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914 Serle LEJS/LEJB - C|I|ndro senza stelo ad alta rigidita %SVC

Cilindro con cursore ad elevata rigidita
Serie LEJS / LEJB
240, 263

Caratteristiche

- Alta precisione / alta rigidita - guida lineare a doppio asse.

« Compattezza con profilo ribassato / centro di gravita basso.
+ 2 metodi di azionamento.

+ Antipolvere - & dotato, di serie, di una bandella di protezione.

Codici di ordinazione

‘ Trasmissione awte‘ LEJS - — 1500

i o [
[ Trasmissione a cinghia | L EJB 4 oy EEEEE

0Tag|ia 9 Tipo di motore* 9 Passo [mm]

Simbol Ti Uscita Taglia Driver . Simbolo| LEJS40 | LEJS63 | LEJB40 | LEJB63
63 Ilerele PO [W] | attuatore compatibil A 16 20 — _
Servomotore AC B 8 10 — —
S2 (Encoder incrementale) 100 40 LECSALL-S1 T — — 27 42
Servomotore AC
S3 (Encoder incrementale) 200 63 LECSALI-S3 @ Corsa [mm]*?
S6 Servomotore AC 100 40 ltceemes 2
(Encoder assoluto) LECSS-S5 @  «2: Peridettagli, vedere la
S o LECSBLS7 1500 tabella sotto.
s7 porvomotore ¢ 200 63 LECSCO-S7 ,
(Encoder assoluto) LECSSCI-S7 e Opzione motore
#1: Per il tipo di motore S2 e S6, il suffisso del codice del driver compatibile € = Senza freno
rispettivamente S1 e S5. B Con freno
@ Tipo di cavo™ 5 *6 0 Lunghezza cavo [m]** *7 @ Tipo di driver™ @ Connettore 1/0
— Senza cavo — Senza cavo Driver compatibili | Tensione alimentazione elettrica [V] — | Senza connettore
S Cavo standard 2 2m — | Senza driver — H  |Con connettore
R |Cavo robotico (cavo flessibile) 5 5m A1 | LECSA1-SO 100 a 120
#5: Il cavo motore e il cavo encoder A 10m A2 | LECSA2-STJ 200 a 230
sono compresi. (E compreso #7: La lunghezza dei cavi del motore, B1 | LECSB1-SOJ 100 a 120
anche il cavo freno se si encoder e freno & la stessa. B2 | LECSB2-S[I 200 a 230
seleziona I'opzione motore con C1 |LECSC1-sO 100 a 120
freno). C2 | LECSC2-sO 200 a 230
*6: La direzione di ingresso del S1 | LECSS1-SO 100 a 120
cavo standard & “lato asse (A)”". S2 [ LECSS2-S0] 200 a 230
Tabella corse applicabili*® @Standard ORealizzato su richiesta
Corsa
Modellg=~Imml 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 [1000|1200|1500 2000|3000 =4: Quando si seleziona il tipo di driver, il cavo &
LEJS40 ° ° o ° ° o ° o o o — — — E;rggéiszg Selezionare il tipo di cavo e la
LEJS63 — [ J O [ J [ O [ O [ O O — — Esempio)
LEJB40 O ® ©) ® O O [ O [ O O O - $2S2: cavo standard (2 m) + driver (LECSS2)
LEJB63 — O O [ J O O [ J O [ J [ J O O O S2 : cavo standard (2 m)
%3: Consultare SMC in quanto tutte le corse che non sono standard né esecuzioni speciali sono realizzate come specials. — :Senza cavo e driver
Prodotto raccomandato
U
® \/
+ D-M9PWL (LED bicolore 3 fili PNP) Serie LECS - Driver - pagina 1022
o o Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999
Nota) Per maggiori opzioni, andare alla Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927
sezione Sensori, pagina 1025 Serie LES - Slitte elettriche - pagina 969

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943
Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993



Controllori compatibili

Tipo con ingresso a Tipo con ingresso Z Modello con 2 Tipo SSCNET IlI
impulsi/tipo con 7 | aimpulsi ingresso i
posizionamento St LI diretto |
Tipo di driver _!1 . CC-Link :
% 'v < L 1
Y v
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Numero di unita di traslazione punti Finoa 7 — Fino a 255 —
Ingresso a impulsi O O — —
Rete applicabile — — CC-Link SSCNETIIIII
. Incrementale Assoluto Assoluto Assoluto
Encoder di controllo Encoder a 17 bit Encoder a 18 bit Encoder a 18 bit Encoder a 18 bit
Comunicazione esterna Comunicazione USB Comunicazione USB, comunicazione RS422 | Comunicazione USB, comunicazione RS422 | Comunicazione USB, comunicazione RS422
. ' . ) 100 a 120 VAC (50/60 Hz
Tensione alimentazione elettrica [V] 200 a 230 VAG 250 /60 Hz;
Specifiche LEJS Servomotore AC (100/200 W) LEJS40/63
Modello LEJS40S3 LEJS63S?
Gorsa [mm] Nota 1 200, 300, (400), 500, 600, (700), 800 300, (400), 500, 600, (700), 800, (900)
(900), (1000), (1200) 1000, (1200), (1500)
Carico [kg] Neta2) Orizz.ontale 30 55 45 85
Verticale 5 10 10 20
Fino a 500 1200 600 1200 600
501 a 600 1050 520 1200 600
601 a 700 780 390 1200 600
701 a 800 600 300 930 460
801 a 900 480 240 740 370
Velocita Nota3) | Campo
2 | fmms) corse 901 a 1000 390 190 600 300
§ 1001 a 1100 320 160 500 250
E 1101 a 1200 270 130 420 210
_qco’ 1201 a 1300 — — 360 180
5 1301 a 1400 — — 310 150
(% 1401 a 1500 — — 270 130
Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 20000
Ripetibilita di posizionamento [mm] Nota 4) +0.02
Passo [mm] 16 8 20 10
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 5) 50/20
Funzionamento Vite a ricircolo di sfere
Tipo di guida Guida lineare
Forza esterna ammissibile [N] 20
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Opzione rigenerazione Puo essere richiesto in base alla velocita e al carico.
Uscita motore [W]/Taglia [mm] 100/40 I 200/J60
o | Tipo di motore Servomotore AC (100/200 VAC)
-:‘C:j Encoder Tipq motore S2, S3: Encoder incrementale a 17_ bit_(risolyzione: 13107? impqlsi_/giro)
5] Tipo motore S6, S7: Encoder assoluto a 18 bit (risoluzione: 262144 impulsi/giro)
[0}
_qé Assorbimento [W] Nota ) Onzz9ntale 65 80
s Verticale 165 235
§ Assorbimento in standby durante | Orizzontale 2 2
@ | il funzionamento [W] Neta ) Verticale 10 12
Assorbimento max. istantaneo [W] Nota 8) 445 725
oo Tipo Nota9) Freno senza magnetizzazione
_:§ & | Forza di tenuta [N] 101 203 330 660
gé Assorbimento a 20°C [W] Nota 10) 6.3 7.9
@ =[ Tensione nominale [V] 24 VDC %,

Nota 1) Consultare SMC in quanto tutte le corse che non sono standard né esecuzioni speciali sono realizzate come specials.
Nota 2) Consultare “Grafico guida velocita—carico”.
Nota 3) La velocita ammissibile varia a seconda della corsa.
Nota 4) In conformita alla norma JIS B 6191-1999
Nota 5) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di
trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).
Nota 6) L'assorbimento (compreso |'azionamento) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione.
Nota 7) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso |'azionamento) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il funzionamento.
Nota 8) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso I'azionamento) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione.
Nota 9) Solo quando si selezione l'opzione “Con freno”.
Nota 10) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.
Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Peso

Modello LEJS40
Corsa [mm] 200 300 (400) 500 600 (700) 800 (900) (1000) (1200)
Peso [kg] 5.6 6.4 71 7.9 8.7 9.4 10.2 11.0 11.7 13.3
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.2 (encoder incrementale)/0.3 (encoder assoluto)

Modello LEJS63
Corsa [mm] 300 (400) 500 600 (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500)
Peso [kg] 11.4 12.7 13.9 15.2 16.4 17.7 18.9 20.1 22.6 26.4
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.4 (encoder incrementale)/0.7 (encoder assoluto)

Dimensioni: Trasmissione a vite

LEJS40 -
Sl B 32 o6HO (+99%) prof. 4
% S 11 N x 25.5
©o o
LI R PR P 7 e sy R
s B B B Y B .
: T < T T < T < T = = T !
3 200
E C x 200 (=D) 20
Opzione motore: Posizione di rilevamento fase Z encoder Nota 2)
B/con freno L 28
Cavo encoder 37 A (Distanza carrello) Nota 1) (58) _ 167 (B: Con freno/207)
(97) Corsa (60)
Cavo motore *) =1
(26) o : T T 3
-— @
s ﬁI E — 83
(0]
™~
©
255 Cavo freno
(04.5) 0050 n
Piano di riferimento per il 4 M6 x 1 brof. 10 (1 ?0) 05H9 (*5:9°%) profondita 6
Cavo encoder montaggio del corpo pror. 840 © (3.4) 18 M4 x 0.7 prof. 8
. . . . Nlp—— S A Ra— | /(Terminale F.G.)
o 2 2 | = [ i
=5 I °
P 5]
o ol o
: : : : R 2 TR R
i L I | | —
o [c} o [c}
] 3 nof 5H9 (*39%%) profondita 6 <_>36-5‘
z 50.5
58
Nota 1) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
Nota 2) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal fine corse del lato motore.
Nota 3) L'anello magnetico del sensore € posto al centro dell'unita di traslazione. (mm]
mm
Modello L A B n C D E
Senza freno | Con freno
LEJS40SIC-2000-00010100 523.5 563.5 206 260 6 1 200 80
LEJS40SC-3000-000001C1 623.5 663.5 306 360 6 1 200 180
LEJS40SC-4000-000000C0 723.5 763.5 406 460 8 2 400 80
LEJS40S[-50001-10C10] 823.5 863.5 506 560 8 2 400 180
LEJS40SIC-6000-0001C1C0 923.5 963.5 606 660 10 3 600 80
LEJS40SC-7000-000000C0 1023.5 1063.5 706 760 10 3 600 180
LEJS40S-8000-00000000 1123.5 1163.5 806 860 12 4 800 80
LEJS40SIC-9000-00010C0 1223.5 1263.5 906 960 12 4 800 180
LEJS40S[C-100000-C00JC0C] 1323.5 1363.5 1006 1060 14 5 1000 80
LEJS40SC-120000-000J000 1523.5 1563.5 1206 1260 16 6 1200 80




Dimensioni: Trasmissione a vite

LEJS63
©
B
o
g B 30
3ol o8H9 (*3:936) prof. 6
z 13 N x 06.8 .
o
I # )
J ° ° ° ° ° ° ° /
o
= _ _ _ _ _ _ _ _
o o o L] L] L] o L]
] J
(2]
N~
200
E C x 200 (=D) 25
Opzione motore: Posizione di rilevamento fase Z encoder Nota 2)
B/con freno L e
Cavo encoder 39 A (Distanza carrello) Nota 1) (64) _ 186 (B: Con freno/226)
Corsa (66)
(@ s |
Motore cavo — ) ;
(06) i - — .
P = e
N~
S I
(04.5)
Piano di riferimento per 4xM8x1.25 (172)
i i 0.030
Cavo encoder il montaggio del corpo prof. 12 122 6HS (G) prof. 7_ M4 x 0.7 prof. 8
\ I‘L’ & A 42% (Terminale F.G.)
> - - > - - C i
[
oo}
©
< < O
- - - - - - - m— € - N2
; — = | —
© © o) o)
o ; ~l 6H9 (*39%9 prof. 7 49.5
c ) g 63.5
avo motore
(06) 73

Nota 1) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal fine corse del lato motore.

Nota 3) L'anello magnetico del sensore € posto al centro dell'unita di traslazione.

[mm]
L
Modello A B n C D E
Senza freno | Con freno
LEJS63SII-300-010100C] 656.5 696.5 306 370 6 1 200 180
LEJS63SI-4000-J00C] 756.5 796.5 406 470 8 2 400 80
LEJS63S[I-5000-101C0C] 856.5 896.5 506 570 8 2 400 180
LEJS63SI1-600-010100C] 956.5 996.5 606 670 10 3 600 80
LEJS63S[I-7000-J010C] 1056.5 1096.5 706 770 10 3 600 180
LEJS63S[I-8000-I1CIC] 1156.5 1196.5 806 870 12 4 800 80
LEJS63SI1-900-0100000] 1256.5 1296.5 906 970 12 4 800 180
LEJS63SCI1-10000-C1010100 1356.5 1396.5 1006 1070 14 5 1000 80
LEJS63SI-120000-0100000 1556.5 1596.5 1206 1270 16 6 1200 80
LEJS63SI-150000-C100C0C] 1856.5 1896.5 1506 1570 18 7 1400 180

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Specifiche LEJB Servomotore AC (100/200 W) LEJB40/63
Modello LEJB40S3 LEJB63S?
Corsa [mm) Nota 1) (200), 300, (400), 500, (600), (700), 800 (800), (400), 500, (600), (700), 800
(900), 1000, (1200), (1500), (2000) (900), 1000, 1200, (1500), (2000), (3000)
Carico [kg] [ Orizzontale 20 (Quando la corsa supera i 1000 mm: 10) 30
Velocita [mm/s] Nota 2) 2000 3000
g Max. accelerazione/decelerazione [mm/s2] 20000
§ Ripetibilita di posizionamento [mm] Nota 3) +0.04
8 Passo [mm] 27 42
é Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 4) 50/20
§ Funzionamento Cinghia
& | Tipo di guida Guida lineare
Forza esterna ammissibile [N] 20
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Opzione rigenerazione Puo essere richiesto in base alla velocita e al carico.
Uscita motore [W]/Taglia [mm] 100/J40 [ 200/C160
o | Tipo di motore Servomotore AC (100/200 VAC)
é Encoder Tipc? motore S2, S3: Encoder incrementale a 17. bit. (risolyzione: 1310?2 impu.lsi'/giro)
ko] Tipo motore S6, S7: Encoder assoluto a 18 bit (risoluzione: 262144 impulsi/giro)
(0]
% Assorbimento [W] Nota ) Or|229ntale 65 190
s Verticale — —
§_ Assorbimento in standby elettrico Orizzontale 2 2
@ | durante il funzionamento [W] Nota 6) Verticale _ _
Assorbimento max. istantaneo [W] Nota 7) 445 725
o o| Tipo Noa8) Freno senza magnetizzazione
S 8| Forza di tenuta [N] 60 189
82| Assorbimento a 20°C [W] Noa9) 6.3 7.9
? >[Tensione nominale V] 24 VDC {,

Nota 1) Consultare SMC in quanto tutte le corse che non sono standard né esecuzioni speciali sono realizzate come specials.

Nota 2) Consultare “Grafico guida velocita—carico”.

Nota 3) In conformita alla norma JIS B 6191-1999

Nota 4) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di
trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).

Nota 5) L'assorbimento (compreso |'azionamento) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione.

Nota 6) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso I'azionamento) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il funzionamento.

Nota 7) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso I'azionamento) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione.

Nota 8) Solo quando si selezione I'opzione “Con freno”.

Nota 9) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Peso

Modello LEJB40

Corsa [mm] (200) 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (2000)
Peso [kg] 5.7 6.4 71 7.7 8.4 9.1 9.8 10.5 11.2 12.6 14.7 18.1
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.2 (encoder incrementale)/0.3 (encoder assoluto)
Modello LEJB63

Corsa [mm] (300) (400) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 1200 (1500) (2000) (3000)
Peso [kg] 11.5 12.7 13.8 15.0 16.2 17.4 18.6 19.7 221 25.7 31.6 43.4
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.4 (encoder incrementale)/0.7 (encoder assoluto)




Dimensioni: Trasmissione a cinghia

LEJB40
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Opzione motore: (=D)
B/con freno
Cavo motore
(06) Posizione di rilevamento fase Z encoder Nota 2)
Cavo freno L ”

04.5
( 26) 37 A (Distanza carrello) Nota 1) (58) 185.5
™ Corsa (60)

) 2 |
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Cavo encoder

93

45
50.8

170

(07)
]
(3]
Piano di riferimento per
Cavo motore il montaggio del corpo 4 x M6 x 1 prof. 10 (160) ©5H9 (*§:9%) profondita 6
(06) - 11
26 840 0 e 18 - M4 x 0.7 prof. 8
=4 <) (Terminale F.G.)
7 = o ) [ = > d [
. == 1
E < ! b Q
— ~ m] olo
& ﬂL : ; ; ; ; : e el e
= o) o) —5 :
© ~ 3 © 5H9 (#4:939) profondita 6 - 9§5J
© < 5 50.5
Cavo encoder 58
(97)
Nota 1) Distanza entro cui l'unita di traslazione puoé muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
Nota 2) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal fine corse del lato motore.
Nota 3) L'anello magnetico del sensore € posto al centro dell'unita di traslazione.
[mm]
Modello L A B n C D E
LEJB40SIC-2000-00000010 542 206 260 6 1 200 80
LEJB40S-3000-000100107 642 306 360 6 1 200 180
LEJB40SIC-4000-000100] 742 406 460 8 2 400 80
LEJB40SIC-5000-0001000] 842 506 560 8 2 400 180
LEJB40SC-6000-000100107 942 606 660 10 3 600 80
LEJB40SO-7000-0000000 1042 706 760 10 3 600 180
LEJB40SC1-8000-0100C0 1142 806 860 12 4 800 80
LEJB40S[I-9000-0101000] 1242 906 960 12 4 800 180
LEJB40S-100000-00000] 1342 1006 1060 14 5 1000 80
LEJB40S0-12000-01000C0C0 1542 1206 1260 16 6 1200 80
LEJB40S[IC-150000-C0CJC0C] 1842 1506 1560 18 7 1400 180
LEJB40S[J-200000-00JC00] 2342 2006 2060 24 10 2000 80

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni: Trasmissione a cinghia

LEJB63
©
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Opzione motore: B/con freno
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Nota 1) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
Nota 2) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal fine corse del lato motore.
Nota 3) L'anello magnetico del sensore & posto al centro dell'unita di traslazione.
[mm]
Modello L A B n C D E
LEJB63S[I1-3000-0J0100C] 704 306 370 6 1 200 180
LEJB63S[IC-4000-0101C1C] 804 406 470 8 2 400 80
LEJB63SIC-5000-00000C] 904 506 570 8 2 400 180
LEJB63S[IC1-6000-0J01C1C] 1004 606 670 10 3 600 80
LEJB63S[ICI-7000-0001C1C] 1104 706 770 10 3 600 180
LEJB63SLIC-8000-000C0C] 1204 806 870 12 4 800 80
LEJB63SIC1-9000-00000C] 1304 906 970 12 4 800 180
LEJB63SIC-100001-JJCIC] 1404 1006 1070 14 5 1000 80
LEJB63S[IC-120000-J00C00] 1604 1206 1270 16 6 1200 80
LEJB63SI0-15000-00000C] 1904 1506 1570 18 7 1400 180
LEJB63S[]-20000-010101C] 2404 2006 2070 24 10 2000 80
LEJB63S[I]-300001-ICICIC] 3404 3006 3070 34 15 3000 80




Grafico guida velocita—carico

LEJS40/Trasmissione a vite

Orizzontale Verticale
60
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* Quando la corsa della serie LEJB40 supera 1000 mm, il carico € pari a 10 kg.

= L'area ombreggiata nel grafico richiede I'opzione di rigenerazione (LEC-MR-RB032).
# |l cilindro con trasmissione a cinghia non pud essere usato per le applicazioni verticali.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Grafico del tempo del ciclo (guida)

LEJS40/Trasmissione a vite
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* Grafico massima accelerazione/decelerazione/carico:

+ Grafico dei valori massimi di velocita/accelerazione/decelerazione per ogni corsa




Grafico guida carico—accelerazione/decelerazione
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Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.




Grafico guida carico—accelerazione/decelerazione
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# Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile quando il centro di gravita del pezzo sporge in una direzione. Quando il centro di

Momento dinamico ammissibile gravita del pezzo sporge in due direzioni, consultare il Software di selezione dellattuatore elettrico per conferma. http:/www.smeworld.com
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Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



- . s = Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile quando il centro di gravita del pezzo sporge in una direzione. Quando il centro di gravita
Momento dinamico ammissibile del pezzo sporge in due direzioni, consultare il Software di selezione dell'attuatore elettrico per conferma. http://www.smcworld.com
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Calcolo del fattore di carico della guida
1. Stabilire le condizioni di esercizio. -
Modello: LEJS/LEJB Accelerazione [mm/s2]: a

Taglia: 40/63 Carico [kg]: m
Direzione di montaggio: Orizzontalefinferiore/parete/verticale  Posizione centrale del carico [mm]: Xc/Yc/Ze
2. Selezionare il grafico in base al modello, alla taglia e alla direzione di montaggio.
. In base all'accelerazione e al carico, si ricava il braccio [mm]: Lx/Ly/Lz dal grafico.
. Calcolare il fattore di carico per ogni direzione.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, oz = Zc/L.z
5. Controllare che il totale di ax, oy e oz & pari o inferiore a 1.
oX +ay + 0z <1
Se il valore e superiore a 1, ridurre I'accelerazione e il carico oppure cambiare la posizione
centrale del carico e la serie.

1. Condizioni di esercizio
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Modello: LEJS
Taglia: 40 3. Lx =180 mm, Ly = 170 mm, Lz = 360 mm
Direzione di montaggio: Orizzontale 4. Di seguito & indicato come & possibile calcolare il fattore di carico per
Accelerazione [mm/s2]: 5000 ogni direzione.
Carico [kg]: 20 ox =0/180=0
Posizione centrale del carico [mm]: Xc = 0, Yc = 50, Zc = 200 oy =50/170 = 0.29
2. Selezionare il grafico a pagina 925, in alto a sinistra, prima riga. oz = 200/360 = 0.56
5. 0x + oy + 0z =0.85<1
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Cilindro senza stelo
Serie LEF
016, 825, 832, 040

Caratteristiche
+ Disponibili 3 tipi di motore.
« Forza, velocita e posizionamento regolabili.

« Facile da impostare e usare.
+ 2 metodi di azionamento.

Codici di ordinazione

Motore passo-passo / Servomotore

‘ Trasmissione a vite ‘ LEFS 1
‘Trasmlsswne a cinghia ‘ LEFB -

T

LISTED

Taglla
25
32
40*
« Solo per LEFS
Tipo di motore ¢
Simbolo Tino Misura disponibile Controllori
P LEFJ16 | LEFCI25 | LEFCI32 | LEFS40 | compatibili
Motore passo-passo LECP6
| (Servo/24VDC) o o ® ® LECP1
Servomotore
A (24 VDC) o (] — LECA6
Passo [mm] $
Simbolo| LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 | LEFBO
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10 —
T — - — — 48
Corsa [mm]e®
- LEFS| 100 ~1000
A\ Precauzione LEFBI300 <2000

Note) Prodotti a norma CE

(DLa conformita EMC & 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, € necessario
che cliente verifichi la conformita con la direttiva EMC
del complesso di macchinari e attrezzature.

(@Per il modello con servomotore (24 VDC), la conformita
EMC é garantita grazie all'installazione di un filtro
antidisturbo (LEC-NFA). Leggere il Manuale di

funzionamento LECA per procedere all'installazione.

* Tabella corse

* Consultare la
tabella corse.

Opzione motore e
Senza freno

Con freno

B

¥

Montaggio controllore
— | Montaggio con viti
D Montaggio guida DIN*
+ Disponibile solo per i tipi di
controllore “6N” e “6P.”

La guida DIN non & compresa.
Ordinarla a parte.

® | unghezza cavo I/0O [m]

— Senza cavo
1 1.5%

3 3*

5 5%

+ Se si seleziona “Senza
controllore” per i tipi di
controllore, il cavo 1/0 non

€ compreso.
¢ Tipo di controllore
— Senza controllore
6N LECP6/LECA6 NPN
6P |(Tipo con inserimento puntidi posizionamento) | PNP
1N LECP1* NPN
1P | (Tipo senza programmazione) | PNP

Disponibile solo per il tipo di motore “Motore passo-passo”.

® | unghezza cavo cilindro [m]

= Senza cavo
1 1.5

& 3

5 5

Tipo di cavo cilindro™oa" e
Senza cavo

S | Cavo standard M2

R | Cavo robotico (cavo flessibile)

Nota 1) Il cavo standard deve essere usato
su parti fisse. Per ['uso su parti
mobili, selezionare il cavo robotico.

Nota 2) Disponibile solo per il tipo di motore
“Motore passo-passo”.

Altre lunghezze si realizzano su richiesta
(solo cavo robotico).

