi dalla consegna, a seconda di quale si verifichi
prima. ? Inoltre, il prodotto dispone di una determinata
durabilita, distanza di funzionamento o parti di ricambio.
Consultare la filiale di vendita piu vicina.

2. Per qualsiasi guasto o danno subito durante il periodo di
garanzia di nostra responsabilita, sara effettuata la
sostituzione del prodotto o dei pezzi necessari. Questa
limitazione di garanzia si applica solo al nostro prodotto in
modo indipendente e non ad altri danni che si sono verificati
a conseguenza del guasto del prodotto.

3. Prima di utilizzare i prodotti di SMC, leggere e comprendere
i termini della garanzia e gli esoneri di responsabilita indicati
nel catalogo del prodotto specifico.

2) Le ventose per vuoto sono escluse da questa garanzia di 1 anno.
Una ventosa per vuoto & un pezzo consumabile pertanto & soggetto a
garanzia per un anno a partire dalla consegna. Inoltre, anche durante
il periodo di garanzia, I'usura del prodotto dovuta all'uso della ventosa
per vuoto o il guasto dovuto al deterioramento del materiale in
plastica non sono coperti dalla garanzia limitata.

Requisiti di conformita

1. E assolutamente vietato |'uso dei prodotti di SMC negli
impianti di produzione per la fabbricazione di armi di
distruzione di massa o altro tipo di armi.

2. Le esportazioni dei prodotti o della tecnologia di SMC da un
paese a un altro sono regolate dalle relative leggi e norme
sulla sicurezza dei paesi impegnati nella transazione. Prima
di spedire un prodotto di SMC in un altro paese, assicurarsi
di conoscere e osservare tutte le norme locali che regolano
I'esportazione in questione.

/\ Precauzione

| prodotti SMC non sono stati progettati per essere
utilizzati come strumenti per la metrologia legale.

Gli strumenti di misurazione fabbricati o venduti da SMC non
sono stati omologati tramite prove previste dalle leggi sulla
metrologia (misurazione) di ogni paese.

Pertanto, i prodotti SMC non possono essere utilizzati per
attivita o certificazioni imposte dalle leggi sulla metrologia
(misurazione) di ogni paese.

A Istruzioni di sicurezza Assicurarsi dileggere le "Precauzioni per I'uso dei prodotti di SMC" (M-E03-3) prima dell'uso.
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