@ Standard/ O Realizzata su richiesta

oaars nsal 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1200 |1500 |1800 | 2000] C2MPO corsa fealzzabll

lEFSi6 | ® | ®@ | ® | O | — | — | — | — | — [ = [ = === 100 a 400
lEFs25 | ® | ®@ | ® | O | ® | O | — | — | — | = = === 100 a 600
LEFS32 [ ) ®@ o O | e Ol O] 0O | —1|— — | = = | = 100 a 800
lEFS40 | — | ® | ® | O | @ | O | O | @ |0 |0 | = === 200 a 1000
LEFB16 - |1 0O]|l—1 @/l 0|0 @] O| @ - | = | = | — 300 a 1000
LEFB25 sbasBON BN NECHNCOEN NECAN | O]l O] 00O 300 a 2000
LEFB32 NN BN NECHECHENE NECHN ) O]l O]l O0 ]| O

+ Sono disponibili corse diverse da quelle indicate sopra come esecuzioni speciali.

* Consultare SMC per la realizzazione di corse intermedie.

Per maggiori opzioni e info

rmazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Prodotto raccomandato

| prodotti in stock possono essere soggetti a modifiche senza preavviso

LEFS16A-300-R36P1
LEFS25A-100-R36P1
LEFS25A-300-R36P1
LEFS32A-100-R36P1
LEFS32B-200-R36P1
LEFS25B-100-R36P1
LEFS25B-300-R36P1

LEFS32B-100-R36P1
LEFS32B-300-R36P1
LEFS25A-200-R36P1
LEFS25A-500-R36P1
LEFS32A-200-R36P1
LEFS32A-500-R36P1
LEFS25B-200-R36P1

Controllori compatibili

LEFS25B-500-R36P1
LEFS32A-300-R36P1
LEFS32B-500-R36P1
LEFB16T-500-R36P1
LEFB25T-500-R36P1
LEFB32T-500-R36P1

Serie LEC - Controllore - pagina 1018

Serie LECP1 - Controllore - pagina 1014

Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999

erie LES - Slitte elettriche - pagina 969

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943

Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993

Tipo con Tipo con Tipo senza

inserimento inserimento programmazione

punti di punti di

posizionamento posizionamento
Tipo
Serie LECP6 LECA6 LECP1
Caratteristiche Controllore standard Possibilita di configurare il funzionamento senza

ingresso valore

|'utilizzo di un PC o di un terminale portatile

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) ‘

Servomotore (24 VDC)

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Numero massimo di punti i posizionamento 64 punti 14 punti
Tensione d'alimentazione 24 VDC
Pagina di riferimento Pagina 1018 ‘ Pagina 1018 Pagina 1014
Specifiche LEFS Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Modello LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Corsa [mm] Nota 1) 100, 200, 300 100, 200, 300 100, 200, 300, (400) 200, 300, (400), 500, (600)
(400) (400), 500, (600) 500, (600, 700, 800) (700), 800, (900), (1000)
Carico [kg] Neta2) Orizzontale 9 10 20 40 45 50 60
o Verticale 2 4 7.5 15 10 20 — 23
g | Velocita [mm/s] Nota 2) 10 a 500 5 a 250 12 2500 6 a 250 16 a 500 8 a 250 20 a 500 10 a 250
£ | Max accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
© e
2 Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
£ | Passo[mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
§_ Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] Nota3) 50/20
@ | Funzionamento Vite a ricircolo di sfere
Tipo di guida Guida lineare
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
° Taglia motore 128 042 [156.4
.1::) Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
E Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
; Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
2 | Assorbimento [W] Nota4) 22 38 50 100
51;)_ Assorbimento in standby durante il funzionamento [W] V923 18 16 44 43
@ | Assorbimento max. momentaneo [W] Noia) 51 57 123 141
0o Tipo Nota7) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
éé Forza di tenuta [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
82 | Assorbimento [W] Nota8) 2.9 5 5 5
“ > [Tensione nominale V] 24 VDC +10%

Nota 1) Le corse indicate tra ( ) si realizzano su richiesta.

Nota 2) La velocita dipende dal carico. Consultare il “Grafico velocita—carico”.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m.

Nota 3) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione.
(Il test e stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).

Nota 4) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione.

Nota 5) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il funzionamento.

Nota 6) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore puo essere usato per selezionare I'alimentazione

elettrica.
Nota 7) Solo con freno.

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.



Specifiche LEFS

Servomotore (24 VDC)

Modello LEFS16A LEFS25A
100, 200, 300 100, 200, 300
Corsa [mm] Nota 1) (400) (400), 500, (600)
Carico [kg] Nota2) Orizzontale 7 10 11 18
o Verticale 2 4 2.5 5
£ | Velocita [mm/s] Neta 2 10 a 500 5a 250 12 a 500 6a 250
£ | Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
E Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
£ | Passo [mm] 10 5 12 6
&é_ Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 3) 50/20
9 | Funzionamento Vite a ricircolo di sfere
Tipo di guida Guida lineare
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Taglia motore 28 042
2 | Uscita motore [W] 30 36
':::) Tipo di motore Servomotore (24 VDC)
% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)/fase Z
% Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
§ Assorbimento [W] Nota 4) 63 102
& | Assorbimento in standby durante il funzionamento [W] N25) | Orizzontale 4/verticale 9 Orizzontale 4/verticale 9
Assorbimento max. momentaneo [W] Nota 6) 70 113

Tipo Nota 7)

Meccanismo frenante attivo senza alimentazione

o o
£ 8 | Forza ditenuta [N] 20 39 78 157
&%Z | Assorbimento [W] Nota 8) 2.9 5
Tensione nominale [V] 24 VDC £10%
Nota 1) Le corse indicate tra ( ) si realizzano su richiesta.
Nota 2) Consultare il “Grafico velocita—carico”.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m.

Nota 3) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'u
di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).

rto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite

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 e stato eseguito con
Nota 4) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro &

il cilindro in stato iniziale).
in funzione.

Nota 5) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il

funzionamento.

Nota 6) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a
I'alimentazione elettrica.

Nota 7) Solo con freno.

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

quando il cilindro € in funzione. Questo valore puo essere usato per selezionare

Peso

Modello LEFS16

Corsa [mm] 100 200 300 (400)

Peso [kg] 0.90 1.05 1.20 1.35

Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.12

Modello LEFS25

Corsa [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)

Peso [kg] 1.84 212 2.40 2.68 2.96 3.24

Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.26

Modello LEFS32

Corsa [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800)

Peso [kg] 3.35 3.75 4.15 4.55 4.95 5.35 5.75 6.15

Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.53

Modello LEFS40

Corsa [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Peso [kg] 5.65 6.21 6.77 7.33 7.89 8.45 9.01 9.57 10.13
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.53

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



930 Serie LEF - Attuatore elettrico / Cilindro senza stelo

Dimensioni: Trasmissione a vite
3H9 (18%°)
3.4
LEFS16 < prof. 3
QI N  E— T 7| T
e = ; =3 ==t
100 8
Dx100 (= E) 40
B \ M4 x 0.7
T (L) Lunghezza cavo 250 p'ltgt'.n'fll'lr?;aeuliraG7
J_(37) A (Distanza carrello) Nota 2) \37 ( ! 40 G)
7| [ieneg Corsa Bl (1135) (24) _ 65 pe
412]_|[\ [Posizione di asse 0] N4 pgiase0tess, 7| 2[4] i
o Ny — Cayb motore (2 x @5)
© H =) S
: = S — N
ol o 55
™ <
Motofe Servo-  Opzione motore: Con freno
passe-passo motore (155.5) Lunghezza cavo 250
15 15 65
[ ]
o3H9 (:8'025) (72) 8# -—
Montaggio su corpo ot 1) prof. 3 40 < = —F
piano di riferimento 4xM4x0.7 24 20 f
prof. filettatura 6.4 Y\ N" || | /N Cavo frono (0351
(7 = 3 = 3 = 7 Ty
|
| \ L7 IEH_M' —+——L " [mm]
® 9
3H9 (+o.025) Modello L |A/B|n|D|E
/Z/ ; ;0 LEFS160-100 | 300.5 106]180] 4| — | —
prot. LEFS160-100B |342.5
Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico utilizzando N piano di riferipénto di montaggio del corpo, impostare I'ajtezza LEFS1601-200 | 400.5 20612801 61 2 |200
del lato o del pin opposto a un valore di almeno 2 mm a gausa dellg $mussatura R. (Altezza raccomandata: 5 mm) LEFS1601-200B | 442.5
Nota 2) Distanza entrq cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritoyia nella posizione di asse 0. Assicurarsi che il pezzo LEFS160-300 |500.5
montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture §ircdstanti. LEFS160-300B |542.5 306/380| 8| 3 |300
Nota 3) Posizione doplo il ritorno alla posizione di asse 0. LEFS160-400 |600.5
Nota 4) Il numero tra parentesi indica quando & cambiata la direzone i ritorno alla posizione di asse 0. LEFS1601-400B | 642.5 406480 10| 4 1400
4 3H9 (15%%°)
n X g4.
EFS25 24.5 prof. 3
© I | ) v
< | i A |
120 10
D x 120 (= E) 35
B M4 x 0.7
prof. filettatura 7
“ (L) Lunghezza cavo 250 (Terminale F.G.)
J (52) A (Distanza carrello) Nota 2) 52 58
10 (56): Corsa 54 [(56) (121.5) (2.4) 65 38
412 IRosizione di asse 0] Nota 4 Piasse 09, 7|| \2 [4] |
I L N T I Cavo mo o 0
1 o f |~
i = T J3t”
tlLe
0
A Motore  Servo- Opzione matore: Con freno
@ passo-passo motore 66.5) Lunghezza cavo 250
15 15 65
e e
039 (3™°)  (102) 8 @S —
Montaggio su corpg Nota 1 prof. 64 i R 3 = (—}
piano di riferimento 4xM5x0.8 45 20 24
prof. filettatura 8\ 3 Cavo freno (03.5)

@

Nota 1) Durante il|montaggio dell'attuatore elettrico utilizzando il piano di riferimento di montaggio
corpo, impostare l'altezza del lato o del pin opposto a un valore di almeno 3 mm a causa del

smussafura R. (Altezza raccomandata: 5 mm)
Nota 2) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.

Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 3) Posiziong dopo il ritorno alla posizione di asse 0.

Nota 4) Il numerq tra parentesi indica quando & cambiata la direzione di ritorno alla posizione di asse 0.

50

[mm]

Modello L A B/n|[DJE
CEFS2e0 1008 a3 6| 20| 4| —| —
CEFao50-2008 4853] 2|310| 6| 2 |20
LEFSo50-9008 |sa| 8| #10| 8| 3 |30
LEF57-4005 [ os65] 08 | 10| 8| 3 |30
CEFao50-2008 7853 ] 8 610 10 | 4 |4e0
[EFS2507-6005 [8551%%8| 710] 12 5 |e0




Dimensioni: Trasmissione a vite Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico
0.030 utilizzando il piano di riferimento di montaggio del
LEFS32 N X 255 5H9 (+o' ) corpo, impos?are I'altezza del lato o del pin opposto
—\@ prof. 5 a un valore di almeno 3 mm a causa della
= ‘ = ‘ smussatura R. (Altezza raccomandata: 5 mm)
3 o i S i - - Nota 2) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud
5 = muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
150 Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non
D x 150 (= E interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
X =E) 15 Nota 3) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0.
B 15 Nota 4) Il numero tra parentesi indica quando € cambiata la
L) Lunghezza cavo 250 direzione di ritorno alla posizione di asse 0.
(62) A (Distanza carrello) Neta2) 62 MAx0.7 70
10 | |(66) [64 Corsa 64(66 (147.5) (2.4) 65 prof. flettatura 8 48
4[2] Posiziong di agse 0] V024 Pdiasse0" 9 2[4] (Terminale F.G.) M
ST T 1 H & g o
i N~
Ll | 0Tk 4
=] © T
o Cavo motore (2 x @5) U 8‘
g 3 75
~ Motore Servomotore Opzione motore: Con freno
passo-passo (199.5) Lunghezza cavo 250
15 15 65
+0.030 S 8 S—
o5H9 (o ’ o < 7
Montaggio su corpo Neta 1) prof. 5 (122) o & o4 o
piano di riferimento 4xM6x1 4712 0 Cavo freno (83.5) [mm]
Ny prof filettatura 099 N | |3 Modello L [A[B[n|DIE
T &) ) =
d o e LEFS320-300 | 5675
— - h=—F g LEFS320-300B | 6395 36 |430| 6| 2 |300
u: s s == LEFS3201-400 687.5
g 2 | o (19°%) LEFS320-400B | 7305|406 530| 8| 8 |450
LEFS3203-500 781.5
f.
prof. 5 LEFS320-5008 | 395|206 630| 10| 4 1600
[mm] | EFS320-600 | 8875
Modello L JA[B[n|D[E  LEFS320-6008 | 9395|506 |730) 10| 4 600
LEFS3201-100 3875 LEFS320-700 987.5
LEFS320-1008 | 4395 | '%6|2%0| 4| — | — "[EFS320-700B | 10395 '°6 |8%0| 12| 5 |750
LEFS320J-200 4875 LEFS3203-800 | 1087.5
LEFS320-2008 | 5395 2% (330 6] 2 |300  "[FFS3207-800B | 11395806 [930] 14 | 6 |900
Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico
n X 6.6 +0.030 utilizzando il piano di riferimento di montaggio del
LEFS40 6H9 ( 0 ) corpo, impostare |'altezza del lato o del pin opposto
_ _ ~ prof. 6 a un valore di almeno 3 mm a causa della
{ = T smussatura R. (Altezza raccomandata: 5 mm)
© 1T B . === Nota 2) Distanza entro cui l'unita di traslazione puo
o muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
= Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non
150 15 interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
D x 150 (= E) 60 Nota 3) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0.
B Nota 4) Il numero tra parentesi indica quando & cambiata la
direzione di ritorno alla posizione di asse 0.
(L) Lunghezza cavo 250
(86) A (Distanza carrello) Neta2 86 MAx 0.7 90
13 (90) [88] Corsa 88((90)] (170.5) (3.1) prof. filetiatura 8 61
4[2] Poszinediasse (]'24 | Pdiasse03/|  2[4] 65 (Terminale F.G.)
20 T W TUHLY T C o
Eo = 5
N - I hd r
|| Cavo motore (2 x 85) 8 ® .
© © Opzione motore: Con freno
(219.5) Lunghezza cavo 250
0.030 -3 65
+0.
QSHQ! 0 (170) I g
Montaggio su corpo Nota prof. 7 =
piano di riferimento AxM8x125 108 20 - Cavo f 33
T\ prot. filettatura 13 =2 | 3 Cavo motore (2 x 65) avo freno (#3.3)
) 16 = =

N [mm]
S 6 o o

ﬁ § ] ] Modello L|{A[B|[n|DJE

- [EFS400-500 | 8615 ] | T T Tang
s LEFS40C-5008 | 6105

6HO (+0:030 LEFS4003-600 9615

»«W(;)—L LEFS400-6008 o105 | 86 | 778 | 10 | 4 | 60

' (mm]  "LEFS400-700 | 10615

74
7

Modello L [A[B[n [D]E LEFS400-7008 |ti05| '®| 878 12| 5 | 70
cis AL AR SrPERRE
LEFSA0 0008 | ] | | 6 2 |90 [EESig="on0sHe] 06|07 14| 6 | w0
et [l o o] o | o0 TR0 10 im0 7 Jon

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Specifiche LEFB

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Modello LEFB16 LEFB25 LEFB32
Corsa [mm] Neta 1) (308036500, (600, 700) (300), 500, (600, 700), 800, (900) (300), 500, (600, 700), 800, (900)
, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000) 1000, (1200, 1500, 1800, 2000)
Carico [kg] N®22) [ Orizontale 1 5 14
g Velocita [mm/s] Nota 2) 48 a 1100 48 a 1400 48 a 1500
S Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
E Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.1
& | Passo equivalente [mm] 48 48 48
:E Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 3) 50/20
& | Funzionamento Cinghia
Tipo di guida Guida lineare
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Taglia motore 128 42 [ [156.4
% Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
E Tensione nominale [V] 24 VDC £10%
5 | Assorbimento [W] Nota 4) 24 32 52
E Assorbimento in standby durante l funzionamento [W] V929 18 16 44
(% Assorbimento max. momentaneo [W] Neta ) 51 60 127
Peso del controllore [kg] 0.15 (montaggio con viti), 0.17 (montaggio su guida DIN)
g | Tipo Nota 7) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
s o | Forza di tenuta [N] 4 19 36
£% | Assorbimento [W] Noa 8 2.9 5 5
& | Tensione nominale V] 24 VDC £10%

Nota 1) Le corse indicate tra ( ) si realizzano su richiesta.

Nota 2) La velocita dipende dal carico. Consultare il “Grafico velocita—carico”.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m.

Nota 3) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite
di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).

Nota 4) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione.

Nota 5) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il
funzionamento.

Nota 6) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione. Questo valore pud essere usato per selezionare
I'alimentazione elettrica.

Nota 7) Solo con freno.

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.



Specifiche LEFB

Servomotore (24 VDC)

Modello LEFB16A LEFB25A
Corsa [mmj Nota ! (300), 500, (600, 700) (300), 500, (600, 700), 800, (900)
800, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000)
Carico [kg] Nota2) [ Orizzontale 1 2
g Velocita [mm/s] Nota 2) 48 a 2000 48 a 2000
:g Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
‘:E Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.1
5 | Passo equivalente [mm] 48 48
5% Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 3) 50/20
& | Funzionamento Cinghia
Tipo di guida Guida lineare
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Taglia motore 28 42
2 Uscita motore [W] 30 36
2 | Tipo di motore Servomotore (24 VDC)
% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)/fase Z
Qo Tensione nominale [V] 24 VDC £10%
£ | Assorbimento [W] Nota 4) 78 69
é Assorbimento in standby durante il funzionamento [W] Net2 ) Orizzontale 4 Orizzontale 5
@ | °Assorbimento max. momentaneo [W] Nota6) 87 120
Peso del controllore [kg] 0.15 (montaggio con viti), 0.17 (montaggio su guida DIN)
0o Tipo Nota7) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
S 8 | Forza di tenuta [N] 4 19
82 | Assorbimento [W] Nota®) 2.9 5
?> [ Tensione nominale [V] 24 VDC *+10%

Nota 1) Le corse indicate tra ( ) si realizzano su richiesta.

Nota 2) Consultare il “Grafico velocita—carico”. Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m.

Nota 3) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite
di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro 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 e stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).

Nota 4) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione.

Nota 5) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il
funzionamento.

Nota 6) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore pud essere usato per selezionare
I'alimentazione elettrica.

Nota 7) Solo con freno.

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Peso

Modello LEFB16
Corsa [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000
Peso [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.12

Modello LEFB25
Corsa [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (1800) (2000)
Peso [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.26

Modello LEFB32
Corsa [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (1800) (2000)
Peso [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.53

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



+0.025
N x 53.4 BH? (:2°) Opzione motore:
- prof. 3 Motore Servo- Con freno
—t - — Tyl . asso-passo  motore S
— B }?_‘%:EGEF P P 3| cavo freno
: : 20 24 S (o35
u 150 8 bl v [(@35)
\ D x 150 (= E) 2 s B = DS o
‘ \ (L) Lunghezza cavo 250 | L1s 15 g .85 .
A (Dist llo) Nota2) 37 535 | (15 | Lunghezza cavo
(Distanza carrello) (:; ) 65 40 550
Corsa [ N 27
Posizione di asse 0] o 4] Posizione di asse 0 N3 214
e i
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3| 5| \Cavo motore
< N~ H
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3| (2xe5) wl °
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+0.025 Tensionatore cinghia
03H9 (18°°) (72) 5.5 (M3: Piano chiave 2.5)
prof. 3 40 11.7
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B 24 | | o M4 x 0.7
prof. filettatura 6,4 NI prof. filettatura 7
," == : ?‘F—v«:ﬁ;@‘ (Terminale F.G.)
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o |.3H9 (%) [mm]
\ > @ " prof. 3 Modello L A B n D E
| (<]
) ' — G ' ) LEFB160T-300C] 495.5| 306 435 6 2 300
Nota 1) Durarjte il montaggio dell'attuafore elettrico utilizzando il piano di riferimento di montaggio del
coro, impostare l'altezza del\lato o del pin opposto a un valore di almeno 2 mm a causa della LEFB16LIT-5000) 695.5 506 635 10 4 600
smussatura R. (Altezza raccomandata: 5 mm) LEFB160T-600C] 795.5| 606 735 10 4 600
Nota 2) Distanza entro uji I'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. LEFB160T-7000 895.5 706 835 12 5 750
il pezzo montaty sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. LEFB160T-80000 995.5 306 935 14 6 900
Nota 3) Posizigne dopo iljritorno alla posizione di asse 0. -
Nota 4) Il numero tra pargntesi indica quanfo & cambiata la direzione di ritorno alla posizione di asse 0. LEFB160IT-9000] | 1095.5 906 | 1035 14 6 900
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piano di iferiment prof. filettatura 8, i3 prof. filttatura 8 LEFB25T{5T] 115.8
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opposta a un valore di almeng 3 n;m a causa dellg smussatura R. LEFB2501T-7000) 941.8 706 867 10 4 680
(Altezza faccomandata: 5 mm LEFB250CJT-800C] |1041.8| 806 967 12 5 850
Nota 2) Distanza lentro cui l'unita di tralslazione pud muoversi quando ritorna nella LEFB2500JT-900C] |1141.8| 906 | 1067 | 14 6 | 1020
posizione|di asse 0. Assicurarsj che il pezzo montatp sull'unita non LEFB250T-100000 | 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020
inter‘fgrisc con l P?ZZi e le stru ture CifCO_Stami- LEFB2500T-12000C1 | 1441.8 | 1206 | 1367 16 7 1190
Nota 9 Posidcreopo oro aleposzne 3 29560 esonsirtomo LEFB200T-150000 | 17415 1506 | 067 | 20 | o | 1500
o a”a“po#i; N iaasa o o adeindo e cambiatata dyezions c riorno LEFB2500T-180000 | 2041.8 | 1806 | 1967 | 24 | 11 | 1870
| ' LEFB250T-200007 | 2241.8 | 2006 | 2167 | 26 12 | 2040




Dimensioni: Trasmissione a cinghia
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(B) S Z
(L) Lunghezza cavo 250
10 (121) A (Distanza carrello) Nota 2) 62 86.6 (1.5), 65 20
<
(1\25“1 23] Corsa 64 [(66)] Q) 48
4 izione di Nota4) Posizine di asse 0 &9 2[4 L
E]_, L\ [Posizione di asse 0] Nota4) Posizone i asse 0023,/ || 2 [4] S
| o @l
\ g8 g
([ R 1 i 1 =] g
Cavo motore
(2 x 25) 7.5 Tensionatore cinghia
2 (M3: Piano chiave 2.5)
T \M4x07
@5H9 (15 122 prof. filettatura 8
Terminale F.G.
Montaggio su corpo Nota 1) prof. \ZO ( : )
piano di riferimento 4 x M6 x 1 42
prof. filettatura 8,5 3
o N N o N \A%;," NP Y
B ] LI ~
| |
@ ® "M{ haun
o [Te]
© || 5H9 (36°°)
prof. 5
[mm]
Modello N\ L A B n D E
LEFB320T-300 585.6 | 306 489 6 2 400
Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico utilizzando il piano di
riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza del lato o del pin LEFB3201T-5000] 785.6 506 689 8 3 600
opposto a un valore di almeno 3 mm a causa della smussatura R. (Altezza LEFB3200T-6000 6 606 789 8 3 600
raccomandata: 5 mm) LEFB320T-70000 | 9856] 706 | 889 | 10 4 800
Nota 2) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella LEFB32]T-8001 | 1085.6 \506 989 10 4 800
posiziqne di asse 0. A§sicurarsi che illpezzo mpntato sull'unita non LEFB3200T-90000] | 1185.6 9b6\ 1089 12 5 1000
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. LEFB3200T-100000 | 1285.6 | 1006 ~1189 12 5 1000
Nota 3) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0. -
Nota 4) Il numero tra parentesi indica quando & cambiata la direzione di ritorno alla LEFB320JT-12000] | 1485.6 | 1206 1\3&9 14 6 1200
posizione di asse 0. LEFB320T-150000 | 1785.6 | 1506 | 1689 18 8 1600
LEFB3200T-18000C1 | 2085.6 | 1806 | 1989 \20 9 1800
LEFB320T-20000C7] | 2285.6 | 2006 | 2189 22\ 10 2000

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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Codici di ordinazione
Servomotore AC (100/200/400 W)

| Trasmissione a vite | LEFS ’ B — —IS||2
Tagha Connettore I/0
— | Senza connettore
H | Con connettore
Tipo di controllore
T'PO di motore Controllori | Tensione
Simbol Ti Uscita| Taglia Controllori _Corsa [mm] compatibili |d'alimentazione
1mbolo PO [W] | attuatore | compatibili 100 ~1000 — | Senza controllore
S2° | enomotoreAC 20— 25 LECSALL-S1 * Per | deftagli A1_| LECSAT [100Vai20V
Vi vedere la
_S3 | (Encoder incrementale 200 32 LECSALL-S3 tabella sotto. A2 | LECSA2 |200Va230V
S4 400 40 LECSA2-S4 B1 LECSB1 |100Va 120V
S6* Servomotore AG 100 25 LECSBLI-85 Opzione motore & B2 | LECSB2 [200Va230V
LS7 | (Encoder assoluto) 200 32 LECSBLI-S7 _— |Senza freno ¢ Lunghezza cavo* [m]
S8 400 40 LECSB2-S8 Con freno
[BjConireno = Senza cavo
+ Tipi di motore: Solo per S2 e S6, il suffisso del codice del controllore
compatibile sara S1 e S5. 2 2
Passo [mm] ¢ B 5
Simbolo| LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 A 10
A 12 16 20 * Comune per encoder/motore/cavo freno
B 6 8 10
—e Tipo di cavo cilindro*
* Tabella corse applicabili @ Standard/O Realizzata su richiesta — | Senza cavo
il 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 S_|Cavo standard
Modello {1 R |Cavo robotico (cavo flessibile)
LEFS25 ® ® & O e O — — — — # Il cavo motore e il cavo encoder sono
Lerss2 (@ (@[ @O e olofol |- compres ( comprese e oo e
LEFS40 | - (@ | @ | O @ | OO @] O] O '
* Consultare SMC per la realizzazione di corse intermedie.
Prodotto raccomandato
Serie LECS - Controllore - pagina 1022
Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999
Serie LES - Slitte elettriche - pagina 969
Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943
Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993
Driver compatibili
Tipo con ingresso a impulsi 7 Tipo con ingresso a impulsi
(Per encoder incrementale) i ' (Per encoder assoluto)
Tipo =)

Serie LECSA1, LECSA2 LECSB1, LECSB2
« Encoder incrementale a 17 bit compatibile « Encoder assoluto a 18 bit compatibile
Caratteristiche « Funzione di posizionamento (max. 7 ingressi) « Con attacco di comunicazione RS422 (compatibile con il touch panel di'Mitsubishi Electric)
« Interruttore di servoregolazione « Ingresso analogico per comando velocita e coppia
- Servomotore AC Servomotore AC
Motore compatibile (Encoder incrementale) S2, S3, S4 (Encoder assoluto) S6, S7, S8
Tensione d'alimentazione| 100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz) 100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina di riferimento Pagina 1022 Pagina 1022




Specifiche LEFS

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

Modello LEFS25S26 LEFS32Ss7 LEFS40S48
200, 300, (400), 500
Corsa [mm] Nota 1 100, ggg: f’é’é’d)(“oo) 538!0('620%‘;: ?7086)(,‘2%%)0) (600), (700), 800, (900)
(1000)
Carico [kg] Neta 2 Orizz<.)ntale 20 20 40 45 50 60
Verticale 8 15 10 20 15 30
a 400 900 450 1000 500 1000 500
401 a 500 720 360 1000 500 1000 500
g - Campo 501 a 600 540 270 800 400 1000 500
g (mms] corse 601 a 700 — — 620 310 940 470
© 701 a 800 — — 500 250 760 380
g 801 a 900 — — — — 620 310
§ 901 a 1000 — — — — 520 260
& | Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5000
Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
Passo [mm] 12 6 16 8 20 10
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 4) 50/20
Funzionamento Vite a ricircolo di sfere
Tipo di guida Guida lineare
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
oo Uscita/misura motore 100 W/J40 200 W/J60 [ 400 W/160
é‘é Tipo di motore Servomotore AC (100/200 VAC)
g% Encoder Tipq motore S2, S3, S4: Encoder incrementale a 17_ bit_(risolpzione: 13107_2 impqlsi_/giro)
Tipo motore S6, S7, S8: Encoder assoluto a 18 bit (risoluzione: 262144 impulsi/giro)
oo | _Tipo Noas) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
58 | Forza di tenuta [N] 131 255 197 [ 385 330 [ 660
:g.)_'g Assorbimento a 20C [W] Nota 6) 6.3 7.9 7.9
Tensione nominale [V] 24 VDC %,

Nota 1) Consultare SMC per la realizzazione di corse intermediarie diverse da quelle indicate sopra.

Nota 2) Per maggiori dettagli, vedere "Grafico—guida velocita—carico".

Nota 3) La velocita ammissibile variera a seconda della corsa.

Nota 4) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione
perpendicolare alla vite di trasmissione. (1l test & stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).

Nota 5) Solo quando si selezione I'opzione “Con freno”.

Nota 6) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Peso
Modello LEFS25
Corsa [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Peso [kg] 2.20 2.50 2.75 3.05 3.30 3.60
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.35
Modello LEFS32
Corsa [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800)
Peso [kg] 3.60 4.00 4.40 4.80 5.20 5.60 6.00 6.40
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.70
Modello LEFS40
Corsa [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Peso [kg] 6.20 6.75 7.35 7.90 8.35 9.00 9.55 10.15 10.70
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.70

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni: Trasmissione a vite

prof. filettatura 9.5

S

3H (16 %°
LEFS25 s pmf_(s )
<
-
«© _ - - - = - - .
< S
120
D x 100 (= E) 35 || 10 Opzione motore: Con freno
B Cavo di alimentazione (06) Cavo freno (94.5)
(L) {2:2) Cavo encoder (7)
(52) A (Distanza carrelIo)}Cbﬂs@S)NoIa 2) 52 169 57.8
10 | | (56) Corsa (54) 38 | 209
Pasizoe i levamertofase Z encader 23 | f
7(4 . 9o osizione di levamento fase Z encoder @ A
!F—z.: === O™ = 0 i 8 ‘
i I ™~ o 3 ‘
+0.025 £ M4 x 0.7
+0' f. filettatura 8{Terminale F.G.
Montaggio su corpo Nota 1) z?(;lg; : ) (16042 : Cavo encoder o AT S
. AV ) i ali i Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico
piano di riferimento 4xM5x08 45 Cavo di alimentazione (26) utilizzando il piano di riferimento di montaggio del
prof. filettatura 8.5 3 corpo, impostare |'altezza del lato o del pin opposto
> = 5 = T e un valore di almeno 3 mm a causa della
H ] e . (Altezza raccomandata: 5 mm)
H _ _ _ _ Tt "JJ B : i 'unita di traslazione pud
o o o ritorna nella posizione di
[=] ) ~ehe il pezzo montato
© ® 3H9(18'°25) sull'unita non interferisca~con i pezzi e le
prof. 3 strutture circostanti.
Nota 3) La prima posizione di rilevamento-della fase Z
[mm] dal fine corse del lato motore. m
Modello L A B D E Modello L A B n D E
LEFS2500-100-0J00001 389 LEFS250101-400-01010101 689
LEFS25000-100B-00000 | 429 | 196 | 210 i LEFS2500-400B-000] | 729 | 406 [510| 8 | 3 | 360
LEFS25000-200-000000) 489 LEFS25000-500-0000001 789
LEFS25000-200B-0000 | 529 | 206 [ 310 6 | 2 | 240 LEFS2500-500B-0000 | 829 | °06 [ 610 10 | 4 | 480
LEFS250103-300-0J010101 589 LEFS250101-600-01C101C] 889
LEFS2500-300B-0000 | 620 | 306 [410] & | 3 | 360 LEFS250-600B-000] | 929 | 696 [ 710 ] 12 | 5 |600
+0.030
LEFS32 X055 5H9 (16°%°)
prof. 5 ©
o - - - - =
©
150 Opzione motore: Con freno
D x 100 (=E) 15[15
B Cavo di alimentazione (26) Cavo freno (04.5)
(L) (2.2) Cavo encoder (27)
10 (62) A (Distanza carrello: Corsa+6)Nota 2) 62 201 70
(66) Corsa (64) 48 231
“ L Posizione i rilevamento fase Z encoder N3] 21 @’
Wl —"1 M .
| 10 i © ‘
© o
P EIN
2 3 , 2 M4 x 0.7
95H9(*0'°3°) ~ (122) - prof. filettatura 8 (Terminale F.G.)
Montaggio su corpo Neta 1) profsio , . .
piano di riferimento 4% M6 x 1 Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico

utilizzando il piano di riferimento di montaggio del
corpo, impostare |'altezza del lato o del pin opposto
a un valore di almeno 3 mm a causa della
smussatura R. (Altezza raccomandata: 5 mm)

Nota 2) Distanza entro la quale I'unita pud

muoversi. Assicurarsi che il pezzo

T o3 £5) montato sull'unita non interferisca con i
3 0 pezzi e le strutture circostanti.
0 5H9 (13-030) Nota 3) La prima posizione di rilevamento della
prof. 5 fase Z dal fine corse del lato motore.

[mm] [mm]

Modello L A B D E Modello L A B E
LEFS320101-100-000000 441 LEFS3200-500-C000 841

LEFS3200-100B-00000] 471 106 | 230 i LEFS32000-500B-00010] 871|906 | 630 | 10 | 4 | 600
LEFS3200-200-00000 541 LEFS3200-600-00000 941

LEFS32000-200B-00000) 571206 |330| 6 | 2 | 300 LEFS32000-600B-0100) 971|606 | 730 | 10 | 4 | 600
LEFS320101-300-01010101 641 LEFS320101-700-01010101 1041

LEFS32000-300B-00000] 671|306 |430| 6 | 2 |300 LEFS3200-700B-00000 | 1o71| /96 | 830 | 12 | 5 | 750
LEFS3200-400-0J0000 741 LEFS3200-800-001010 1141

LEFS3200-400B-000] | 771 | 406|530 | 8 | 3 | 450 LEFS32000-800B-0000 | 1171 896 [ 930 | 14 | 6 |900




Dimensioni: Trasmissione a vite

........... ceeeee

ceee e

ceee e

LEFS40
6H9 ('°)
nx 06.6 prof. 6
N~
e - - - +—H - -
|
150
D x 150 (=E) 60 15
(L) (3.1)
13 86 A (Distanza carrello: Corsa+6)Neta2) 86 223.5
(90) Corsa (88) 90
Posizione i rilevamento fase Z encoder N 61
21 |
T ——=3 8 1 1 1 o
' [t}
%F% © # e
| X Y 1 R+ ‘ @
4"1* M4 x 0.7
Cavo encoder (7) prof. filettatura 8
4 x M8 x 1.25 170 o . (Terminale F.G.)
Montaggio su corpo M1 “prof. filettatura 13 (106) Cavo di alimentazione (06)
piano di riferimento 60
N i K . 8
ﬁ © [ © P
} } ] AN ) _
H © © © __E S ﬁ
~| o6H 9(+o oao)
prof. 7
6H9 (+o oao)
Cavo di alimentazione (26) prof. 7
Cavo freno (24.5) Opzione motore: Con freno
Cavo encoder (27)
253.5
[mm]
Nota 1) Durante il montaggio dell'attuatore elettrico Modello L A B n D E
utilizzando il piano di riferimento di montaggio del LEFS400001-200-000100C1 614.5
corpo, impostare I'altezza del lato o del pin opposto LEFS4000-200B-000000 644.5 206 378 6 2 300
a un valore di almeno 3 mm a causa della LEFS4000-300-0000101 7145
smussatura R. (Altezza raccomandata: 5 mm) LEFS4000-300B-000000 7445 306 478 6 2 300
Nota 2) Distanza entro cui l'unita di traslazione pud LEFS4000-400-0000 814.5
muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. LEFS400-400B-001001 844 .5 406 578 8 3 450
Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non LEFS4000-500-000000 9145
interferisca con i pezzi e le strutture circostanti. LEFS40000-500B-0000 9445 506 678 10 4 600
Nota 3) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal LEFS4000-600-00000 1014.5
fine corse del lato motore. LEFS4000-600B-000000 1044.5 606 778 10 4 600
LEFS4000-700-00010007 1114.5
LEFS400-700B-000] | 11445 | '% | 878 12 5 750
LEFS4000-800-0010001 1214.5
LEFS4000-800B-000] | 12445 | 9% | 978 14 6 900
LEFS40000-900-000000C1 1314.5
LEFS40000-900B-0000 | 13445 | 906 | 1078 | 14 6 900
LEFS400001-1000-000007 1414.5
LEFS4000-1000B-0000] | 14445 | 1906 | 1178 16 ’ 1050

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Grafico guida velocita-carico, Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

LEFS16/Trasmissione a vite = || seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di posizionamento si trova al 100%.

Orizzontale Verticale
12 12
E——
— b .
g 10 < asso 5: LEFS16B § 10
? 8 b = s 8
[0 > .
s S5 =
IS ~ L _Passo 10: LEFS16A _| 8
§ ° S B N g i
S g4 N o 4 Passo 5: LEFS16B
3 = S
= < 'S
© (6] > P - A
o 2 2 ~—— Passo 10: LEFS16A
P b | | |
0 0 4 [
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEFS25/Trasmissione a vite
Orizzontale Verticale
I I I I
_ 20 {~*_Passo 6: LEFS25B 20
2 N =
— X
z e =
© 15 RN = 15 +—Passo 6: LEFS25B
< Ay % \“
c o \
s O
N 10 £ 10 \
= > N
o o N
Q Q
£ 5 N\-Passo 12: LEFS25A 8 5 A
8 o Q\
S ~ s Passo 12: LEFS25A
0 — 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEFS32/Trasmissione a vite
Orizzontale Verticale
50 I I I 50
— =~ Passo 8: LEFS32B
2 40 ~> T 40
— N\ X
S NI z
" .
3 30 LS @ 30
£ N \\ 3
2 'R \\ £
g 20 N ~_Passo 16: LEFS32A — 2 20 vTPasso 8: LEFS32B
8 * 8 ‘\
5 10 N 8 10
! \
© [>T Passo 16: LEFS32A
0 0 =
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
LEFS40/Trasmissione a vite
Orizzontale Verticale
T T
60 Y —Passo 10 60
= > S
= 50 Y 2 s0
= 1 z
§ 40 “ . '%' 40
o \ \ o kel
Passo 20 €
§ 30 . NC 5 30
o -
o 20 N \\ 8 20 =
= y g v Passo 10
© \ (&) ~
N ~
S~
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]




Grafico guida velocita-carico, Servomotore (Servo/24 VDC)

LEFS16A/Trasmissione a vite = || seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di posizionamento si trova al 250%.
Orizzontale Verticale

12 12

10 Passo 5: LEFS16AB 10

Passo 10: LEFS16AA"|

Carico orizzontale: W [kg]
[¢2)

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900

Velocita: V [mm/s]

Carico verticale: W [kg]
[e)]

4 Passo 5: LEFS1 E?AI?

]
2 Passo 10: IX_EITS116AX\AA
o HEEEEE

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900

Velocita: V [mm/s]

LEFS25A/Trasmissione a vite

Orizzontale Verticale

2 HEEEEN 2

=TT~ 7 Passo 6: LEFS25AB
.

15 = 15
? =
() ..
= <
b= ©
S Passo 12: LEFS25AA 2
N 10 S 10
5 a
(o} o
o =
£ 3
© 5 5 Passo 6: LEFSZS‘AI:“S

Passo 12: LEFS25AA"|
. . LT
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

* Quando la forza di posizionamento

LEFB/Trasmissione a cinghia si trova al 100%

Servomotore (24 VDC)

# Quando la forza di posizionamento

LEFB/Trasmissione a cinghia si trova al 250%

Orizzontale Orizzontale
T T 11 10
14 N LEFB32
N
— 12 N\, — 8
2 N\ 2
Z 10 \ z
o N 8 6
g N s
c 8 \ c
S \ <]
N N N
s 6 LEFB25 s 4
8 \ 8
g 4 N g LEFB25
(@] N &} 2
\ T T T
2LEFB16 N N LEFB16
Anmm ~— L
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



* Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile quando il centro di gravita del pezzo sporge in una

Momento dinamico ammissibile direzione. Quando il centro di gravita del pezzo sporge in due direzioni, consultare Electric
Software di selezione dell'attuatore per conferma. http://www.smcworld.com
Accelerazione 1000 mm/s2 ~ — — —=3000 mm/s2  -----ee- 5000 mm/s2
£ | Direzione di del cari
= |rez.|one | sporgenza del carico Modello
£ m:Carico [kg]
S | Me: Momento dinamico ammissibile [N-m]
(<5}
&S | L Sporgenza totale dal centro di gravita del pezzo [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEFS40
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Hh A : L
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E 150 ‘\ E 150 ..‘\ \ E 1500 ..‘\ = R
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O L\ O \ Al ¥ 3 SN
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L1 =5 R S s [N 5 N g I
5 L} s <N s SN 5 o0 ORI
s 500 SRS s 500 I~ | & 500 < I~g &
0 0 0 0
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I : : i
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e E 1,500 N E 1,500 1 £ 1500 —+ \ £ - L\
o : : < b q
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-— H © 53 © 3 © «© )
S : [D m >| 8 1,000 3 S 1,000 N S 1,000 i 8 B
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Attuatore elettrico
Serie LEY
016, 925, 032

Caratteristiche

LEY (Tipo con stelo)

+ Forza, velocita e posizionamento regolabili. 64 punti

« Facile da impostare, utilizzare e installare.

« 3 tipi di motore disponibili. Motore passo passo e servomotore DC, AC.
+ Prevenzione cadute (meccanismo di bloccaggio automatico)

LEYG (stelo guidato)

+ Disponibile con guida a bronzine e guida a ricircolo di sfere.
* Previsto per funzione stopper (guida a bronzine).

+ Posizione, velocita e posizionamento regolabili: 64 punti

Codici di ordinazione Motore passo-passo / Servomotore Opzione guida Montaggio controllore

Tipo di guida — |Senza guida — |Montaggio con viti
M Guida a bronzine F  |Con funzione di tenuta grasso D |Montaggio guida DIN*
= Applicazione solo per guide a bronzine * Disponibile solo per
Guida a ricircolo di sfere 25 e 32. i tipi di controllore
“6N” e “6P.” La
o o guida DIN non &
Tioocon st gt LEYG B] 6P|
Ordinarla a parte.
LEY Bl-50[ L 1-[RI[][6P
Tagliae Ila- Lunghezza cavo 1/0O [m]
__ 16  Posizione di montaggio motore — Senza cavo
25 Tipo con montaggio dall'alto 1 1.5%
32 R* Lato destro 3 3¥
L* Lato sinistro 5 5%
D In linea * Se si seleziona “Senza controllore”
+ Non disponibile per LEYGL. per i tipi di controllore, il cavo 1/0
Tipo di motore non & compreso.
i i Tipo di controllore
Simbolo! Tipo Taglia Controllori P
LEYO16 | LEYTI25 | LEY(I32| compatibili — Senza controllore
_ Motore passo-passo LECP6 6N NPN
(Servo/24 vDC)| @ o o LECP1 % | LECPGLECA6
3 : 6P | (Tipo con inserimento punfidi posizionamento) | PNP
ervomotore
A (24 VDC) o ® - LECA6 1N LECP1* NPN
P 1P | (Tipo senza programmazione) | PNP
asso |mmj e
CM - [ ] = Disponibile solo per il tipo di motore “Motore passo-passo”.
LEY | 30 ~500 Simbolo| LEYO16 | LEY[O25 | LEYJ32
Py B —— ® | unghezza cavo cilindro [m
LEYG| 30~ 300 A 10 12 16 g L]
. . -~ B 5 6 8 — Senza cavo
« Per i dettagli, vedere 1 15
la tabella sotto. © 25 3 4 -
3 3
i Nota 1 2 5
Opzione motore Nota 1) ¢ # Altre lunghezze realizzate su richiesta
— Senza opzione (solo cavo robotico).
C Con protezione motore ¢ Tipo di cavo cilindro N2 ")
B Con freno Nota2) — Senza cavo
N i selezi & possibi i i S Cavo standard "2
ota 1) Se si seleziona [Con freno], non ¢ possibile selezionare [Con protezione motore]. : —
Nota 2) Per corse pari o inferiori a 30 di taglia 16 con [Posizione di montaggio motore: R Cavo robotico (cavo flessibile)
Tipo con montaggio dall'alto o tipo parallelo lato destro/sinistro], quando si Nota 1) Il cavo standard deve essere usato su parti fisse.
seleziona [Con freno], il motore sporge dall'estremita del corpo. Per I'uso su parti mobili, selezionare il cavo robotico.
Selezionare dopo aver controllato l'interfaccia con ad esempio i pezzi. Nota 2) Disponibile solo per il tipo di motore “Motore passo-passo”.
Filettatura stelo ®

—e Montaggio N°2 "

— Stelo filettato femmina ) ) Posizione di montaggio motore
Stelo filettato maschio Simbolo Tipo "
M | et Parallelo | Inlinea
(E compreso 1 dado estremita stelo) — - —
* Tabella corse — | Forifilettati su estremita (standard) Nota 2 [ J [ J
Corsa : ; o - - -
<3l 30 | 50 | 100|150 200 | 250 |300| 350|400 450|500 Realizzabile U Fori filettati lato inferiore [ J [ J
Modello Campo corsa [mm] | Piedino L -
LEY16 e 6 6 6 66 | — | — | — 10 a 300 F Flangia anteriore "2 ™Y ™Y
LEY2s @ ®© ® & & o & o & —  — 15 a 400 G Flangia posteriore N2 @\ | —
LEY32 00 06 &6 6 6 060 0 o 20 a 500 D Cerniera femmina o3 (] —
LEYG6 ©® ® ® @& ® | — | — | — | —|—|— 10 2200 Nota 1) La squadretta di montaggio viene consegnata unitamente al prodotto ma non assemblata.
LEYG2s © | @ @ | @ © & & — | — | — | — 15a 300 Nota 2) Nel caso in cui i tipi di montaggio siano [Flangia anteriore], [Flangia posteriore] o [Fori
I R filettati estremita] con cantilever orizzontale, mantenersi entro i seguentilimii di corsa.
LEYG32 @ | ®|®|® | ® |0 e 202300 - LEY25: 200 max,, - LEY2: 100 max.

Nota 3) In caso di [Cerniera femminal, usare I'attuatore entro il seguente limite di corsa.
*LEY16: 100 max., * LEY25: 200 max., * LEY32: 200 max.
Nota 4) Flangia posteriore “G” non disponibile per LEY32.

« Consultare SMC per la realizzazione di corse intermedie.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



944 Serie LEY - Attuatore elettrico / Cilindro con stelo % S\C
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'rodotto raccomandato

‘l | prodotti in stock possono essere soggetti a modifiche senza preavviso

Componenti in stock per consegna rapida

LEY16A-100-R36P1 LEY16B-100-R36P1 LEYG16LA-50-R36P1 LEYG16LB-50-R36P1
LEY25A-100-R36P1 LEY25B-100-R36P1 LEYG25LA-100-R36P1 LEYG25LB-100-R36P1
LEY32A-100-R36P1 LEY32C-100-R36P1 LEYG32LA-200-R36P1 LEYG32LB-200-R36P1
LEY16A-50-R36P1 LEY16B-50-R36P1 LEYG16MA-50-R36P1 LEYG16MB-50-R36P1
LEY25A-200-R36P1 LEY25B-200-R36P1 LEYG25MA-100-R36P1 LEYG25MB-100-R36P1
LEY32A-500-R36P1 LEY32C-500-R36P1 LEYG32MA-100-R36P1 LEYG32MB-100-R36P1

+ D-M9PWL (LED bicolore PNP)

Nota) Per maggiori opzioni, andare alla
sezione Sensori, pagina 1025

Serie LEC - Controllore - pagina 1018

Serie LECP1 - Controllore - pagina 1014

Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999

Serie LEJ - Cilindri senza stelo ad alta rigidita - pagina 914
Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 969

Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993
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Prodotti correlati

l)ontrollori compatibili

Tipo con Tipo con ) Tipo senza
inserimento punti di inserimento punti di programmazione
posizionamento posizionamento I
Tipo
Serie LECP6 LECA6 LECP1
Caratteristich Ingresso valore Possibilita di configurare il funzionamento senza
aratieristiche Controllore standard 'utilizzo di un PC o di un terminale portatile
Motore compatibile Motore passo-passo Servomotore Motore passo-passo
(Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)
Numero massimo di puntidi posizionamento 64 punti 14 punti
Tensione d'alimentazione 24 VDC
Pagina di riferimento Pagina 1018 Pagina 1018 Pagina 1014




Specifiche Tipo con stelo LEY

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Modello LEY16 LEY25 LEY32
30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250
Corsa [mm)] Nota 1)
200, 250, 300 250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500
. ‘ (3000 [mm/s?]) 4 11 20 12 30 30 20 40 40
Carico Orizzontale
(2000 [mm/s?]) 6 17 30 18 50 50 30 60 60
[kgI"e'=2) [\ e | (3000 [mmys?)) 2 4 8 8 16 30 11 22 43
%’ Forza di spinta [N] Nota 3) 4) 5) 14 a 38 27a74 | 51a141 | 63a122 | 126 2238 |232a452 | 80a 189 | 156 a 370 | 296 a 707
g Velocita [mm/s]Nota 5) 15a500 | 8a250 4a125 | 18a500 | 9a 250 5a125 | 24a500 | 12a250 | 6a125
E Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
5 | Velocita di spinta [mm/s]Nota 6) 50 max. [ 35 max. [ 30 max.
E’é Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
& | Passo vite [mm] 10 5 25 [ 12 6 | 3 [ 16 [ 8 4
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 7) 50/20
Funzionamento Vite a ricircolo di sfere + Cinghia (motore parallelo)
Tipo di guida Boccola di scorrimento (stelo pistone)
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
@ | Taglia motore 028 [ 042 [ 156.4
-g Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
2 | Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
£ | Assorbimento [W] Nota 8) 23 40 50
é;:_ Assorbimento in standby durante il funzionamento [W] 09 16 15 48
&1 Assorbimento max. momentaneo [W] Nta 10 43 48 104
0 ol TiPO Nota 10) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
éi’ Forza di tenuta [N] 20 39 78 78 157 294 108 216 421
$:2| Assorbimento [W] Nota 11 3.6 5 5
@ 3| Tensione nominale [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Le corse intermedie si realizzano su richiesta.

Nota 2) Orizzontale: Il valore massimo del carico per 'operazione di posizionamento. Per I'operazione di spinta, il carico di lavoro massimo equivale al “Carico
verticale”. Per supportare il carico, & necessaria una guida esterna. Il carico effettivo e la velocita di trasferimento dipenderanno dalle condizioni
della guida esterna.

Verticale: La velocita dipende dal carico.
Le cifre indicate tra () sono i valori di accelerazione/decelerazione massima.
Impostare questi valori su 3000 [mm/s?] max.

Nota 3) La precisione della forza di spinta & +20% (F.S.).

Nota 4) Il campo di impostazione della “Forza di spinta” per LEY16 & compreso tra 35% e 85%, per LEY25 tra 35% e 65% e per LEY32 tra 35% e 85%. E possibile

che la “Forza di spinta” e il “Fattore di funzionamento” cambi in funzione del valore impostato.
Nota 5) 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 6) Questa ¢ la velocita di spinta ammissibile. Per la spinta di dispositivi di trasporto, azionare il prodotto su un valore inferiore al carico verticale possibile.

Nota 7) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite
di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).

Nota 8) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione.

Nota 9) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il

funzionamento. Eccetto durante I'operazione di spinta.

Nota 10) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore pud essere usato per

selezionare l'alimentazione elettrica.

Nota 11) Solo con freno.

Nota 12) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Specifiche Tipo con stelo LEY

Nota 1) Le corse intermedie si realizzano su richiesta.

Servomotore (24 VDC)

Nota 2) Orizzontale: Il valore massimo del carico per
l'operazione di posizionamento. Modello LEY16A LEY25A
Per l'operazione di spinta, il carico 30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200
di lavoro massimo equivale al Corsa [mm)] Nota 1) S i e ! ’
“Carico verticale”. Per supportare il 200, 250, 300 250, 300, 350, 400
carico, € necessaria una guida . .
osterna. Il carico effettivoge la Carico | Oizorze (3000 [mm/s?)) 3 6 12 7 15 30
velocita di trasferimento [kg] N2 |y (3000 [mmis?)) 2 4 8 3 6 12
gg’lgﬁgﬁ{gg”egtg';‘g'z_°°“d'%'°”'  o|Foradisinan]"99 | 16230 | 30a58 |57a111 | 18235 | 37a72 | 662130
Le cifre indicate tra () sono i valori di % Velocita [mm/s] 15a500 | 8a250 | 4a125 | 18a500 | 9a250 | 5a125
accelerazione/decelerazione S ; -
massima. £ Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
Impostare questi valori su 3000 [mm/s?] max. a i oy Nota 5)
Nota 3) La precisione della forza di spinta & +20% % V_elolmF?\dl .SPmTa. [mm/s] 50 max. [ 35 max.
F.S). = | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
Nota 4) Il campo di impostazione della “Forza di spinta” S .
per LEY16A & compreso tra 50% e 95% e per & | Passo vite [mm] 10 5 2.5 [ 12 6 [ 3
L'EYZSAd tra 50% e ?5';’/0. E p%ssfibile che la 9| Resistenza a uriibrazioni [mis?] Nva6l 50/20
“ i spinta” e il “Fatt i i to” " N . X . .
Ca?;é?in'fﬁﬂ'znifn;g;et\,;&fin;plégtz;?gfmen © Funzionamento Vite a ricircolo di sfere + cinghia (motore parallelo)
Nota 5) Questa & la velocita di spinta ammissibile. Per Tipo di guida Boccola di scorrimento (stelo pistone)
la spinta di dispositivi di trasporto, azionare il - —
prodotto su un valore inferiore al carico Campo temperatura d'esercizio [*C] 5a40
verticale possibile. Lt lacarnizin [0 ;
Nota 6) Resistenza agli urti: non si sono verificati Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
malfunzionamenti durante il test d'urto Taglia motore 028 042
dell'attuatore sia in direzione assiale che in f
direzione perpendicolare alla vite di 2 Uscita motore [W] 30 36
trasmissione. (Il test & stato eseguito con il 8 | Tipo di motore Servomotore (24 VDC)
ilindro in stato iniziale). =
Sg‘;i;{;,‘{‘zﬁ :”% '\,”i'éﬁijz,ni: sottoposto ad un o | Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)/fase Z
collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta $ Tensione nominale [V] 24 VVDC +10%
malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia in < - =
direzione assiale che in direzione 2 | Assorbimento [W] Nota?) 40 86
peroendclare alls i vasmissione (11o8t '3 vty sl | 4 (orizzontale)/s (vertoale) | 4 (orizzontale)12 (vertcale)
Nota 7) L'assorbimento (compreso il controllore) si & | Assorbimento max. momentaneo [W] "ol 59 96
rferisce solo a quando l cilindro & in funzione. Tipo Nota 10) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
Nota 8) L'assorbimento in standby durante il vo
funzionamento (compreso il controllore) si 5 §| Forza di tenuta [N] 20 39 78 78 157 [ 204
riferisce solo a quando il cilindro si arresta kP - Nota 1)
nella posizione impostata durante il &7 | Assorbimento [W] 3.6 5
funzionamento, eccetto durante il controllo e i i o,
regolazione della forza di spinta. Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
Nota 9) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il
controllore) si riferisce solo a quando il cilindro
¢ in funzione. Questo valore puo essere usato
per selezionare I'alimentazione elettrica.
Nota 10) Solo con freno.
Nota 11) Per un attuatore con freno, aggiungere
I'assorbimento per il freno.
Peso
Peso/Motore parallelo
Serie LEY16 LEY25 LEY32
Corsa [mm] 30 | 50 [100|150|200|250|300| 30 | 50 [100 | 150 |200 | 250 | 300 {350 |400 | 30 | 50 | 100 150|200 | 250|300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso [kg] | Motore passo-passo| 0.58 | 0.62 | 0.73 | 0.87 | 0.98 | 1.09 | 1.20 | 1.18 | 1.25|1.42 | 1.68 | 1.86 | 2.03 | 2.21 | 2.38 | 2.56 | 2.09 | 2.20 | 2.49 | 2.77 | 3.17 | 3.46 | 3.74 | 4.03 | 4.32 | 4.60 | 4.89
Servomotore |0.58(0.62/0.73{0.87/0.98(1.09|1.201.14|1.21[1.38 |1.64 [1.82|1.99|217|234(282| — | — | — | —|—|—|—|—|—|— | —
Peso/Motore in linea
Serie LEY16D LEY25D LEY32D
orsa [mm
C [mm] 30 | 50 {100 [150|200 250|300 | 30 | 50 | 100|150 |200 | 250 | 300|350 [400| 30 | 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso [kg] | Motore passo-passo | 0.58 [ 0.62 [ 0.73 [ 0.87 | 0.98 | 1.09 | 1.20 | 1.17 | 1.24 | 1.41 |1.67 | 1.85|2.02 | 2.20 | 2.37 | 2.55 | 2.08 | 2.19 | 2.48 | 2.76 | 3.16 | 3.45| 3.73 | 4.02 | 4.31 | 4.59 | 4.88
Servomotore |0.58 |0.62|0.73|0.87|0.98|1.09|1.20|1.13|1.20{1.37 |1.63|1.81[1.98]216|233|251 | — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
Peso aggiuntivo kgl
Taglia 16 25 32
Freno 0.12 | 0.26 | 0.53
Protezione motore 0.02 | 0.08 | 0.04
Stelo filettato maschio Filettatura maschio 0.01 | 0.08 | 0.03
Dado 0.01 0.02 | 0.02
Piedino (2 set comprese le viti di montaggio) | 0.06 | 0.08 | 0.14
Flangia anteriore (viti di montaggio comprese)
- - — - 0.13 | 0.17 | 0.20
Flangia posteriore (compresi viti di montaggio)
Cerniera femmina (compreso perno, anello di ritegno e viti di montaggio) | 0.08 | 0.16 | 0.22




Dimensioni: motore parallelo

—— Cavo motore ——

Motore

Servomotore
passo-passo

ma

<
6
Lunghezza cavo ~ 300

20 Cavo motore (2 x 95)
X N H prof. effettiva della
4 x O1 prof. effettiva della filettatura R w ) filettatura C
A s _— — 4 x O1 prof, effettiva
- Nota2 della filettatura R
Campo di esercizio stelo Nota ) w ] I - >
2] 5 [Fine corsa] = 0
e 1

e — | 1 6

\{
| a4 a %}K / é =
T ———- — ) S &
") REE S
\ Y K Noiad)
Corsa L B + Corsa M
Fine corsa A + Corsa EH

i i Nota 3 . R ) ) . ' ) . )
[Posizione di asse 0] \et2 9 Nota 1) Intervallo entro cui lo stelo pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. Assicurarsi che il

Eezzo montato sullo stelo non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0.

Nota 3) Il numero tra parentesi indica quando € cambiata la direzione di ritorno alla posizione di asse 0.
Nota 4) La direzione del piano chiave estremita stelo (CK) varia a seconda dei prodotti.

[mm]
._| Campo corse Motore passo-passo | Servomotore
Taglia [mm] A B C|D |EH| EV H J|IK| L M O1 R[S T (Ul V W1l X wlx Y
10a 100 | 101 90.5
16 10|16 |34 |34.3 | M5x08 | 18 | 14| 10.5|25.5|M4x0.7| 7|35| 67.5|05/28 |61.8|80.3|625|81 |225

101 a 300 | 121 110.5

15a100 | 130.5| 116

25 13|20 |44 | 455 |M8x125|24 |17 |145|34 |M5x08| 8|46| 92 |1 |42 |63.4|854|59.6|81.6|26.5
1012400 | 155.5 | 141

20a100 | 148.5| 130

32 13|25|51 |56.5|M8x125|31|22|185(40 |[M6x1.0| 1060|118 |1 |56.4|68.4|954 | — — |34
101a500 | 178.5 | 160

16 16
Lato sinistro motore/LEY 25 R Lato destro motore/LEY 25R
32

S1

el
ot

O 6 O o 5 O o ©
o lo @ o om0 B
T > 2 T

Taglia| St | T2 | U

16 |355| 67| 0.5
25 |47 91 | 1
32 |61 117 | 1

Nota) Quando il motore & montato sul lato sinistro o sul lato destro in parallelo, la scanalatura del sensore sul lato su cui & montato il motore & nascosta.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni: motore in linea

Cavo motore

Motore
Servomotore

passo-passo S
®
u
Biteaa & 8 2
o
T ©
N
20 )
=
) S H prof. effettiva della filettatura C
i - Cavo motore (2 x @5) - 4xO1
Campo di esercizio stelo Nota 1) Posizione di asse 0 Nota2) \ Area
@l 2 [Fine corsa] prof. R
|\ =
—_— — % H L
r
I - QQ 3 [ I — | &f- - a s
T - E 5t 0—i - N T o
1§ A==
y |2 of
Corsa L B + Corsa W CJKNotad)
av ' A + Corsa M
Fine corsa
[Posizione di asse 0] Neta3)  Nota 1) Intervallo entro cui lo stelo puo muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. Assicurarsi EH
che il pezzo montato sullo stelo non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0. S
Nota 3) Il numero tra parentesi indica quando & cambiata la direzione di ritorno alla posizione di asse 0.
Nota 4) La direzione del piano chiave estremita stelo (CK) varia a seconda dei prodotti.
[mm]
Campo corse Vooe Servomotore
Taglia [rF;m] passo-passo B C D | EH EV H J K L M O R S T U
A
10a100 | 166.3 | 167 92
16 10 | 16 | 34 | 343 M5x0.8 18 | 14 | 10.5|25.5| M4x0.7 7 | 35 |355]| 0.5
101a300 | 186.3 | 187 112
15a100 | 1954 | 191.6 | 115.5
25 13 | 20 | 44 | 455 | M8x1.25 | 24 | 17 |145|34 M5x 0.8 8 | 45 |46.5| 1.5
101a400 | 220.4 | 216.6 | 140.5
20a100 | 216.9 — 128
32 13 | 25 | 51 56.5 | M8x1.25 | 31 22 (18,540 M6 x 1 10 | 60 |61 1
101 a500 | 246.9 - 158
Motore Seomotor
Taglia [CAMPOCOrse |y, | passopass | |y
[mm]
W
10a 100
16 28 61.8 625 | 24
101 a 300
15a 100
25 42 63.4 59.6 | 26
101 a 400
20 a 100
32 56.4| 68.4 — 32
101 a 500
16 A
Dimensioni: Con freno/LEY2500B-C1B
32 C
Motore parallelo 16 A ———— Cavo motore ————— Cavo motore (2 x 05)
Con protezione motore/LEY250B-0C Motore Passopasse Se:"°m°‘°re
32 C s S Cavo freno (93.5)
— Cavo motore —— Cavo freno | | o °
] 238 N 238 N o
pas'\ggtg:sso Servomotore o ; =4
] i /6| o 4 u
== \/ © 5 Cavo motore r,m,ﬁ'\ o 3 %
szs552 N o
[553p25] & N EH‘E'E‘HJ <
I Cavo motore (2 x 85) _q:> 20 N
20 Xz Mo = S
E X c
- =1
) ) W a
[mm] [ _
— = —
Taglia|] T2 | X2 a [men]
\ — Tadli Motore passo-passo| Servomotore I:I 1
16 | 7.5 |83 W I x [w X A
25 | 7.5 |88.5 O 16 | 105.8 | 124.3 | 106.5 | 125
32 | 7.5 |98.5 §D 25 |103.9 | 125.9 | 100.1 | 122.1 {
Materiale protezione motore: Resina sintetica \ 32 | 1114|1384 | — _ 2




Dimensioni

Motore in linea 16 A 16 A

Con protezione motore/LEY25DB-0IC Con freno/LEY25D01B-LIB
3> C 32 C

Cavo freno (93.5)

Cavo motore (2 x @5)

Sl
\ g l\:\ 8
‘ b
G ¢ :
E==9 ©
{ o
: ; ©
L X2 N
A 5
5
[mm] f —
Taglia Campo corse A T2 | Xe L | CV Z 4
16 Corsa 100 max. 169 75 | 665 | 35 | 43 [ ||
Corsa 101 min., corsa 200 max. | 189 ’ ’ f > VB
o5 Corsa 100 max. 198.5 75 | 685 | 45 | 545 A
Corsa 101 min., corsa 300 max. | 223.5 ' ' ' [mm]
Corsa 100 max. 220 Notore passo-passo | Servomotore Motorepasso-passo[ Servomotore
> '
3 Corsa 101 min., corsa 300 max. | 250 7.5 | 735 60 | 685 Taglia Campo corse A VB
Corsa 100 max. 210.3 211
16 o5 max 105.8 106.5
Corsa 101 min., corsa200 max. | 230.3 231
Corsa 100 max. 235.9 232.1
25 - 103.9 100.1
Corsa 101 min,, corsa 300 max. |  260.9 2571
32 Corsa 100 max. 259.9 - 111.4 _
Corsa 101 min,, corsa300max. | 289.9 —
16 A
Filettatura maschio estremita/LEY2501 B-COCIM
32 C
[mm]
=
= - Taglia| B1 | C1+ | H1 | L1 | L2 MM
Piano chiave Bi b 16 | 13 |12 5 |245]|14 M8x1.25
Hi 25 | 22 |205| 8 |38 |[23.5| M14x1.5
C{ 32 22 |20.5| 8 |42.0|235| M14x1.5
Lo + La misura L1 si riferisce a quando I'unita & nella posizione di 0
Ls asse. In questa posizione, 2 mm all'estremita.
Accessori
Dado estremita stelo
d
N Sopporto di montaggio/Codici
- O
N Mi
. L ¥ | app:isc:rsile Piedino Flangia Cerniera femmina
16 LEY-LO16 LEY-FO16 LEY-D016
Materiale: Acciaio al carbonio (nichelato) 25 LEY-L025 LEY-F025 LEY-D025
[mm] 32 LEY-L032 LEY-F032 LEY-D032
. Misura + Al momento di ordinare i supporti a piedino, ordinare 2 supporti per un cilindro.
Codice applicabile d H B c * Con ciascun tipo di supporto, sono compresi i seguenti pezzi.
Piedino: Vite di montaggio corpo
NT-02 16 M8 x 1.25 S 13 15.0 Flangia: Vite di montaggio corpo
NT-04 25, 32 M14x1.5 8 22 25.4 Cerniera femmina: perno, anello di ritegno tipo C, vite di montaggio corpo

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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Accessori

O
:

Supporti snodo semplice * Lo snodo non & compreso nei supporti di montaggio di tipo A e B. Ordinarlo a parte.

Snodo e squadretta di montaggio (tipo A/B)/codice ]

Squadretta di montaggio tipo A

2x oD U T1

snodo | LEY — U025 wid jt
Misura applicabile I M
025 | 25,32 (*ji\ S (S — =
& = =l
o) 1]
i Y Snodo
Montaggio YA|— 03 M —
squadretta E F
Misura applicabile B
03 | 2532 Materiale: acciaio al cromo molibdeno (nichelato)
. . mm
Squadretta di montaggio ” (]
- — i isura
YA | Squadretta di montaggio tipo A Squadretta di montaggio tipo B Codice | gppicabile B|D|E|F M T T2
YB | Squadretta di montaggio tipo B YA03 | 25.32 | 18 |68 | 16 | 6 | 42 65 0
ammissibile
Eccentricita [mm]  <Codici di ordinazione> . Misura Peso
Misura applicabile | 25 [ 32 ® Lo snodo non & compreso nei supporti di Codice applicabile u VW lal
— montaggio di tipo A e B. Ordinarlo a parte.
Eccentricita 1 Esempio) Codice ordinazione YA-03 | 25,32 | 6 18 | 56 55
tolleranza @ SNOGQ-++ererererererereneaniennaens LEY-U025
Gioco 0.5 ® Squadretta di montaggio tipo A+ YA-03 Squadretta di montaggio tipo B

. o . ) .
Snodo e squadretta di montaggio (tipo A/B)/codice {y oS
Misura Codice Codice accessori di montaggio applicabile e — L S i BN
N . (e | N L)
applicabile | snodo | squadretta di montaggio tipo A | Squadretta di montaggio tipo B \ )g == > '_i [
25,32 |LEY-U025 YA-03 YB-03 % _{—~ \Snodo
Z mi
LK
/ Snodo 2 x oD passante B
H 2 x 00 controforo |<U» -
8 /Con adesivo di bloccaggio E
_ 3 . A Materiale: Acciaio inox
Bl 1 _L% - [mm]
. Misura
K utl IL Codice | oiicanic| B | D | E [ J | M 10]
UA | C Materiale: Acciaio inox YB-03 | 25,32 | 12 | 7 | 25 | 9 | 34 | 11.5profondita 7.5
‘ [mm]
) Misura Peso . Misura Peso
Codice applcabie UA| C | di | d2 H K| L |UT ql Codice appiicabile T1 T2 V | W |RS lal
LEY-U025|25,32| 17 | 11 |16 | 8 |M8x125 |14 | 7 | 6 | 22 YB-03 | 25, 32 6.5 10 18 | 50 9 80

Giunti snodati
@ Per filettatura maschio/JA @ Per filettatura maschio/JS

™

« Acciaio inox 304 (aspetto)

* Protezione antipolvere
Gomma fluorurata/gomma siliconica

@ Per filettatura femmina/JB

Misura Misura
applicabile filettatura
Misura 16 M5 x 0.8
filettatura 25, 32 M8 x 1.25
M8 x 1.25
M14x 1.5

Base 0
2 B
Misura
applicabile
16
Piedino 25, 32

Flangia



Grafico guida velocita—carico

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Servomotore (24 VDC)

LEY16 LEY16
10 10
Passo 2.5: LEY16AC
8 Passo 2.5: LEY16C 8
2 2
T 6 T 6
S S
8 a4 Passo 5: LEY16B 8 4 Passo 5: LEY16AB
3 3
&) [$)
Passo 10: LEY16A Passo 10: LEY16AA
2 \ ~ 2
0 \ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]
LEY25 LEY25
35 14
‘ ‘ Passo 3: LEY25AC
30 ‘ Passo 3: LEY25C 12
g 25 g 10
o o
8 20 3 s
® \ ®
> P : LEY25B > Passo 6: LEY25AB
g 15 asso 6 5 3 6
| g
&) )
10 \ 4 o ;
\ \ Passo 12: LEY25A Passo 12: LEY25AA
5 \ \\ 2
0 N — [ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]
LEY32 Carico laterale ammissibile su estremita stelo (guida)
50
= 100
—\Passo 4: LEY32C L_;
40 2
=
g \ : LEY320]
@ 30 S E—
S @ 10
g Passo 8: LEY32B 8 ~
8 20 £ — LEY250]
" \__\___|Passo 16: LEY32A g 1 Levien T
\ § 0 100 200 300 400 500 600
Corsa [mm]
0 100 200 300 400 500 600 [Corsa] F
= = [Corsa prodotto] + [Distanza Pezzo
Velocita [mm/s] dall'estremita stelo al centro di l z
gravita del pezzo]
Baricentro -

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Grafico guida di conversione forza

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Servomotore (24 VDC)

LEY16 LEY16
160 ‘ T T 120 T T
140 | Passo 2.5: LEY16C — 1001 | Passo25: LEVIEAe | —
120 Passo 5: LEY16B : [ Passo 5: LEVIBAB __— :
= \ ] _ 80 —Passo 10: LEY16AA
Z 100 passo 10: LEY16A T z I :
§ 80 [ —] g 60 = —
s 60 — | i a0l l :
40 [ : (/ ___i [ L— l_/—/—’J:
20 r — | —S" 1 20
— T L 1
ol ‘ i 0 H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valore impostato della forza di spinta [%] @ Valore impostato della forza di spinta [%] Max. 95%
Temperatura Valore impostato della | Fattore di funzionamento| - Tempo di spinta Temperatura Valore impostato della | Fattore di funzionamento Tempo di spinta
ambiente forza di spinta [%] [%] continua [minuto] ambiente forza di spinta [%] [%] continua [minuto]
max. 25°C 85 max. 100 — max. 40°C 95 max. 100 —
40 max. 100 —
50 70 12
40m 70 20 1.3
85 15 0.8
LEY25 LEY25
500 T T 140 T ’T,
I Passo 3: LEY25C | . | iaol Passo 3: LEY25AC_ |~
400 =~ L _Passo 6: LEY25B—— ! Passo 6:LEY25AB _L— | |
_ i / \ \ _ 100 —passo 12: LEY25AA :
Z. 300 L_Passo 12: LEY25A— Z 80 '
g8 - L‘:/ 8 r —
e 200! s 60 T
1 b / 1
Lo /! 40 — .'
100 p—t 1 ool I
FooT 1 Max. 65% I :
0 1 1 0 1
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valore impostato della forza di spinta [%] Valore impostato della forza di spinta [%] @
Temperatura Valore impostato della | Fattore di funzionamento| Tempo di spinta Temperatura Valore impostato della | Fattore di funzionamento | Tempo di spinta
ambiente forza di spinta [%] [%] continua [minuto] ambiente forza di spinta [%] [%] continua [minuto]
max. 40°C 65 max. 100 — max. 40°C 95 max. 100 —
LEY32 <Forza di spinta e campo livello di trigger> Senza carico
800 Velocita | Forzadispinta Velocita | Forza di spinta
L T i ‘9 Modello di spinta | (Valore di ingresso Modello di spinta | (Valore di ingresso
700 Pass? 4: LEY32C T [mm/s] impostazione) [mm/s] impostazione)
600 | Passo 8: LEY32B S i 1a4 | 30%a85% 1a4 | 40%a95%
= 500 ——Passo 16: LEY32A I LEY160 | 5a20 | 35%a85% ||[LEY16OA| 5220 | 60% a95%
‘o [ H 21a50 60% a 85% 21a50 | 80% a95%
N 400 -
P [ i 1a4 | 20%a65% 1a4 | 40%a95%
w 300 r T
200 [ L : LEY250 | 5a20 | 35%a65% ||LEY250A| 5a20 | 60% a95%
o0 ] I N : 21235 | 50%a65% 212835 | 80% a95%
0 r ! ! 1a4 20% a 85%
30 40 50 60 70 80 90 LEY320 | 5a20 | 35%a85%
Valore impostato della forza di spinta [%)] Max. 85% 21a30 | 60% a85%
Nota) Per il carico verticale (verso l'alto), la forza di spinta (massima) deve
— — essere impostata come indicato di seguito e il dispositivo deve essere
Temperatura | Valore impostato della | Fattore di funzionamento| - Tempo di spinta azionato con un carico inferiore a quello indicato di seguito.
ambiente forza di spinta [%] [%] continua [minuto]
max. 25°C 85 max. 100 — Modello | LEY160 | LEY250] | LEY32 | LEY160JA | LEY250JA
408 65 max. 100 — Passo | A|B|C|A|B|C|A|B|C|A C|A|B|C
85 50 15 Caricofkg] | 1 |1.5| 83 |25 5 |10|45]| 9 |18] 1 |1.5]| 8 |1.2]|25| 5
Forza di spinta| 85% 65% 85% 95% 95%




Specifiche LEYG Tipo con stelo guidato

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Modello LEYG16Y LEYG25Y LEYG32Y
Corsa [mm] Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
Accelerazione/decelerazione
. 23000 [mm/s?] 4 11 20 12 30 30 20 40 40
C;ﬁ::aom Orizzontale JU——
lkal - Z’;Zgge[;:ﬁ:/’gﬂ;"e 6 17 30 18 50 50 30 60 60
% Verticale| "4 e[;’:;'j;gg]"e 15 3.5 7.5 7 15 29 9 20 41
2 | Forza di spinta [N] Nota3) 4) 5) 14 a 38 27a74 | 51a141 | 63a122 | 126 2238 | 232 a 452 | 80a 189 | 156 a 370 | 296 a 707
$ Velocita [mm/s] Nota 5) 15a500 | 8a250 4a125 | 18a500 | 9a250 5a125 | 24a500 | 122250 | 6a125
.}C_g Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
'S | Velocita di spinta [mm/s] Nota 6) 50 max. [ 35 max. [ 30 max.
) Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
Passo vite [mm] 10 5 25 | 12 [ e | 3 | 16 | 8 | 4
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] Nota 7) 50/20
Funzionamento Vite a ricircolo di sfere + cinghia (motore parallelo)
Tipo di guida Guida a bronzine (LEYGLCIM), Guida a ricircolo di sfere (LEYGLCIL)
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Taglia motore 028 [ 042 [ 056.4
o | Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
_'<C:-> Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
| Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
& | Assorbimento [W] Nota 8) 23 40 50
‘G | Assorbimento in standb
:“é durante il funzionamento [¥V] Nota 9) 16 15 48
e 2 s
Peso del controllore [kg] 0.15 (montaggio con viti), 0.17 (montaggio su guida DIN)
£ | Tipo Neta11) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
22| Forza di tenuta [N] 20 39 | 78 78 | 157 | 294 108 | 216 421
22| Assorbimento [W] Nota 12) 3.6 5 5
(% Tensione nominale [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Le corse intermedie si realizzano su richiesta.

Nota 2) Orizzontale: Il valore massimo del carico per l'operazione di posizionamento. Per |'operazione di spinta, il carico di lavoro massimo equivale al “Carico
verticale”. Per supportare il carico, € necessaria una guida esterna. Il carico effettivo e la velocita di trasferimento dipenderanno dalle condizioni della guida
esterna.

Verticale: La velocita dipende dal carico.
Impostare i valori di accelerazione/decelerazione su 3000 [mm/s2] max.

Nota 3) La precisione della forza di spinta & +20% (F.S.).

Nota 4) Il campo di impostazione della “Forza di spinta” per LEYG16 & compreso tra 35% e 85%, per LEYG25 tra 35% e 65% e per LEYG32 tra 35% e 85%. E
possibile che la “Forza di spinta” e il “Fattore di funzionamento” cambi in funzione del valore impostato.

Nota 5) 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 6) La velocita di spinta & la velocita ammissibile per il controllo e regolazione della forza di spinta.

Nota 7) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmis-
sione. (Il test € stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).

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

Nota 8) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione.

Nota 9) L'assorbimento in standby durante il funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata durante il
funzionamento, eccetto durante il controllo e regolazione della forza di spinta.

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

Nota 11) Solo con freno.

Nota 12) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Specifiche LEYG Tipo con stelo guidato

Nota 1) Le corse indicate tra ( ) e le corse intermedie si
realizzano su richiesta.

Nota 2) Orizzontale: Il valore massimo del carico per
l'operazione di posizionamento. Per l'operazione di
spinta, il carico di lavoro massimo equivale al “Carico
verticale”.

Per supportare il carico, &€ necessaria la guida
esterna. |l carico effettivo e la velocita di
trasferimento dipenderanno dalle condizioni della
guida esterna.

Impostare i valori di accelerazione/decelerazione su
3000 [mm/s?] max.

Nota 3) La precisione della forza di spinta & +20% (F.S.).

Nota 4) Il campo di impostazione della “Forza di spinta” per
LEYG16A & compreso tra 50% e 95% e per
LEYG25A tra 50% e 95%.

E possibile che la “Forza di spinta” e il “Fattore di
funzionamento” cambi in funzione del valore
impostato.

Nota 5) La velocita di spinta € la velocita ammissibile per il
controllo e regolazione della forza di spinta.

Nota 6) Resistenza agli urti: non si sono verificati
malfunzionamenti durante il test d'urto sia in
direzione assiale che in direzione perpendicolare alla
vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il
cilindro in stato iniziale).

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

Nota 7) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce
solo a quando il cilindro & in funzione.

Nota 8) L'assorbimento in standby durante il funzionamento
(compreso il controllore) si riferisce solo a quando il
cilindro si arresta nella posizione impostata durante il
funzionamento, eccetto durante il controllo e
regolazione della forza di spinta.

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

Servomotore (24 VDC)

Modello LEYG16YA LEYG25YA
30, 50, 100, 150
Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 T ’
Corsa [mm] e 200, 250, 300
| Accelerazione/decelerazione
Carioo Ozt 23000 [mmis?] 3 6 12 7 15 30
klMeadl || eeeerazionelGecelrazione
0 Vertcale 23000 [mms?] 1.5 3.5 7.5 2 5 11
% Forza di spinta [N] Neta3)4) | 16 230 | 30a58 |(57a111| 18a35 | 37a72 |66 a 130
% Velocita [mm/s] 15a500| 8a250 | 42125 |18a500| 9a250 | 5a125
Q2 Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 3000
2 | Velocita di spinta [mm/s] Nota 5) 50 max. 35 max.
fzé_ Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
@ Passo vite [mm] 10 | 5 | 25 12 | & | 3
Resistenza a urtivibrazioni [m/s?] Nota ) 50/20

Funzionamento

Vite a ricircolo di sfere + cinghia (motore parallelo)

Tipo di guida

Guida a bronzine (LEYGOM), Guida a ricircolo di sfere (LEYGOL)

Campo temperatura d'esercizio [°C]

5a40

Campo umidita d'esercizio [% RH]

90 UR max. (senza condensazione)

Specifiche elettriche

Taglia motore 28 42

Uscita motore [W] 30 36

Tipo di motore Servomotore (24 VDC)

Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)/fase Z
Tensione nominale [V] 24 VDC +10%

Assorbimento [W] Nota7) 40 86

Assorbimento in standby durante | funzionamento W] V9281 4 (orizzontale)/6 (verticale) 4 (orizzontale)/12 (verticale)
Assorbimento max, momentaneo W] Neta &) 59 96

Peso del controllore [kg]

0.15 (montaggio con viti), 0.17 (montaggio su guida DIN)

Nota 10) Solo con freno. g Tipo Nota 10) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
Nota 11) Per un attuatore con freno, aggiungere Zg Forza di tenuta [N] 20 ‘ 39 ‘ 78 78 ‘ 157 ‘ 294
I'assorbimento per il freno. gg Assorbimento [W] Nota 11) 3.6 5
(% Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
Peso
Peso/Motore parallelo
Modello LEYG16M LEYG25M LEYG32M
Corsa [mm] 30 | 50 | 100 | 150|200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] Motore passo-passo |0.830.97 [1.20(1.49|1.66|1.67|1.86|2.18|2.60|2.94|3.28|3.54|2.91|3.17|3.72|4.28 |4.95 |5.44 | 5.88
Servomotore |0.83|0.97|1.20|1.49(1.66(1.63|1.82|2.14|/2.56|2.90(3.24|350| — | — | — | — | — | — | —
Modello LEYG16L LEYG25L LEYG32L
Corsa [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] Motore passo-passo |0.84 [0.97 |1.14|1.43|1.58|1.68|1.89|2.13|2.56|2.82(3.14|3.38|2.91|3.18|3.57|4.12|4.66 |5.17 | 5.56
Servomotore |0.84|0.97|1.14|1.43|/1.58|1.64|1.85|2.09|2.52|2.78|3.10(334| — | — | — | — | — | — | —
Peso/Motore in linea
Modello LEYG16M LEYG25M LEYG32M
Corsa [mm] 30 | 50 | 100|150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] Motore passo-passo |0.830.97 [1.20(1.49|1.66|1.66|1.85|2.17|2.59|2.93|3.27|3.53|2.90|3.16|3.71|4.27 |4.94 |5.43 |5.87
Servomotore |0.83|0.97|1.20|1.49(1.66(1.62|1.81|2.13|2.55(2.89(3.23|349| — | — | — | — | — | — | —
Modello LEYG16L LEYG25L LEYG32L
Corsa [mm] 30 | 50 | 100|150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso [kg] Motore passo-passo |0.84 |0.97 |1.14|1.43|1.58|1.67|1.88|2.12|2.55|2.81(3.13|3.37|2.90|3.17|3.56|4.11 |4.65|5.16 | 5.55
Servomotore |0.84|0.97 |1.14|1.43(1.58|1.63|1.84|2.08|2.51|2.77|3.09|3.33| — — — — — — —
Peso aggiuntivo [kg]
Taglia 16 25 32
Freno 0.12 | 0.26 | 0.53
Protezione motore | 0.02 | 0.03 | 0.04




Dimensioni: Motore parallelo LEYG
Nota 1) Intervallo entro cui lo stelo pud
o XA H9 prof. XA 4x OA prof. effettiva della filettatura OB muoversi quando ritorna nella

| 2x NA prof. effettiva posizione di asse 0. Assicurarsi

N A ———— n che il pezzo montato sullo stelo
© \\6 O/ tella fettatura NG non interferisca con i pezzi e le
() % I o — strutture circostanti.

Sezione XX v ) B ' Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla
m posizione di asse 0.
. x Nota 3) Il numero tra parentesi indica
\. D @\ 0] quando & cambiata la direzione di
- z } 120 ritorno alla posizione di asse 0.
XA XA H9 —
(0.5) Sezione XX
WB
Z WAWC c 4 x OA passante
+ Corsa
4xNA rof. Fine corsa VA
gffeniva della [Posizione di asse 0] Nota & VB
I filttatura NB Campo di esercizio stelo ) oXAH9 prof. XA
2 pysizione di Nota2 F—1
L Posizione di asse 0 Voa2) r_Ll
H—+HE® [Fine corsa]
(FC)
I
[y —] ol
< © © ® —{ = | hee— — - - ) Cl»
& ﬁ N LS L.
M 0.5 C
EA FA FB B + Corsa
EB Corsa A + Corsa
LEYGLOIL (Guida a ricircolo di sfere) _ LEYGOIM (Guida a bronzine)
.
Corsa standard: 50, 100, 200 - = Corsa standard: 30, 50, 100
[mm] & [mm]
L] .
Taglia| Campo corse L | DB < : r— Taglia| ~ Campo corse L | DB
a0 max 75 = %I £ ek Q- Corsa 64 max. 51.5
16 oot cosa 200max 1 105 8 | 16 | Corsa65min, corsa%0max. | 74.5| 10
Corsa 111 A max. 91 Q Corsa 91 min,, corsa 200 max. | 105
25 |Corsa 115 min, corsa 190 max. | 115 10 - 3 - Corsa 59 max. 67.5
Casa 191 min, cosa 300 max.| 133 of [ 4x0G 25 | CosaB0min, cora 185 max. | 100.5 | 12
Corsa 114 max. 975 % (0.5) passante Corsa 186 min. corsa 300 max. | 138
32 |Corsa 115min, corsa 190 max. | 116.5 | 13 Z WA 30 [G 5500r§a u max1.80 1(7)‘7‘ 16
Corsa 191 min., corsa 300 max. | 134 0158 99 M., C0rSA 169 Mél.
L + Corsa Corsa 181 min., corsa 300 max. | 144
LEYGOM, LEYGOL Comune [mm]
Taglia| Campo corse A B C DA | EA | EB | EH | EV | FA | FB | FC G |GA| H J K M NA | NB | NC
Corsa 39 max. 109 905 37
16 | Corsa 40 min., corsa 100 max. ) 52 16 35 69 83 | 41.3 8 [105| 85| 43 | 32 745 25 23 | 25.5 |M4x0.7 7 55
Corsa 101 min, corsa200max.| 129 | 110.5 | 82
Corsa 39 max. 50
Corsa 40 min,, corsa 100 max. 14151116 675
25 | Corsa 101 min., corsa 124 max. ) 20 46 85 | 103 | 525 | 11 | 145|125 | 54 | 405 | 99 | 31 29 |34 |M5x08| 8 | 6.5
Corsa 125 min, corsa 200 max. | 166.5 | 141 84.5
Corsa 201 min., corsa 300 max. 102
Corsa 39 max. 55
Corsa 40 min., corsa 100 max. 1605 | 130 68
32 | Corsa 101 min,, corsa 124 max. 25 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 50.5 |1255|38.5| 30 |40 |Méx10f 10 | 85
Corsa 125 min, corsa 200 max. | 190.5 | 160 85
Corsa 201 min,, corsa 300 max. 102
Tagia| Campocorse | OA [OB| P | Q | & | T | U | v (Wbkemseis Setomolorel wa | we |WC | X | XA [XB | Y | Z
Corsa 39 max. 25 |19 55
16 | Corsa40min, corsa 100 max. | M5x08| 10 65 15 25 79 | 7 28 80.3 | 61.8 | 81 625 | 40 | 26.5 44 3 4 225 | 6.5
Corsa 101 min., corsa 200 max. 70 | 415 75
Corsa 39 max. 35 | 26 70
Corsa 40 min,, corsa 100 max. 50 | 335
25 | Corsa 101 min,, corsa 124 max. | M6x 1.0 12 80 18 30 95 | 7 42 85.4 | 63.4 | 81.6 | 59.6 ) 54 4 5 | 265 | 85
Corsa 125 min., corsa 200 max. 70 | 43.5 95
Corsa 201 min,, corsa 300 max. 85 | 51
Corsa 39 max. 40 | 285 75
Corsa 40 min,, corsa 100 max. 50 | 335
32 | Corsa 101 min,, corsa 124 max. | M6 x 1.0 12 95 28 40 | 117 | 7.5 | 56.4 | 954 | 684 | — — ) 64 5 6 34 8.5
Corsa 125 min., corsa 200 max. 70 | 43.5| 105
Corsa 201 min,, corsa 300 max. 85 | 51

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni: Motore in linea LEYG

o XA H9 prof. XA

4 x OA prof. effettiva della filettatura OB

DI R I R R R R N I I I I I I I I I T P A S I T

O
:

Nota 1) Intervallo entro cui lo stelo pud
muoversi quando ritorna nella
posizione di asse 0. Assicurarsi

Sezione XX i _ - . 2 x NA prof. effettiva che il pezzo montato sullo stelo
——— dellafilettatura NC non interferisca con i pezzi e le
! & 4 roostants |
) strutture circostanti.
- \ © o Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla
N i x - - - - 4 posizione di asse 0.
XA XA H9 ! ! Nota 3) Il numero tra parentesi indica
T o quando e cambiata la direzione
C)\ ¢ ) di ritorno alla posizione di asse 0.
= - 1]
(0.5) Sezione XX
WB S
z WA ‘ 2
o
we v ol &
| O
©
Campo di E‘; 4 x OA passante
izio stelo N2 1) XA H9 prof. XA
Fine corsa Sseiciosieo Posizione di asse 0 Nota2) Y '§’ g pre
I [Posizione di asse 0] Neta3) 1 [Fine corsa] 3
(2] (FC) Sezione XX
} pom m i
A 1
O] e ] .| oS -0 LBl
N 6 e | T S YE oY
TS A7)
i U]
0.5 C YD || 2 S X
FA | |FB B + Corsa VB T
A + Corsa EH
LEYGOIL (Guida a ricircolo di sfere) _ LEYGOIM (Guida a bronzine)
I — .
Corsa standard: 50, 100, 200 - = = Corsa standard: 30, 50, 100
[mm] O O [mm]
Taglia| Campo corse L DB ol éi Taglia| Campo corse L DB
Corsa 90 max. 75 [S) Corsa 64 max. 51.5
16 et min. cosa 200 max 105 8 16 | CorsaB5min,corsa%max. | 74.5| 10
Corsa‘ﬂ MK, 91 O Q\ Corsa 91 min, corsa 200 max. | 105
25 | Corsa 115 min, corsa 190 max. | 115 10 - — B = Cor§359 ma. 67.5
Corsa 191 min. corsa 300 max, | 133 ! (0.5 4x0G 25 | Corsa 60 min., corsa 185max. | 100.5 | 12
Corsa 114 max. 975 Q& Z WA passante Corsa 186 min., corsa 300 max. | 138
: - Corsa 54 max. 74
32 | Corsa 115min., corsa 190 max. | 116.5 | 13 -
Corsa 191 min. corsa 300 max. | 134 L +Corsa 32 | Corsa 55 min,, corsa 180 max. | 107 16
: Corsa 181 min., corsa 300 max. | 144
LEYGOM, LEYGOL Comune [mm]
Taglia| Campocorse Mt Senvomoorel g | | pa [ Ep [ EB | EH | EV | FA | FB|FC| G |GA| H | J | K | NA|NC
Corsa 39 max. 37
16 [ Cosadomin,coatooma | 743 | 177 1% 5| 46 | 35 | 60| 83 |413| 8 |105| 85| 43 |32 |425|25 | 23 |Wex07| 55
Corsa 101 min, corsa200max. | 194.3 195 112 82
Cosa 39 ma 2064 | 2026 | 1155 -2
Corsa 40 min., corsa 100 max. ) ) ) 675
25 | Corsa 101 min., corsa 124 max. ) 20 45 85 | 103 | 52.5 | 11 145|125 | 54 | 405 | 53.5 | 31 29 [M5x08| 6.5
Corsa 125 min, corsa200max. | 231.4 227.6 | 1405 | 845
Corsa 201 min., corsa 300 max. 102
Corsa 39 max. 55
Corsa 40 min,, corsa 100 max. 228.9 128 68
32 | Corsa 101 min., corsa 124 max. 25 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 50.5|68.5|38.5| 30 [M6x10| 85
Corsa 125 min, corsa 200 max. | 258.9 - 158 85
Corsa 201 min,, corsa 300 max. 102
Motore passo-passo
Taglia| Campocorse |OA|OB| P | Q | S | T | U | v e V[gemmm‘”e WA |WB|WC| X | XA |XB|YD| Z
Corsa 39 max. 25 [ 19 55
16 | Corsad0min, corsa 100max. |M5x0.8| 10 65 15 25 79 | 7 28 61.8 62.5 40 | 26.5 44 3 4 24 6.5
Corsa 101 min., corsa 200 max. 70 | 415 75
Corsa 39 max. 35 | 26 70
Corsa 40 min., corsa 100 max. 50 | 33.5
25 | Corsa 101 min, corsa 124 max. [M6x 1.0{ 12 80 18 30 95 | 7 42 63.4 59.6 i 54 4 5 26 | 85
Corsa 125 min, corsa 200 max. 70 | 435 95
Corsa 201 min., corsa 300 max. 85 | 51
Corsa 39 max. 40 | 285 75
Corsa 40 min., corsa 100 max. 50 | 33.5
32 | Corsa 101 min,, corsa 124 max. [M6x 1.0| 12 95 28 40 | 117 | 7.5 | 56.4 | 68.4 — i 64 5 6 32 | 85
Corsa 125 min, corsa 200 max. 70 | 43.5| 105
Corsa 201 min, corsa 300 max. 85 | 51




Dimensioni
Motore parallelo
16 A
Con protezione motore/LEYG251B-C1C
32 C
o
&
N/ 9 §
\/ 8
g
Cavo motore (2 X 85) )
5
X M oS
L
Y
[mm] [ N
Taglia| T2 | Xz 7 i
16 | 7.5 |83 ]
25 | 7.5 |88.5
32 | 75 | 985 a
Materiale protezione motore:
Resina sintetica
Motore in linea
16 A
Con protezione motore/LEYG25DCB-L1C
32 C
L1\ L F § R
> L
7i, (@] ® -
—_— !
! Xo
L A
[\
I~
}— © T
L
[mm]
Taglia Campo corse A T2 | Xe L H | CV
16 Corsa 100 max. 177 75 | 665 | 35 |50 4
Corsa 101 min., corsa 200 max. | 197 ' '
o5 Corsa 100 max. 209.5 . 68 4 | 61 4
Corsa 101 min., corsa 300 max. | 234.5 o o 5| 545
32 Corsa 100 max. 282 75 |735| 60 |76 |68.5
Corsa 101 min., corsa 300 max. | 262 ' ' ’

16 A
Con freno/LEYG2500 B-L1B
32 C
g
Cavo motore (2 x @5) 9 g
g
©
N
2
i 2
2
D)
[mm] :
Tadlia Motore passo-passo | Servomotore I:I {
W x [w [ x )
16 |105.8|124.3|106.5 | 125
25 1039|1259 |100.1 | 1221 (
32 1114|1384 — | — >
16 A
Con freno/LEYG25DCIB-CB
32 C
g
8 u
(S
Cavo freno (23.5) 8
g
3
E
Cavo motore (2 x 95) 3
-L[ Y
)
f
‘ 2 VB
A
[mm]

Motore passo-passo[Servomotore

Motore passo-passo[Sen/omotore

Taglia| Campo corse
o P A VB

Corsa 100 max. 218.3 219

16 - 105.8 106.5
Corsa 101 min,, corsa 200max. | 238.3 239
Corsa 100 max. 246.9 2431

25 ’ 103.9 100.1
Corsa 101 min., corsa 300 max. | 271.9 268.1
Corsa 100 max. 271.9 —

32 - 111.4 —
Corsa 101 min, corsa 300 max. | 301.9 —

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Supporto
Viti di montaggio corpo
(0] & (¢]
E@ﬁ & u )
m o
w = < J x
ﬁ@i @ u
° © © e 2 x OA filettatura
- profondita effettiva OB 2 x oG passante
(0.5)
™ WC + Corsa ST
A\Precauzione
Non installare il corpo usando solamente un supporto.
Il supporto deve essere usato solo per tale scopo. [mm]
Taglia Modello Campo corse EB G GA OA OB ST wC X
Corsa 100 max. 55
1 LEYG-S01 69 4.3 32 M5 x 0.8 10 16 44
6 G-5016 Corsa 101 min., corsa 200 max. X 75
Corsa 100 max. 70
- 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 54
25 LEYG-S025 Corsa 101 min., corsa 300 max. X 95
Corsa 100 max. 75
2 LEYG- 2 101 5.4 50.5 M6 x 1.0 12 22 64
8 G-503 Corsa 101 min., corsa 300 max. X 105

= Con il supporto sono comprese due viti di montaggio del corpo.



I Grafico momento

Condizioni di selezione

.....................................................................................................

......................................................................................................

Verticale Orizzontale
L L L
L
m m
Posizione di montaggio [ ‘ ‘ “
ININI | - oy
“ em
|
[ 1
Max. velocita [mm/s] 200 max. 200 max. 400
Grafico (tipo con guida a bronzine) @, ®,® —
Grafico (modello con guida a ricircolo di sfere) ®,® @, ©,
Montaggio verticale, guida a bronzine
(1 Corsa 50 max. (2) Corsa superiore a 50
100 100
FLEYG32MOI FLEYG32MO
2 ~_LEYG25MO] 2 OEvesnmo =
€ \ c I~~~
Ray——= g 10
o — o F
'§ ——LEYG16MO — ~ -§ FLEYG16MO
3 = 3
© ©
@ 1 @© 1
2] 2]
3 3
= =
0.1 0.1
10 100 10 100
Distanza eccentrica L [mm] Distanza eccentrica L [mm]

= || limite del peso del carico verticale varia a seconda del "passo” e della "velocita“.

Montaggio verticale, guida a ricircolo di sfere

(3 Corsa 30 max.

(@) Corsa superiore a 30

100 ; ; 100 g
~ o~ | ~
= LEYG25L0] =
E 1 — E —
.% —= -% ——LEYG16LO
o —LEYG16LO - © ]
(0] ~ [0}
© ™~ ©
© 1 © 1T
[} [}
3 3
= =

0.1 0.1

10 100 10 100
Distanza eccentrica L [mm] Distanza eccentrica L [mm]

= |l limite del peso del carico verticale varia a seconda del "passo” e della "velocita“.

. l‘ E Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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2=
L9
= ©
o=
a#
&<




......................................................................................................

......................................................................................................

Grafico momento

Montaggio orizzontale, guida a bronzine

® L =50mm ® L =100 mm
10 = T T T 10 — -

———— | EYG32M[] —fLEYG32MO]

— [LEYG32MO R — S

(=2 — (=2 Wi

= —— 5PV = CEEEEE —ILEYG25MOI

Q w\m I Q ] =

2 D 2 7

g 1pLEYG16MO_L == | LEYGI6M] . =LEYG16MO

@ @ FLEYG16MO

© ©

2 2

jo) (O]

o o

0.1 0.1
10 50 51 100 10 50 51 100
Corsa [mm] Corsa [mm]
* Impostare la velocita ad un valore inferiore o pari ai valori indicati sotto.
Tipo di motore LEYGOMOA LEYGOMOB LEYGOMOC
Motore passo-passo (Servo/24 VDC) 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s
Servomotore (24 VDC) 200 mm/s 200 mm/s 125 mm/s

« Per le specifiche indicate sotto, azionare il sistema con il "peso del carico” indicato nel grafico x 80%.

+ LEYG25MAA/Servomotore (24 VDC), Passo 12

Montaggio orizzontale, guida a ricircolo di sfere

@ L=50mm Max. velocita = 200 mm/s max.

L =100 mm Max. velocitd = 200 mm/s max.

10 [ : : 10 ,
LEYG32LO = LEYG32L) LEYG32LO
E; — n 5, LEYG32LO 1]
£ : || |LEYG25LO] £ LEYG2SLO 7~ | |
o Q ~
% 1 LEYG25LE!7\ % 1 oy LEYG25L|EI N
S ——LEYGi6L0T LEYG16LO o LEYG16LO] ~
3 3 LEYG16LO
(o] (o]
3 3
o o
0.1 0.1
10 30 31 100 101 10 30 31 100 101
Corsa [mm] Corsa [mm]
(@ L=50mm Max. velocita = oltre 200 mm/s L =100 mm Max. velocita = oltre 200 mm/s
10 : 10
i
3 LEYG32LD 2 LEYG32L0]
= LEYG25L0] £ LEYG25LO)
8 LEYG16LO] 8
8 1 8 TILEYG16LO
S S
(o] (o]
3 3
o o
0.1 0.1
10 30 31 100 101 10 30 31 100 101
Corsa [mm] Corsa [mm]
Utilizzo del MGPM con funzioni di arresto
LEYGOM (guida a bronzine)
A\ Precauzione 100
E L)) Precauzioni per l'uso Fig. a 50 [\l ae i e i e e
o -~ : : : a0
rs) Nota 1) Se si usa uno stopper, selezionare un ! 5 30
_"I m modello con corsa 30 0 meno. : X, 20 FLEYG25M -7 NN - e e eosbanee
Nota 2) LEYGOL (guida a ricircolo di sfere) €
O O O O non pud essere usato come stopper. IS 10
Nota 3) Nelle serie con stelo guidato non & P 5 sk
ST consentita la collisione del pezzo : Fig. b o 3 |-
II lavorato (Fig. a). ; 2
Nota 4) Il corpo non deve essere montato 1 R H f f
II all'estremita. Va montato sulla parte 5 10 20 30 40 50

superiore o inferiore (Fig. b).

Velocita di spostamento v [m/min]




Grafico velocita—carico verticale

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Servomotore (24 VDC)
M M
LEYG16 . O LEYG16 |AC]
10 10
8 = 8 m
_ Passo 2.5: LEYG16[C _ Passo 2.5: LEYG16AC
2 \ 2
g 6 g 6
£ £
5] \ 5]
> >
§ 4\ ; g ¢ o
S Passo 5: LEYG16\'B E Passo 5: LEYG16]'AB
o o
2 \\ Passo 10: LEYG1 6’\|f|A 2 Passo 10: LEYG1 6’{'AA*
. \ N R .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]
M M
LEYG25| O LEYG25 A
15
30
Passo 3: LEYG25Y'C
= = Passo 3: LEYG25Y'AC
X, = 10
Qo Q<
g 20 8
z z
[ [}
2 Passo 6: LEYG25!'B 2
o o
E - 5 Passo 6: LEYG25\'AB
(&) 10 \ (&)
. = M
Q%SSLZLEYG%LA Passo 12: LEYG25Y'AA
0 N 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]
LEYG32Y'O
50
40 = P2550 4 LEYG32Y'C
g” \
§ 30
g
8 20 ~(Passo 8: LEYG32!'B
£ \
o
10 \ \ @; LEYG32YA
0 B
0 100 200 300 400 500 600
Velocita [mm/s]

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Grafico di conversione forza

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Servomotore (24 VDC)

LEYG16)'O LEYG16YAO
160 T T 120 T T
I Passo 2.5: LEYG16{'C , Passo 2.5‘: LEYGTGYAC |
140 I i !
L 100 5 M T
20 Passo 5: LEYG16!'B >/ E | Passo f LEVEREIAs o= :
1
z F " y ! Z  golPasso 10: LEYG16YAA i
© 100 —Passo 10: LEYG16[A + © !
£ i : £ i |
a 80 ! & 60 1
© © r
5 60 : 5 40 — | i
i I i e :
40 I ;l/ A’_//: r / L’/ :
20— — ; 20 '
[ — | 1 F :
0 H : : : : H 0 : : : : : H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valore impostato della forza di spinta [%)] Max. 85% Valore impostato della forza di spinta [%)] Max. 95%
M M
LEYG25)'O LEYG25)'A0
500 140 x {
L . M
b Passo3:LEYG25)'C /‘. 120 Pass? 3:LEYG25LAC L
. : M |
400 / I Passo 6: LEYG25YAB | > :
1
— L . — 100 - . M L
E : Erce G LEYG25MB E | Passo 12: LEYG25 LAA :
g 300 4 b -
£ H £ 80 !
o ' o}
@ t 7] L | _—
5 / e S 60 |
§ 200/ : Passo 12: LEYG25Y'A 8 )? :
5 ! asso 12: 5 r
LE L E// /:L L LE 0 E
100 — —— I l/—/""'
1
| . 20 — :
Foo 1 < Max. 65% | '
0 H . . H . . 0 . . . . . H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Valore impostato della forza di spinta [%)] Valore impostato della forza di spinta [%)] Max. 95%
LEYG32)' O i spi ivello di tr i
L <Forza di spinta e campo livello di trigger> Senza carico
800 I I Velocita ( Forza di spinta (;/elocité (VF?rza éﬁ spinta
F Modello | dispinta | (Valorediingresso Modello i spinta alore di ingresso
700 Passo 4: LEYG32YC [mr%/s] impostazigne) [mm/s] impostazione)
| y i
F 1a4 30% a 85% 1a4 40% a 95%
Passo 8: LEYG32!'B !
_ 600 - : LEYG16YO| 5a20 | 35%a85% | LEYGIBYOA| 5a20 | 60%a95%
Z [ ! 0, O, 0, O,
= 500 -Passo 16: LEYG32"|fIA 0 21a50 60% a 85% 21a50 80% a 95%
€ L - 1a4 | 20%a65% 1a4 | 40%a95%
[oX
@ 400 : LEYG25YDO| 5a20 | 35%a65% | LEYGS'DA| 5220 | 60%a95%
o r il 21a35 | 50% a65% 21a35 | 80%a95%
g 300 , ! 1a4 20% a 85%
L r ! ( ! d °
200 : — | __,J: LEYG32YD| 5220 | 35%a85%
P /——l—*‘/ : 21230 | 60% a85%
100 L — - Nota) Per il carico verticale (verso l'alto), la forza di spinta (massima) deve
0 H ) ) ) ) H essere impostata come indicato di seguito e il dispositivo deve essere
30 40 50 60 70 80 920 azionato con un carico inferiore a quello indicato di seguito.
Modello | LEYG16Y'0 | LEYG25Y0 | LEYG32YO|LEYG16YJA |LEYG25YDA
Valore impostato della forza di spinta [%] [Max. 85% Passo AlBlclAalBIClAlBIClAIBICIATIB]C
Carico [kg] |0.5] 1 |25[/15] 4 |9 |25] 7 |16[05] 1 |25(05[15]| 4
Forza di spinta 85% 65% 85% 95% 95%




Codici di ordinazione

Servomotore AC (100/200 W)

LEY [25][ [s2/Bl-

Taglia
2
3—2 Corsa [mm]
—_— 30 a 500 .
o . . « Per i dettagli, Filettatura stelo
Posizione di montaggio motore vedere la tabella _ | Stelo filettato femmina
— i i ' tto.
Tipo con montaggio dall'alto sotto ul. Stelo filettato maschio
R Lato destro (E compreso 1 dado estremita stelo)
L Lato sinistro
D Tipo in linea l—
P Opzione motore
— Senza opzione
Passo [mm] B Con freno™
Simbolo LEY25 LEY32* * Per corse pari o inferiori a 30 di taglia 25 con
A 12 16 (20) [Posizione di montaggio motore: Tipo con
montaggio dall'alto o tipo parallelo lato
B 6 8 (10) destro/sinistro], quando si seleziona [Con freno],
C 3 4 (5) il motore sporge dall'estremita del corpo.

# || valore tra () corrisponde alla taglia 32 quando
si seleziona [Posizione di montaggio del motore:
Tipo di montaggio dall'alto/lato sinistro]. (Passo
equivalente compreso rapporto pulegge [1.25:1])

e Tipo di motore

Selezionare dopo aver controllato l'interfaccia
con ad esempio i pezzi.

Simbolo Tipo U[SV(\:I']'[ a Taglia attuatore | Controllori compatibili
_s2* | AC servomotore 100 25 LECSALI-S1
S3 (Encoder incrementale) 200 32 LECSALI-S3
S6* AC servomotore 100 25 LECSB[I-S5
S7 (Encoder assoluto) 200 32 LECSBLI-S6

+ Tipi di motore: Solo per S2 e S6, il suffisso del codice del controllore compatibile sara S1 e S5.

* Tabella corse applicabili

Montaggio

Fori filettati su estremita (standard)
Fori filettati lato inferiore
Piedino
Flangia anteriore
Flangia posteriore
Cerniera femmina

* Quando si seleziona la posizione di
montaggio del motore [Tipo in linea], non &
possibile selezionare [Piedino], [Flangia
posteriore] né [Cerniera femmina].

# La squadretta di montaggio viene consegnata
unitamente al prodotto ma non assemblata.

* Nel caso in cui i tipi di montaggio siano
[Flangia anteriore], [Flangia posteriore] o [Fori
filettati estremita] con cantilever orizzontale,
mantenersi entro i seguenti limiti di corsa.

+ LEY25: 200 max. +LEY32: 100 max.

# |n caso di [Cerniera femminal, usare
I'attuatore entro il seguente limite di corsa.
+ LEY25: 200 max. +LEY32: 200 max.

* Flangia posteriore “G” non disponibile per
LEY32.

oo m|ir|c

Tipo di cavo cilindro™ e—

Corsa [mm] Campo corse = Senza cavo
Modello 30 | 50 |100|150|200|250|300|350(400{450|500| (eqjizzabili [mm] S Cavo standard
LEY25 o o/lo/0o 0 @000 — | — 15 a 400 R Cavo robotico (cavo flessibile)
LEY32 o o/ oo 0o 0o 0o @0 @ 20 a 500 * Il cavo motore e il cavo encoder sono
compresi. (E compreso anche il cavo freno
* Consultare SMC per la realizzazione di corse intermedie. se si seleziona l'opzione “Con freno”).
Lunghezza cavo™ [m] e
= Senza cavo Tipo di controllore e
2 2 Controllori compatibili | Tensione d'alimentazione
5 5 — Senza controllore
A 10 Al LECSA1 100V ai120V
* Comune per A2 LECSA2 200V a 230V Connettore /O e—
encoder/motore/cavo freno B1 LECSB1 100V ai2oV — | Senza connettore
Controllori compatibili B2 LECSB2 200 V a 230 V H Con connettore

Tipo con ingresso a impulsi
(Per encoder incrementale)

Xfij

Tipo : !i

= N

Tipo con ingresso a impulsi
(Per assoluto encoder)

;S

Serie LECSA1, LECSA2

LECSB1, LECSB2

+ Encoder incrementale a 17 bit compatibile
Caratteristiche
+ Interruttore di servoregolazione

+ Funzione di posizionamento (max. 7 ingressi)

« Encoder assoluto a 18 bit compatibile

+ Con attacco di comunicazione RS422 (compatibile
con il touch panel di Mitsubishi Electric)

+ Ingresso analogico per comando velocita e coppia

Motore Servomotore AC Servomotore AC
compatibile (Encoder incrementale) S2, S3 (Encoder assoluto) S6, S7
Tensione 100 a 120 VAC (50/60 Hz) 100 a 120 VAC (50/60 Hz)

d'alimentazione 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina di rferimento

Pagina 1022

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.

Prodotto raccomandato

&

Serie LECS - Controllore - pagina 1022

Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999

Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927

Serie LES - Slitte elettriche - pagina 969

Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993




Specifiche Servomotore AC LEY

Modello LEY25S5(Parallelo)/LEY25DS%(In linea) LEY32S% (Parallelo) LEY32DS# (In linea)
30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250,
Corsa [mm)] Nota 1)
300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Cari Orizzontale Nota?) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
arico[kg]
Verticale 8 16 30 9 19 37 12 24 46
Forza di spinta [N] "o'2 2 652131 |127a255 | 2422485 | 792157 | 1542308 | 294 2588 | 98 a 197 | 192 a 385 | 368 a 736
(Valore impostato: 15 a 30%)
Q| Max. a 300 900 450 225
% velocita Nz S;r;!)o 305 2 400 600 300 150 1200 600 300 1000 500 250
£| Y [mm/s] 405a500 | — - - 800 400 200 640 320 160
%, Velocita di spinta [mm/s] Nota 5) 35 max. 30 max. 30 max.
i‘é Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5000 5000
& | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02 +0.02
Passo [mm] (compreso rapporto pulegge) 12 [ 6 [ 3 20 10 [ 5 [ 16 [ 8 [ 4
Resistenza a urti/vibrazioni [m/s2] Nota 6) 50/20 50/20
Funzionamento Vite a ricircolo di sfere + cinghia [1:1]/Vite a ricircolo di sfere | Vite a ricircolo di sfere + cinghia [1.25:1] [ Vite a ricircolo di sfere
Tipo di guida Boccola di scorrimento (stelo pistone) Boccola di scorrimento (stelo pistone)
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione) 90 max. (senza condensazione)
00 Taglia motore 100 W/0J40 200 W/OJ60
55| Tipo di motore Servomotore AC (100/200 VAC) Servomotore AC (100/200 VAC)
‘ég Tipo motore S2, S3: Encoder incrementale a 17 bit (risoluzione: 131072 impulsi/giro)
@® | Encoder Tipo motore S6, S7: Encoder assoluto a 18 bit (risoluzione: 262144 impulsi/giro)
£ | Tipo Nota?) Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
22| Forza ditenuta [N] 131 255 485 157 308 | 588 197 | 385 | 736
%ﬁ Assorbimento [W] a 20°C Nota8) 6.3 7.9 7.9
& | Tensione nominale [V] 24 VDC_3,,

Nota 1) Consultare SMC per la realizzazione di corse intermediarie diverse da quelle indicate sopra.

Nota 2) Questo ¢ il valore massimo per il carico orizzontale (guida esterna richiesta). Il carico effettivo dipende dalle condizioni della guida esterna. Controllare
mediante dispositivo.

Nota 3) Il campo di impostazione della forza per "Operazione di spinta" con modo controllo coppia, ecc. Impostarlo facendo riferimento al "Grafico conversione forza".

Nota 4) La velocita ammissibile variera a seconda della corsa.

Nota 5) La velocita di collisione ammissibile per "Operazione di spinta" con il modo controllo coppia ecc.

Nota 6) Resistenza agli urti: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare alla vite
di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro 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 il cilindro in stato iniziale).

Nota 7) Solo quando si seleziona I'opzione “Con freno”.

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Peso
Peso del prodotto kgl
Serie LEY25S0 (Posizione di montaggio motore: Parallelo) LEY32S0O (Posizione di montaggio motore: Parallelo)
Corsa [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
£ |Encoder incrementale | 1.31 | 1.38 | 1.55 | 1.81 | 1.99 | 2.16 | 2.34 | 251 | 2.69 | 2.42 | 253 | 2.82 | 3.29 | 3.57 | 3.85 | 4.14 | 4.42 | 470 | 4.98 | 5.26
£
=
é. Encoder assoluto | 1.37 | 1.44 | 1.61 | 1.87 | 2.05 | 2.22 | 2.40 | 2.57 | 2.75 | 2.36 | 2.47 | 2.76 | 3.23 | 3.51 | 3.79 | 4.08 | 4.36 | 4.64 | 4.92 | 5.20
Serie LEY25DS0O (Posizione di montaggio motore: In linea) LEY32DS0O (Posizione di montaggio motore: In linea)
Corsa [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
[
£ |Encoder incrementale | 1.34 | 1.41 | 1.58 | 1.84 | 2.02 | 2.19 | 2.37 | 2.54 | 2.72 | 2.44 | 2.55 | 2.84 | 3.31 | 3.59 | 3.87 | 4.16 | 4.44 | 472 | 5.00 | 5.28
£
=
§ Encoder assoluto | 1.40 | 1.47 | 1.64 | 1.90 | 2.08 | 2.25 | 2.43 | 2.60 | 2.78 | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.25 | 3.53 | 3.81 | 4.10 | 4.38 | 4.66 | 4.94 | 5.22
Peso aggiuntivo kgl
Taglia 25 32
Encoder incrementale 0.20 | 0.40
Freno
Encoder assoluto 0.30 | 0.66
Stelo filsttato maschio Filettatura maschio 0.03 | 0.03
Dado 0.02 | 0.02
Piedino (2 set comprese le viti di montaggio) 0.08 | 0.14
Flangia anteriore (viti di montaggio comprese)
Flangia posteriore (compresi viti di montaggio) 017 1 0.20
Cerniera femmina (compreso perno, anello di ritegno e viti di montaggio) 0.16 | 0.22
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Dimensioni: motore parallelo

Posizione di rilevamento fase Z encoder o2 X
w
N i
21 > 1 H prof. effettiva
© + 8 Campo di esercizio stelo N2 ) - - - ': 8 E della filettatura C
(Corsa + 4 mm)
Il I — =
|_
[5) [ | | ©
""" - j [
+ = ' - ) = g — E E E E— E &
_ .. —
° - | FRO2EC
D& i} : 4 x O1 prof. eﬂeﬁtiva
M 5 L B + Corsa Y [IKNead della filettatura
S A + Corsa M
EH
Nota 1) Intervallo entro cui lo stelo pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. Assicurarsi
che il pezzo montato sullo stelo non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
Nota 2) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal fine corse del lato motore.
Nota 3) La direzione del piano chiave estremita stelo (CIK) varia a seconda dei prodotti.
[mm]
Taglia Ca”‘[[’n"mcf’se A B c D | EH | EV H J K L M Or R s
15a100 | 1305 | 116
25 13 20 44 455 | M8x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 46

105a400 | 1555 | 141

20a 100 | 148.5 | 130
32 13 25 51 56.5 | M8 x 1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60
105a500 | 178.5 | 160

Encoder incrementale Encoder assoluto
Taglia Cam[fnon%orse T U Y V Senza freno Con freno Senza freno Con freno
W X Z W X Z W X Z w X Z
15a 100
25 92 1 26.5 40 87 120 141 [ 1239 |156.9 | 15.8 | 824 | 1154 | 141 |123.5 |156.5 | 15.8
105 a 400
20 a 100
32 118 1 34 60 88.2 | 128.2| 171 | 116.8 |156.8 | 17.1 76.6 |116.6 | 17.1 |116.1 |156.1 | 17.1
105 a 500

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni: motore in linea

Posizione di rilevamento fase Z encoder Nota 3)

4 x O1 prof. effettiva
della filettatura R

H prof.

della filettatura C

effettiva

2+1
Campo di esercizio stelo "o 1)
(Corsa +4 mm)
o) I |
L i |
—- - S -H s E = = + iy
[ | |
=) = | |
3 . i { - \cole
T 1 :
ov L B + Corsa W K=?
M
A + Corsa EH
S
Nota 1) Intervallo entro cui lo stelo pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. Assicurarsi
che il pezzo montato sullo stelo non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.
Nota 2) La prima posizione di rilevamento della fase Z dal fine corse del lato motore.
Nota 3) La direzione del piano chiave estremita stelo ((JK) varia a seconda dei prodotti.
[mm]
Taglia C"‘”[‘rffrg‘]”se C D | EH | EV H J K L M O1 R S T U
15a 100
25 13 20 44 455 M8 x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 45 46.5 1.5
105 a 400
20 a 100
32 13 25 51 56.5 M8 x 1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60 61 1
105 a 500
Encoder incrementale Encoder assoluto
Taglia Can;rr;]o"c];)rse B \ Senza freno Con freno Senza freno Con freno
A w Z A w Z A W Z A w Z
15a100 | 136.5 238 274.9 233.4 2745
25 40 87 14.6 123.9 16.3 82.4 14.6 123.5 16.3
105 a 400 | 161.5 263 299.9 258.4 304.5
20a 100 | 156 262.7 291.3 251.1 290.6
32 60 88.2 171 116.8 17.1 76.6 171 116.1 17.1
105 a 500 | 186 292.7 321.3 281.1 320.6
A
. . . 25 [mm]
Filettatura maschio estremita/LEY 35 OOoB-0O0OMm
C Taglia| B1 | C1 | Hi | L1 | Le MM
s 25 | 22 |205| 8 |38 |[235| M14x1.5
= - 32 | 22 |205| 8 |42.0[235| M14x1.5

Piano chiave B1

Hi

«La misura L1 si riferisce a quando I'unita € nella
posizione di 0 asse. In questa posizione, 2 mm

all'estremita.



Grafico velocita—carico verticale

LEY?25[] (Posizione di montaggio motore: parallelo/in linea)

40

35

Passo 3: LEY25C1C
30

25

20
Passo 6: LE

2500B

Carico verticale [kg]

sso 12: LEY2500A

1

600
Velocita [mm/s]

800 1000

1200

LEY32[] (Posizione di montaggio motore: Parallelo)

LEY32D (Posizione di montaggio motore: In linea)

N N N

Passo 4: LEY32DCIC

asso 8: LEY32D1B

1
1
1
1
1
a

I—— —

Passo 16: LEY32D[IA —

I
=9l

50 50
45 45
40 —— Passo 5: LEY3200C 40
o 35 @ 35
2 30 L 30
ks} k]
= o5 S 25 o=
> Passo 10: LEY32(1B >
8 0 eee === 8 20
[ 5]
O 15 o 15
Passo 20: LEY320JA L — b
= e e ____-___l 10
5 5
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200
Velocita [mm/s]

400 600 800

Velocita [mm/s]

1000 1200

1400

x Durante il trasferimento verticale del peso del carico, é richiesta “Opzione rigenerazione” secondo le condizioni di carico indicate sotto. Ordinare

“Opzione rigenerazione” a parte.

Condizioni richieste per “Opzione rigenerazione”

Modello LEY25S2/LEY25DS3 LEY32SE (Parallelo) LEY32DSE (In-linea)
Passo A B C A B C A B C
Carico verticale [kg] 8 16 30 9 19 37 12 24 46
Condizioni carico verticale [kg] Richiesta Nota) Non necessaria| 20min. |Nonnecessaria 20 min.

Nota) Per il trasferimento verticale, “Opzione rigenerazione” &€ necessaria a prescindere dal peso

del carico.
Velocita corsa ammissibile mm/s
[ ]
Modello Servomotore Passo Corsa [mm]
AC  [Simbolo] [mm] | 30 | 50 ] 100 [ 150 [ 200 [ 250 | 300 [ 350 [ 400 [ 450 | 500
A 12 900 600
LEY250
Posizione di montaggio motore: 1 /(IJIIO 4\({)\/ B 6 450 300
Modello parallelofin inea C 3 225 150
(Velocita rotezione motore) (4500 rpm) (3000 rpm)
A 20 1200 800
LEY320
Posizione di montaggio motore: 200 W B 10 600 400
Paralel 6o | C 5 300 200
(Velocita rotazione motore) (3600 rpm) (2400 rpm)
A 16 1000 640
LEY32D
Posizione di montaggio motore: 200 W B 8 500 320
In linea /1360 C 4 250 160
(Velocita rotazione motore) (3750 rpm) (2400 rpm)

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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Grafico di conversione forza

LEY25[] (Posizione di montaggio motore: parallelo/in linea)

Forza [N]

500
400 /
Passo 3: LEY2501C
300 /
200 /
Passo 6: LEY25(1B
100 |
— Passo 12: LEY2500A
0 |
10 20 30 40

Limite coppia/valore comando [%)]

LEY32[1 (Posizione di montaggio motore: Parallelo)

LEY32D (Posizione di montaggio motore: In linea)

Forza [N]

600

500

ped

// Passo 5: LEY3200C—

400

300

/

200

Passo 10: LEY32(1B

100

/—(

Passo 20: LEY3201A

0

10

20 30 40
Limite coppia/valore comando [%]

800

700

600
_ 500 Passo 4: LEY32DOC—
z
< 400
ks

300 ~

Passo 8: LEY32DIB—
200
100 Passo 16: LEY3|2DDA_
0 I I
10 20 30 40
Limite coppia/valore comando [%]

1 Tipo di motore: per limite coppia con encoder incrementale, parametro n. PC12/il valore del comando coppia interna deve essere impostato sul 30% max.
#2 Tipo di motore: per limite coppia con encoder assoluto, parametro n. PC13/il valore del comando uscita massima coppia analogica deve essere impostato sul 30% max.

Carico laterale ammissibile su estremita stelo (guida)

Carico laterale ammissibile su estremita stelo: F [N]

100

10

LEY320

LEY250

100

200 300 400 500 600
Corsa [mm]

[Corsa]
= [Corsa prodotto] + [Distanza dall'estremita stelo
al centro di gravita del pezzo]

F
1 Pezzo

Centro di
gravita
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Unita di traslazione elettrica - Serie LES 969

D I I R I R I R I R P P I I I I I A A S

SVC

O

Slitta elettrica

Serie LES

08, 916, 025 LISTED
(Eccetto tipo con servomotore AC)

I Caratteristiche

* Facile da impostare e lunga durata.

+ Forza, velocita e posizionamento regolabili.

+ Disponibili 2 tipi di motore.

+ Disponibile modello simmetrico e tipo con motore in linea.

I Codici di ordinazione

2
LESH [8][RI[ [J]-[50] DDD-@E@@ 53
. =
Montaggio controllore 82
— | Montaggio con viti (%E
Taglia D Nota) | Montaggio guida DIN
8 Nota) Guida DIN non compresa.
T Ordinarla a parte
_16
25 Lunghezza cavo I/0
— Senza cavo
1 1.5m
Tipo di motore ® 3 3m
_ Motore passo-passo 5 5m
(Servo/24 VDC)
Servomotore ® Tipo di controllore
- (24 VDC) — | Senza controllore
* LESH25D con servomotore 1N | Con controllore senza programmazione (NPN)
non disponibile ;
S o 1P | Con controllore senza programmazione (PNP)
Tipo di vite di trasmissione ® 6N | Con controllore (NPN)
Simbolo Passo vite [mm] 6P | Con controllore (PNP)
LESH8[] [LESH16[]|LESH25[]
K 4 5 8 ¢ unghezza cavo cilindro
J 8 10 16 — Senza cavo
1 1.5m
Tipo a traslazione 3 3m
® elettrica Corsae 5 5m
R |Modello standard Corsalmmll 54 | 75 (100|150 Nota 4) Altre lunghezze si
D [Tipo con motore in finea  -Modello realizzano su richiesta.
L | Tipo simmetrico LESHED o 0 — |- ¢ Tipo di cavo cilindro
LESHSLLLESHSR [ O | @ | — | — P
LESH16D o — | 0| — — | Senza cavo
LESH16L,LESHI6R| O | — | @ | — S | Cavo standard
LESHSRLESHSL | @ | — | @ | @ R | Cavo robotico (cavo flessibile)
@ Con bloccaggio/senza bloccaggio .
QO Solo senza bloccaggio ¢ Montaggio
— Senza supporto laterale
Motore con freno & H Con supporto laterale (4 pz.)
— [ Senza freno Nota 3) Applicabile solo a LESHOID.
B | Con freno Nota 1) ¢ Corpo

Nota 1) Non applicabile ad —

! Base
una corsa di 50 con = -
corpo taglia 8 e S | Specifica antipolvere Nota 2)

16.00R e LESHOL Nota 2) Sulla testata anteriore & montato
un raschiastelo.

‘)

Serie LEC - Controllore - pagina 1018
Serie LECP1 - Controllore - pagina 1014

I Raccomandazione prodotto

Prodotti correlati

‘l | prodotti in stock possono essere soggetti a modifiche senza preavviso

Componenti in stock per consegna rapida

LESH8RJ-75-R36P3
LESH16RJ-100-R36P3
LESH25RJ-150-R36P3
LESH8RK-75-R36P3

LESH16RK-100-R36P3
LESH25RK-150-R36P3
LESH8RJ-75B-R36P3
LESH16RJ-100B-R36P3

LESH25RJ-150B-R36P3
LESH8RK-75B-R36P3

LESH16RK-100B-R36P3
LESH25RK-150B-R36P3

l!!] E Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.

Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999

Serie LEJ - Cilindri senza stelo ad alta rigidita - pagina 914
Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943

Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993



Specifiche
Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Modello LESH8 LESH160 LESH250
Corsa [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
) Orizzontale 2 1 6 4 9 6

Carico kgl "= =9 1700 Hicale 0.5 0.25 2 1 4 2
° Forza di spinta [N] da 30% a 709% Nota2) Nota3) 6ai5 4a10 23.5a55 15a35 77 a 180 43 a 100
S | Velocita [mm/s] Neta 1) Nota 3) 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 150 20 a 400
g Velocita di spinta [mm/s] 10a20 20 10a20 20 10a20 20
g Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5,000
£ | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.05
5‘§ Passo vite [mm] 4 8 5 [ 10 [ 8 [ 16
& | Resistenza a urtifvibrazioni [m/s?] Mo 4 50/20

Funzionamento Vite di scorrimento + cinghia (tipo R/L), vite di scorrimento (tipo D)

Tipo di guida Guida lineare (tipo a ricircolo di sfere)

Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40

Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)

Taglia motore 020 028 [ 42
% Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
'% Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
© | Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
% Assorbimento [W] Nota 5) 20 43 67
3”§ Assorbimento in standby durante l funzionamento [W] "2 7 15 13
& | Assorbimento max. momentaneo [W] ") 35 60 74

Peso del controllore [kg]

Tipo con inserimento punti di posizionamento: 0.

15 (tipo @ montaggio con viti), 0.17 (tipo a montaggio guida DIN)/Tipo senza programmazione: 0.13

Tipo

Meccanismo frenante attivo senza alimentazione

Forza di tenuta [N]

24

2.5

300 48

500

{ 77

Nota 8)

freno

Assorbimento [W] Neta 9)

3.6

5

Specifiche unita

Tensione nominale [V]

24 VDC +10%

Nota 1) La velocita dipende dal carico. Consultare il “Grafico velocita—carico”.

Nota 2) La precisione della forza di spinta & +20% (F.S.).
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) 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 slitta in stato iniziale).
Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto della slitta sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare
alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la slitta in stato iniziale).

Nota 5) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione.

Nota 6) L'assorbimento in standby durante il funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata
durante il funzionamento, eccetto durante il controllo e regolazione della forza di spinta.

Nota 7) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore pud essere usato per
selezionare I'alimentazione elettrica.

Nota 8) Solo con freno

Nota 9) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.



Specifiche
Servomotore (24 VDC)
Modello LESH8OA LESH160A LESH25} ANota 1)
Corsa [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
) Orizzontale 2 1 5 25 6 4
Carico kg Verticale 05 0.25 2 1 25 15
o Forza di spinta [N] da 50% a 100% Ne22) 75a11 5a7.5 17.5a 35 10a20 18 a 36 12a24
S | Velocita [mm/s] 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 150 20 a 400
S Velocita di spinta [mm/s] \tz2) 10a20 20 10a 20 20 10a20 20
§ Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5,000
5 | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.05
5| Passo vite [mm] 4 8 [ 5 [ 10 [ 8 [ 16
& | Resistenza a urti/vibrazioni [m/s”] Nota 3) 50/20
Funzionamento Vite di scorrimento + cinghia (tipo R/L), vite di scorrimento (tipo D)
Tipo di guida Guida lineare (tipo a ricircolo di sfere)
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Taglia motore 020 028 042
o Uscita motore [W] 10 30 36
-g Tipo di motore Servomotore (24 VDC)
% Encoder Fase A/B/Z incrementale (800 impulsi/giro)
o Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
£ | Assorbimento [W] Neia4) 58 84 144
‘é_ Assorbimento in standby durante il funzionamento [W] Y929 4 (orizzontale)/7 (verticale) 2 (orizzontale)/15 (verticale) 4 (orizzontale)/43 (verticale)
@ | Assorbimento max. momentango [W] Net2 ) 84 124 158
Peso del controllore [kg] Tipo con inserimento punti di posizionamento: 0.15 (tipo a montaggio con viti), 0.17 (tipo a montaggio guida DIN)/Tipo senza programmazione: 0.13
« | Tipo Meccanismo frenante attivo senza alimentazione
3 o| Forza di tenuta [N] - 24 25 300 [ 48 500 [ 77
£ &/ Assorbimento [W] Nta8) 4 3.6 5
& |Tensione nominale V] 24 VDC +10%

Nota 1) LESH25DA non & disponibile.

Nota 2) Per LESH8LIA, il campo della forza di spinta & compreso tra 50 e 75%. La precisione della forza di spinta € +20% (F.S.).

Nota 3) 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 slitta in stato iniziale).
Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto della slitta sia in direzione assiale che in direzione perpendicolare
alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con la slitta in stato iniziale).

Nota 4) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione.

Nota 5) L'assorbimento in standby durante il funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata
durante il funzionamento, eccetto durante il controllo e regolazione della forza di spinta.

Nota 6) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore pud essere usato per
selezionare l'alimentazione elettrica.

Nota 7) Solo con freno

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Peso
Motore passo-passo (servo/24 VDC), servomotore (24 VDC) comune
Modello Tipo base (tipo R)/tipo simmetrico (tipo L) Tipo con motore in linea (tipo D)
LESH8{(A) [LESH16[(A)] LESH25F(A) LESH8D(A) | LESH16D(A) LESH25D
Corsa [mm] 50 75 50 | 100 | 50 | 100 | 150 | 50 75 50 | 100 | 50 | 100 | 150
Peso [kg] Senza freno 055 | 0.70 | 1.15|1.60 | 250 | 3.30 | 426 | 0.57 | 0.70 | 1.25| 1.70 | 2,52 | 3.27 | 3.60
Con freno — 0.79 — | 171 | 284 | 3.64 | 460 | 066 | 0.79 | 1.36 | 1.81 | 2.86 | 3.61 | 3.94

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



972 Serie LES - Unita di traslazione elettrica 2 SNIC
(s
Dimensioni £
205 (G-1)xF kS A-A
o
LESH8R F 3 255 57
l— A g
3 = NS 2
E 3 [\OH &5
° S > ===sa
: J\\_/j\
~
o
—
@3 H9 (10%°) profondita 3 —A 4 G x M4 x 0.7 profondita filettatura 8
J
5.5 K
[s2)
o © ; S
— o
N0 e~ ( | g
L R Y
6 20
M 2
Cavo freno (23.5)
Con freno 2 Cavo motore (2 x 5)
(2]
IE
©
C
o
kS
ol
3
4 ™
23 150; profondita 3
X l@'
@ @ ¢ g
Tommmon =fcmmmc] ol ® s ?
© K3 & SSI @ AR
Ll Y | @ ‘ *
c C P :
11.5 © 10
|
6 x M3 x 0.5 profondita filettatura 5 3 x M3 x 0.5 profondita filettatura 5.5
Modello C F G J K M

LESH8ROO-50000-ROOION 46 29 58 111 | 124.5
LESH8RODO-75000-ROOON 50 30 4 60 137 | 150.5

w
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ynité di tras.lg.zione elettrip.a.— Serie LE$ 973

O

SvC
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Dimensioni
LESH16R 30 (G-1)xF A-A
F 355 9
hm A 0
— 0| S
N m g @ 3
e e e @o® o © ;
- o
= <
24 H9 (15°) profondita 4 A 5 o
J o G X M6 x 1 profondita filettatura 12
§
S
o
of
=
ju
<
8 K
L
2]
ol gl .
(3] o
I b
T
9 165
M 2.3
0
Cavo freno (93.5)
Con freno Cavo motore (2 x 95)
Q
2 <
i-:; 00\‘0‘ 66 %
% e{l«o .
-.6 \/\\(\ 2
2 p
2
33 ©
6 23 _ 2 175
25 1o0; profondita 5
D
[Te] o
© @ @ o N4
© N @) <| w| & o -~
[T} N & | < & ( ©
CN\I' @ D =5 @9
4 &
c ) - 5.5
D x M5 x 0.8 profondita filettatura 6.5 13
19 (D/2-1)x C -
3 x M5 x 0.8 profondita filettatura 8
Modello C D F G J K M

LESH16ROO-5000-ROOOO 40 45 45 | 116.5| 1345

(o]
N

LESH16ROO-10000-ROOOO 44 8 44 4 88 | 191.5|209.5

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



974 Serie LES — Unita di traslazione elettrica ‘-ﬁSIVC

Dimensioni
40 G-HxF A-A
LESH25R F
50.5 11.5
f—A
- 8 © o
L ] S
@[\ A A m Pany
Av>y w A4 w Av”4 \V>4
B
%
@5 H9 (15°®) profondita 5 A J 6 © G x M8 x 1.25 profondita filettatura 16
g
g
10 K 2
* (Yol
gl
=)
0 ™
< o
= ( | ¢©
o~
1 105
M 2.2
Con freno
o Cavo freno (23.5)
A
P Cavo motore (2 x 95)
E i 0@‘0 )
= \(\61:1«% o
o
7 8z [}
b3 > ©|
26 300; profondita 6 8
® = B @ ]
A S SZ ) ©| —
© w ivJ T w y ™| ©
S [ ) ) -
| 5 : - B 65
c D X M6 x 1 profondita filettatura 8 S 165
2 (D/21)xC 3 x M6 x 1 profondita filettatura 10
Modello C D F G J K M
LESH25ROO-5000-ROOOO 75 4 80 2 80 143 167
LESH25ROO-10000-ROCOO 48 8 44 4 88 207 231
LESH25ROO-15000-ROCOO 65 8 66 4 132 285 309




Dimensioni
LESHSL o3HO($%) ‘.
prof. 3 2 g ) Modello C|F|G|J
A-A I|® LESH8LOO-5000-RO0O0 |46 |29 | 3 |58
A AH‘ ol a
o~ o — =7 LESH8LOO-7500-RO000 |50 | 30| 4 | 60
[S2) O ~ 10
Q Ql @ Q
©) P)&E — Modello K M
© gl I LESH8LOO-50000-ROOOO 111 124.5
25.5| 5.7 —A F LESH8LOO-7500-ROOOO 137 150.5
G X M4 x 0.7 prof. filettatura 8 20.5 (G-1)xF - - -
' Con freno
5.5 K
Q — o
Sy [ g
6 [29]
M 2
11.5 (¢} (¢} 6 x M3 x 0.5 prof. filettatura 5 10
4 0 5
— - © NIy
5 N
©
'_t = :B, ® Sgt % 3 o L §
23156; prof. 3 | | 0
3xM3x0.5
) prof. filettatura 5.5
= 185 | |,
3|
P
LESH16L g |
04 HY (13°®) profondita 4 J H i;o ~
5 I|%
A-A l— A - e Modello C|D|F|G|H
o 0 ——— LESH16LO0O-50000-ROOOO 40| 6 | 45| 2 |43
% J_\l <§‘ % 2 LESH16LOO-10000-ROOOO |44 | 8 |44 | 4 |75
O
==—=3 [ Q0O —¢- ] Modello J| K M
fia ! LESH16LO0O-50000-ROOONO 45| 116.5 | 134.5
35.5 9 A F LESH16LOO-10000-ROOOO |88 | 191.5 | 209.5
G x M6 x 1 prof. filettatura 12 .30 G-1)xF
8 K ‘
I
© | .
& 2
- wn
9 T 16.5
M 2.3
19 (D/2-1)x C D x M5 x 0.8 prof. filettatura 6.5 13
0 c o 55
] I L ° ::-
] = == © T
= ie e R
6—-—®o -+—o- <) o ° Mon
| S 3xM5x0.8
+ sxMox0s8 | %@
5 100: prof. 5 © LY prof. filettatura 8 17.5
u— ) -t
o Vv
mc& (///)4822 o ¥
;; ‘76‘5#0? g
0 20'?36’0

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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976 Serie LES - Unita di traslazione elettrica .
Dimensioni
LESH8D
E
8 Cavo motore (2 x 95)
Corsa + 1 (1.6) 65
Posizione iniziale: 9 (slitta in rientro: 8) 80.5 Lunghezza cavo ~280
L
3008 508, 3
031393 prof. 3 oh
4 6xM3x0.5x5 2xM4x0.7Xx8
cot T = i ;‘ I
— 7 — N7 :’l:\:/ {
14 B B
33
4H9 (*5%%°) prot. 4
@4H9(+g'030) prof. 4 245 40
5 A
Y ﬁ%* /4
s -
= —
= A
2xM5x0.8x10 18.5 F
* Montaggio superiore
non disponibile
[mm]
Modello L B E F J
LESH8DO-5000-0000 201.5 46 19 545 195
LESH8DO-50BOO-000000 | 255 ' '
LESH8DOO-7500-000000 227.5 50 145 555 | 445
LESH8DO-75BOO-00000 | 281 ' '

= L & il valore della posizione iniziale.

O
:



Dimensioni
LESH16D
E
9 Cavo motore (2 x @5)
Lo —r( |
I ‘ ——L ]
o !
Corsa + 1 (2.1) le 65
Posizione iniziale: 10 (slitta in rientro: 9) 86 Lunghezza cavo =280
L
©
051903 prof. 5 2 D x M5 x 0.8 x 6.5
6 ] 2xM5x0.8x9
o
vI Y Eﬁ: yany pany
N " ~ N A
il
B
20 (D/2-1) xB
46
4H9 (*3°%) prof. 5
24H9 (*5%%) prof. 5 .27 45
5
s e
) jaie =
o
A
2xM6x1x12 20.5 F J
* Montaggio superiore non disponibile
[mm]
Modello L B D E F J

LESH16DOO-5000-000003 219.5 40 6 125.5 65 39.5
LESH16DOII-50B00-00000 283 ) )
LESH16DOO-10000-000000 288.5
LESH16DOC-100B00-000000 |ss2 | | 8 [200%] & | 885

« L & il valore della posizione iniziale.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni
LESH25D E
14 Cavo motore (2 x ©5)
Corsa + 1 (2.2) | 65
Posizione iniziale: 15 76.5 Lunghezza cavo ~180
(slitta in rientro: 14) L
+0.03
96 1001 prof. 6 5 6 1003 prof. 6 DxM6x1x8 2xMox1x14
4>I—1<—
3 e — N L.—/Fﬁ *— ¥
© RN N o ) Jos) <|=
[} P A \ F—(_A\&—J N2 <|©
@ ——H———60————& — b @; >
B 23.5
29 (Dr2-1) xB 55.5
65
+0.030"
25H9 (*5%%°) prof. 5 5H9 (*5°*) pro. 5
38.5 60 J
E»f [ A
il il PN o &
= ‘—; = |
S _
O P & P
A
28.5 F (Gr2-1) xJ
2xM8x1.25x 16
* Montaggio superiore non disponibile
[mm]
Modello L B D E F G J
LESH25D0-5000-00000 237.5 75 4 157 84 405
LESH25DOO-50BO0-00000 278 4 )
LESH25DI0-1000-00000 299.5 48 001 985 88
LESH25D0-100BOO-00000 | 340 8 '
LESH25DO-15000-000000 377.5 65 299 | 12655 6 69
LESH25DOO-150BO00-000000 | 418 '

x L e il valore della posizione iniziale.



Grafico guida velocita—carico

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
# || seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di
posizionamento si trova al 100%.

Servomotore (24 VDC)

# || seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di
posizionamento si trova al 250%.

LESHS8O LESH8OA
Orizzontale Verticale Orizzontale Verticale
BT T ] g [T T 11 BT T I T " T 11
) Passo 4 (LESH8LIK) " Passo 4 (LESH8[IK' Passo 4 (LES8IAK) 004: Passo 4 (LESBLIAK]
A > 2 )
_ k o \ 04
213 2 2 B
‘ = 5
é Passo 8 (LESH8IJ .§ 1% Passo 8 (LESHELL) 8 Passo 8 (LESBCIAJ) | | 8 0% By sl = o
g | T g 3 02
(@] (G (&) o U
0 015
05 o 05 01
il 005
% m W @ W I O 50 10 150 200 250 a0 B0 400 460 % 50 00 10 200 250 %0 B0 40 0
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s] Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]
LESH160 LESH160A
Orizzontale Verticale Orizzontale Verticale
IPasso 5 (LESH161K) o LS T T BT T 1017
6 T [Passo 5 (LESH1601K) ;|Passod (LESHIGEIAK [Passo 5 (LESHIBTAK
5 ' N v b= — —
2 . Passo 10 (LESH160M] | | 2 45 2 4 D5
.§ 3 .g 1 Passo 10 (LESH160J _§ 3 Passo 10 (LESH160IAJ ,§ 1 Passo 10 (LESH160AJ)
8 ) O N k 8 2 S
1 05 N 1 05
0
00 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 5 100 150 200 250 300 30 400 R, % & 1m0 B0 20 20 0 B0 40 &
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s] Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]
LESH250] LESH25 A
Orizzontale Verticale Orizzontale Verticale
05— 45 ——————— P —
oPasso 8 (LESH2501K ,|Passo 8 (LESH2501K) ‘ Passoa(LESFZTD?K) , Passo 8 (LESH251AK)
§ 35 :
7 5
=) Passo 16 (LESH2500J) | | 3 3 S 2
= ( Z 5 s 2 4 Passo 16 LESHRSCAY) | | 2 Passo 16 (LESH25CIAJ
S (
85 8 ) '\ Passo 16 (LESH2501J 8 , g 15
= 4 = = =
S, RRE ) S, 8
) 1
! 05
1 05
0 0 0 0
0 50 100 150 200 250 300 30 400 450 0 5 100 15 20 20 30 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocita [mm/s] Velocita [mm/s] Velocita [mm/s] Velocita [mm/s]

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.




Durata del ciclo (guida)

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Servomotore (24 VDC)

LESH8O LESH8OA
0.65 ‘ ‘ ‘ ‘ 0.6
060 ~ ‘ 7
N : >
0.55|_Fasso 4: LESHBLIK (Verticale) e Passo 4: LESH8CIAK
Passo 4: LESH8LIK (Orizzontale) .~ 05
= 050 - P
'S 0.45 —~ — ‘S A
a ~ /( 2 04
£ 040 T __~Tasso & LESHBIJ (Verticale) £ ~ —
F = — e L~ _—
0.35 = /4{\ / /4
0.30 = Passo 8: LESH8[1J (Orizzontale) 03 ~ -~
05 —_— LY | | // Passo 8: LESH8JAJ
ozl L [ [ [ ] 02
15 30 45 60 75 15 30 45 60 75
Corsa [mm] Corsa [mm]
LESH160O LESH160JA
1.0 0.8
0.9 07
P : LESH160IK (Vertical )
0. Passo 5 LESHTETK (Vorticale) = Passo 5: LESH160JAK
= 0.7 Passo 5: LESH160IK (Orizzontale) = |1 - 06
©, 0. > 2,
g 06 —— 8 05
£ ° >l £ ©
" oe /// —"Passo 10: LESH16[1J (Verticale) . 0.4 — |
0.4 ///’Tr | | 0.3 — Passo 10: LESH1600AJ
0.3 Passo 10: LESH1601J (Orizzontale) ' L
{1
0.2 0.2
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Corsa [mm] Corsa [mm]
LESH250] LESH25[A
1.8 1.4
16 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ~
14 Passo 8: LESH25LIK (Verticale) // 1.2
— 1.2 Passo 8: LESH250IK (Orizzontale) ~ = 10 Passo 8: LESH250]AK >/,//
@, 1. @,
;‘ 10 - >4/ é 0.8 ——
® o8 // 1 L e //
0.6 L~ ///@ 16: LESH2501J (Verticale) ' // L ——
0al T 04— T AN
0.2 T Passo 16: LESH2501J (Orizzontale) 02 1 lPass}o L f‘ ESTZS?AJ
' 25 50 75 100 125 150 ’ 25 50 75 100 125 150
Corsa [mm] Corsa [mm]

Condizioni di esercizio
Peso del pezzo:Max. carico
Velocita:Max. velocita
Accelerazione/
Decelerazione:5000 mm/s?
In posizione: 0.5

Momento dinamico ammissibile

Modello LESH8 | LESH16 LESH25
Corsa [mm] | 50 | 75 | 50 {100 | 50 | 100|150
Mp [N-m] 11

26 | 43 | 77 | 112 | 155

My [N-m] 11

Mr [N-m] 12 48 146 | 177 | 152




Momento dinamico ammissibile

£ | Direzione di sporgenza del carico Modello
E|m: Carico [kg]
= | Me: Momento dinamico ammissibile [N-m]
(<5}
S | L+ Sporgenza totale dal centro di gravita del pezzo [mm] LESH8 LESH16 LESH25
2,000 2,000 3,000 \
M £ \ T \ g 2%
ep 1,500 1,500 \
7\ E \ £ £ 2000
S m ol 3 \ 5 5 \
g g 1,000 g 1,000 g 1,500
L1 [} ) o
2|2 = 2 1,000
= 2 500 g 500 \\ 2 '
|
i = 500
0 0 0
0 05 10 15 20 0 2 4 6 0 3 6 9
Carico m [kg] Carico m [kg] Carico m [kg]
2,000 2,000 3,000 \
M T \ T g 250
e
’/{ £ 1,500 = 1,500 g \
o A ~ ~ = 2,000
= orm - | \ 4 4
€ Q T 1,000 < 1,000 8 1,500
o > c \ c c
N | L2 > | & S S
= | = |8 50 2 500 N g 100 h
© E—sro——)e ® ? N |7 w0
o o o
0 0 0
0 05 10 15 20 0 2 4 6 0 3 6 9
Carico m [kg] Carico m [kg] Carico m [kg]
500 \ 600 \ 1,500 \
—_ —_ 500 — 1,250
E 400 E \ E
L3 = = 400 — 1,000
= 9 300 ] ]
o | g \ g 300 g 750
= c \ c c
B ) Mer = | g 200 S S \
g k + s | ¢ \ © 200 \ © 500 \
o Q. o
@ 100 ™~ ? 400 ~— ® 250 \
0 0 0
0 05 10 15 20 0 2 4 6 0 3 6 9
Carico m [kg] Carico m [kg] Carico m [kg]
N 2,000 2,000 1,500 \
z \\ T \ g 1250
1,500 1,500
1 £ \ — \ £ 1000
o | -} -
@ | ¥ 1,000 \ S 1,000 N\ T 750 \
=15 5 N\ 5 N
2 g | o 2 \ 2 500 AN
S S S S ‘\
& 500 & 500 &
m 250
Jan
i \/) Mep 0 0 0
o La o 010203 04 05 0 05 10 15 20 01 2 383 4 5
t_g Carico m [kg] Carico m [kg] Carico m [kg]
o) ————— 200077 Y7 T 2,000 — — — 1,500
> \
T T T 1,250
@ 1,500 —— 1 — 1,500 — ]
: £ \ £ £ 1,000
1° | [ = 1 | \
| g 100 ————x S 1,000 ——N\ T g 750 N\
2|5 5 5 N
——1 (o] @ |o| > < o \ =4 500 B
= Q 1<) S N
& 5001 & so———F—1— | &
m 250
o] ¢ [o] /D Me
J Y ol—t—t L 1 | o—t—t | 0
L \#D o 01020304 05 0 05 10 15 20 01 2 3 4 5
5 Carico m [kg] Carico m [kg] Carico m [kg]

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Attuatore elettrico senza stelo

Serie E-MY2

Caratteristiche

« Cilindro senza stelo ad azionamento elettrico.

* Trasferimento senza urti.

» Controllo della velocita e riproducibilita.

+ Possibilita di arresto in 3 punti (entrambe le estremita e 1
posizione intermedia) o in 5 punti (entrambe le estremita e 3
posizioni intermedie). Arresto in 6 punti su richiesta.

« Utilizzo facilitato. Non & necessaria la programmazione.

+ Unita di controllo integrato o remoto.

+ Varie configurazioni di posizionamento motore.

» Ripetibilita di posizionamento: 0.01 mm (entrambe le
estremita) e 0.1 mm (arresti intermedi).

LISTED

- E possibile aggiungere i sensori tradizionali per il
posizionamento programmabile.

Codici di ordinazione

Modello a
controllo integrato

Modello a
controllo remoto

E-MY2
E-MY2|C|[16

Modello base E-MY2B .{ / ;

Guida a cuscinetti incrociati E-MY2C

— 1 (l)OI

|T|A|

Guida e Corsa
Consultare la
B |Tipo base tabella “Corsa
C | Guida a cuscinetti incrociati standard” .
H | Guida lineare - asse singolo (Solo il tipo B)
HT | Guida lineare - asse doppio Unita di regolazione corsa
Misura nominale & = -
16 _M| Lato motore
o5 _E | Latofinale
W/ Su ambiilati_

Specifiche della velocita [mm/s] e

— QOI TA[P

%Q

L Bassa | 10a 1000 . o Posizionamento motore e—

M Media | 50a1000  Specifiche di carico [kg] &—— Vedere tabella sotto

— | Standard| 100 a 1000 ) - . T,D E-MY2B

H Al 500 2 2000 Simbolo| Specifiche di carico TA, DA, TB, DB | E-MY2C/H/HT

* Specifica alta velocita solo per le D Carico leggero . . )
serie E-MY2H e E-MY2HT E Carico medio TIpO di uscita

= Carico standard N NPN
Q Carico pesante B PNP

Prodotto raccomandato

<

E-MY2B25-200TPA E-MY2B25-600TPA  E-MY2C16-300TAPA
E-MY2B25-300TPA E-MY2B25-700TPA E-MY2C16-400TAPA
E-MY2B25-400TPA E-MY2B25-1000TPA E-MY2C16-500TAPA
E-MY2B25-500TPA E-MY2C16-200TAPA E-MY2C25-500TAP

Specifiche elettriche

Guida lineare E-MY2H - asse singolo

: e Guida lineare E-MY2HT - doppio asse

Lunghezza cavo

.M | 1m
L 3m
z 5m

* Numero di punti con possibilita
d'arresto per posizionamento
= Tipo con arresto in 3 punti
A Tipo con arresto in 5 punti

| prodotti in stock possono essere soggetti a modifiche senza preavviso

E-MY2H16-300TAPA
E-MY2H16-400TAP

Tensione di Tensione d'alimentazione

24 VDC 10%

azionamento | Assorbimento

Corrente nominale 2.5 A (max. 5 A: 2 s max) a 24 VDC

) Tensione d'alimentazione
Assorbimento

24 VDC 10%

Assorbimento

30 mA a 24 VDC e capacita di carico in uscita

Capacita segnale in ingresso

6 mA max. a 24 VDC/1 circuito (comando fotoaccoppiatore)

Capacita segnale in uscita

30 VDC max., 20 mA max./1 circuito (uscita scarico aperto)

Rilevamento di funzionamenti anomali

Arresto esterno, deviazione d'uscita, deviazione alimentazione,

deviazione azionamento, deviazione temperatura, deviazione corsa,

deviazione motore, deviazione controllore

E-MY2C25-500TAPAZ-Q E-MY2H25-300TAP  E-MY2H25-500TAPA
E-MY2H16-100TAPAL-Q E-MY2H25-300TAPA E-MY2H25-600TAP
E-MY2H25-400TAP
E-MY2H25-500TAP

* D-M9PWL (LED bicolore PNP)

Nota) Per maggiori opzioni, andare alla
sezione Sensori, pagina 1025



Specifiche tecniche

Modello E-MY2B/C/H/HT

Misura nominale [mm] 16 l 25

Campo di Bassa 10 a 1000

impostazione della Media 50 a 1000

velocita di

trasferimento Standard 100 a 1000

[mm/s] Alta 200 a 2000 (* solo E-MY2H/HT)
LED 1.25/1.25 25/25

Carico [kg] Media 25/25 4/5

E-MY2B/Altro Standard 4/5 8/10
Pesante 6/10 11/20

Qampo d_i LED 1.96 2 19.6

dolaccclorazione | Media 0.98 29,80

della velocita di Standard 0.49 a 4.90

trasferimento [m/s?] Pesante 0.95 2 2.45

Metodo di accelerazione e decelerazione =

Direzione di movimento =

Punti di Tipo con arresto in 3 punti =

posizionamento | Tipg con arresto in 5 punti =

Metodo di posizionamento punto di arresto intermedio =

Display =

Segnale in ingresso =

Segnale in uscita =

Specifiche ambientali

Modello a controllo integrato 5a40°C
Campo della Modello a | Attuatore 5a50°C
temperatura | congrolio Controllore
remoto remoto 5a40°C
Umidita ambientale 35 a 85% UR (senza condensa)
Campo della temperatura di stoccaggio -10 a 60°C (senza condensa né congelamento)
Campo dell'umidita di stoccaggio 35 a 85% UR (senza condensa)
Tensione di isolamento Tra tutti i terminal esterni e il corpo: 1000 VAC per 1 minuto
Resistenza d'isolamento Tra tutti i terminal esterni e il corpo: 50 MQ (500 VDC)
Resistenza al rumore 1000 Vp-p Ampiezza impulso 1 ps, durata 1 ns
Modello a controllo integrato Standard
Marcatura CE Modello a controllo remoto Disponibile solo con prodotti con suffisso -Q

Posizionamento motore

E-MY2B E-MY2C/H/HT
g’é = =
d TA
! = ]’ﬁ T % 1T
[} of | |
® o |

Controllore/ i | RN -

La freccia indica il lato di manipolazione del controllore.

Corsa standard

) . Corsa standard [mm]
Tipo Taglia
50 | 100 | 150| 200 | 250| 300 | 350| 400| 450| 500| 550/ 600| 700| 800 | 900| 1000
E-MY2B, C 16,25 [ [ ] [ ([ [ ® o o o o
E-MY2H, HT| o & 6 6 &6 6o & o o o o o

Le corse sono realizzabili con incrementi di 1 mm, fino a 100-1000 corse.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni Modello a controllo remoto (controllore remoto per E-MY2C, E-MY2H e E-MY2HT)

Controllore

87.1

Terminale di terra M3

17_!:

b

Verso
I'attuatore

o ||
© -
L o
il gg 95 |5
- 42

[

2 x per M4 filettatura

(accessorio)

Cavo motore su lato controllore
(6 fili)

Cavo encoder su lato controllore (4 fili)

Filtro antidisturbo Accessori
200 max.
Descrizione Codice
Squadrettaa L | MYE-LB
Supporto guida DIN | MYE-DB

Nota) Le squadrette vengono usate per

montare il controllore remoto su una
superficie piatta orizzontale o su guida DIN.

Cavo I/0
(500)

2 x M5 prof. 8

(A)

60

Nome e funzione dei singoli componenti

Modello a controllo integrato

Alimentazione
elettrica cavo

Terminale FG

Motore

Estremita lato motore

Dettaglio controllore

2 99 9

Controllore

Estremita

Sensori/LED

Modello a controllo remoto

Cavo encoder su
lato attuatore

Cavo di alimentazione

Cavo I/0
Cavo encoder su

lato controllore

Cavo motore su
lato attuatore

Cavo motore su

Connettore motore
lato controllore

Descrizione

Descrizione/funzione

©N
"WUR—_

©
gl

SPE ACCELERATIBY
t

©

Commutatore di correzione precisione corsa

@a®

Commutatore per spostare I'attuatore sulla posizione intermedia e impostarla

Commutatore rotante per impostare la velocita di movimento all'estremita lato motore

Commutatore rotante per impostare la velocita di movimento all'altra estremita

Commutatore rotante per impostare I'accelerazione di movimento all'estremita lato motore

Commutatore rotante per impostare |'accelerazione di movimento all'altra estremita

o
3

® ®

Indicatore posizione centrale (verde)

Indicatore motore (verde)

Indicatore END (verde)

Indicatore di potenza (verde)

miOl0|m|> (@|Q|@)|o

Indicatore di allarme (rosso)

Esempio di circuito interno e di cablaggio

Tipo con arresto in 5 punti
Cavo di alimentazione 2fili AWGZ20 (20 linee/0.16 mm?)

Circuito ingresso/uscita PNP

Simbolo | Colore |Denominazione del segnale Contenuto nonasine Sinonsiow  Alrmentazions
DC1 (+) | Marrone | Vce N . . i AMarrone DC1 (+) p—— sl elettrica
Do E ; B GND Cavi di alimentazione per I'azionamento dell'attuatore } Lot b1 () H ’\j’} 24 VDG
- u u - -
[ T C: /0
Cavo I/0 11 fili AWG28 (7 ili/0.127 mm?) \ AMarrone D2 (4 =22
Simbolo | Colore |Denominazione del segnale Contenuto } K [ | Rosa ourt H
DC2 (+) | Marrone |Vce Lo . | 2 _t Arancio OUT2 o A‘I)lgnresr;tgﬁgze
Cavi di alimentazione per segnale o o
DC2 (-) Blu GND | & ¥ 1 Giallo OUT3 A | o7 2evoe
OouUT1 Rosa |Uscita READY Il segnale indica che il controllore & operativo Il S 4 | lpossoours |
OUT2  |Arancione] Completamento posizionamento uscita 1 e 4@@% outs
. . . - Y N =) 1 Larn
OUT3 Giallo | Completamento posizionamento uscita 2 | 1 segnale indica che il posizionamento e terminato } o Lviola Iyt N
OouT4 Rosso | Completamento posizionamento uscita 3 | © | 6rigio 2 ML—H
OUT5 | Verde |Uscita allarme Il segnale indica che si & generato un allarme \ Noro N3 T 717
" - — - lero | =
IN1 Viola | Istruzione attivazione ingresso 1 ‘ N n
— - — . I | Bianco IN4 _ [ ]
IN2 Grigio | Istruzione ativazione ingresso 2 | Segnale di istruzioni all'attuatore | [ ”
IN3 Nero | Istruzione attivazione ingresso 3 |— TB'” D2 () ==
. Il segnale fornisce un'istruzione di arresto esterno ('arresto T
IN3 Bianco | EArresto esterno esterno viene attivato quando il contatto & aperto)

Questo prodotto pud essere usato senza collegare i cavi /O, ad ogni modo prendere le dovute precauzioni e
installare un interruttore di alimentazione per |'attuatore. In caso di emergenza, spegnere il display.



Dimensioni Modello a controllo integrato

E-MY2B | Misura nominale - Corsa |
Misura nominale: 16

Posizione motore T
Con supporto snodato

(2 x Prof. filettatura M5 dal fondo del controforo 7.5)

Cavo /0 Nota) prof.

EV — |/ 2x010
controforo 2

Scanalatura per sensore

T 7 0
= = ol
Cavo di alimentazione |@& ® .
(2 fili) 80 20
L
(500) 60 160 + Corsa
Posizione motore D
Si richiede uno
spazio di 40 mm
min. . ‘ 60 (34) 92 (74.7) 101.7
80 27 74.7
50 72
= 5 CU ]
t L
° U
2 Te]
D
( = I ‘
© ¢
4-M5 prof. 8
Controllore 140 + Corsa \ Terminale FG M3
15.5
87.3
. . -0 —a——= 2 x 2 x 9.5 prof. controforo 5.4
Misura nominale: 25 5.5 foro passante
Posizione motore T
L 2 010 Con suppqrto snodato
Cavo 1/O Nota) orof. (2 x Prof. filettatura M5 dal fondo del controforo 7.5)
controforo 2 Scanalatura per sensore
- 7 )
T Cavo di alimentazione | ® ® . . &
(2 fili)
80 29|
(500) 60 160 + Corsa
Posizione motore D
Si richiede uno (SR
spazio di 40
mmmin.. 60 (34) 92 (96.7) 132.2
80 35.5 96.7
50 N 94
Tz 2]
- - ——— -
&
o : o
© Y, B ©
( —
\ 4-M5 prof. 8 g
Controllore 140 + Corsa 2 x 2 x 29.5 prof. T (51.8) \Terminale FG M3
controforo 5.4 15.5
5.5 foro passante 87.3

Nota) Per il modello con possibilita di arresto in 3 punti, il cavo I/O & a 9 fili, mentre per il modello con arresto in 5 punti, € a 11 fili.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni Dimensioni: modello a controllo remoto (attuatore)

M
E'MYZB ’ MISUFa nommale H COI’S& ‘ D D % 'Q * Per le dimensioni del controllore remoto, consultare il catalogo.
Misura nominale: 16

Cavo encoder su
lato attuatore
(4 fili)

Filtro antidisturbo Nota)
—=— = Posizione motore T

Con supporto snodato
(2 x Prof. filettatura M5 dal fondo del controforo 7.5)

2 x 910 prof.
controforo 2

Scanalatura per sensore

‘ — e ] [/ -
Verso controllore remoto <— ‘ = I~
(3]
Cavo motore 80 120
su lato 60 160 + Corsa
attuatore (6 fili) :
Posizione motore D
(60) (34) 92 . (747) (101.7)
80 2x2x09.5 prof. o7 74.7
40 50 controforo 5.4 72
Motore 5.5 foro passante
DE ] © o =—|
E k
8 8 N E MK ‘
& ‘ @ kol
=1 s — i
325 4x M5 © ©
prof. 8
10 140 + Corsa
Misura nominale: 25
Cavo encoder su lato attuatore
(4 fili Filtro antidisturbo Nota)
e Posizione motore T~ Con supporto snodato
(2 x Prof. filettatura M5 dal fondo del controforo 7.5)
2 x 210 prof.
} controforo 2 Scanalatura per sensore
Verso controllore remoto <= — e
] i 0
z = o
Cavo motore @
su lato » 80 20
attuatore (6 fili) 60 160 + Corsa i
7 Posizione motore D
(60) (34) 92 ‘ (96.7) (132.2)
80 2 x 2 x 29.5 prof. 35.5 96.7
40 50 controforo 5.4 94
Motore 5.5 foro passante
| ; i ,
= Foy 0 = = ; ;
Fim E k
[3\] o - @ o @ o
© o @ ‘ & [T9) 0 i
©
9 8 =1 5 = = 1 : fi
325 4 x M5 n ©
prof. 8
10 140 + Corsa

Nota) Nel caso del modello a norma CE, & fornito (ma non collegato) un filtro antidisturbo.
Il cavo per i modelli a norma CE utilizza un'apposita schermatura. Se viene collegato un filtro
antidisturbo a un prodotto privo di marcatura CE, il prodotto non sara a norma CE.
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Dimensioni Modello a controllo integrato

E-MY2C [Misura nominale[ Corsa |
Misura nominale: 16

Cavo |/Q Nota)

——

Cavo di alimentazione (2 fili

Scanalatura per sensore

®

gév—il Posizione motore TA' Posizione motore TB
) |® %

.80 | 160 + Corsa

(500) 60
Posizione motore DA Posizione motore DB,
- i Cava a T per
Si richiede uno montaggio
spazio di 40 mm Si rchied
min. . i richiede uno
.60 (40) 80 spazio di 40 mm (74.7) 101.7
70 (60) min. . 27 74.7
27 Moto 40 72
(]
@ [:] [ |
P o I
4 ‘&_) 2 ‘ &3 =
i) A ~
,@ < — =
[aV}
o |
A NES Controllore P | 2 ‘ = 9 &l:J\Terminale FG M3
Linea centrale |
.28, ] 4 x 06 prof. wl - wof ©f |permontaggo || 4| | o 15.5
CavaaT per controforo 3.5 4:; fM;‘ - —— T
montaggio W prot. 5.6 (Max. 8.6) 144 (60.3) 87.3
4 152 + Corsa

Misura nominale: 25

Posizione motore TA Posizione motore TB

d

Cavo 1/0 Nota) Scanalatura per sensore
|
— ® | @ ‘ = £ - 2 x 4 x dado quadrato
T Cavo di alimentazione |@ ® : ® # M5
(2 fili) 105 25
(500) 210 + Corsa
Posizione motore DA Posizione motore DB
Si richiede uno
spazio di 40 mm o
mn. 60 (49.6) 110.8 fﬁ;ﬁg'gﬁfouﬁfn‘ (96.7) 132.2
100 (60) _ min.. 355 96.7
355 60 94
i
| m[] |
— : ez
@ 3 IS -6- ; 07 T\
2= 8 ;
@ 3 Controllore * = _ so— 2 1
i 4 x 9.5 prof.
= controforo 5.4 © ﬂ\ 6 ©§‘
- 5.5 passante L 1 Linea centrale
a7 ‘ o | per montaggio 15.5
H pezzo
CavaaT per 4 x M5 & 5 (51.8) 87.3
f. .
montaggio prot- 7.4 (Max. 10)_||__|1s Terminale FG M3 \

198 + Corsa 6

Nota) Per il modello con possibilita di arresto in 3 punti, il cavo I/O & a 9 fili, mentre per il modello con arresto in 5 punti, &€ a 11 fili.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni

Modello a controllo remoto (attuatore )

M
E'MY2C ’ Misura nominale H Corsa ‘ D D E -Q * Per le dimensioni del controllore remoto, consultare il catalogo.

Misura nominale: 16

Cavo encoder su lato attuatore
(4 fili)

Filtro antidisturbo Nota)

""" Posizione motore TA  Posizione motore TB 7=~ 2x 4 x dado quadrato
= M3
Scanalatura per sensore 5.8
- (210) 0
Cavo motore — — T T o ] 7 i @
Verso controllore remoto<— t i
. 80 | 20 N 3.4
Cavo motore su lato attuatort 160 + Corsa
(6 fili) Cava a T per
o ?\Posizione motore DA Posizione motore DB montaggio
60 (40) 80 ) (74.7) 101.7
Linea centrale
70 per montaggio (60) 27 74.7
27 pezzo
" Motore 40 ) 72
©
| : i T
8 e t] @ g
& ‘ i 7 S i
A Q 2 e 1 IR
| - 4X0 o o 2
] gﬁ prof. controforo 3.5 = _— ¥ = R o o@f
N Q\l <
— 3.5 passante A ) i
_{éJ 4 } ® < \@nlj
[c0)
© wl | © 4 o
28| & 4 x M4 prof. 7 =
CavaaT per 4 5.6 (Max. 8.6) 14.4
montaggio
152 + Corsa

Misura nominale: 25
Cavo encoder su lato attuatore
(4 fili)

Filtro antidisturbo Nota)

Posizione motore TA

Posizione motore TB

2 x 4 x dado gquadrato

: M5
(210) L
Cavo motore Scanalatura per sensore
= = | 1) 8.5
Verso controllore remoto <= — ® | © | , 0
((éafv”% motore su lato attuatore 105 m' 5.5
210 + Corsa CavaaT per
: montaggio
\Posizione motore DA Posizione motore DB/ :
60 _ (49.6) 110.8 Linea centrale (96.7) 132.2
35.5 100 per montaggio (60) 35.5 96.7
Motore 60 pezzo o 94
©
‘ i ; I i
B / j;
8 = , A
“ﬂ: [ 8l I 1
4 Bl o 3 i
ol R © o © 7
| | - o N~ 1
@,g - 4% 095 =l ® — Heo@
P prof. controforo 5.4 N 7
\i@ ) 05.5 passante <
= # &Y= e
gjra_@\ o
3 10
w o N~ ?2
s7 S 5 6
Cava a T per 4 x M5 prof. 9 7.1 (Max. 10.1) 175
montaggio
198 + Corsa

Nota) Nel caso del modello a norma CE, & fornito (ma non collegato) un filtro antidisturbo.
Il cavo per i modelli a norma CE utilizza un'apposita schermatura. Se viene collegato un filtro
antidisturbo a un prodotto privo di marcatura CE, il prodotto non sara a norma CE.
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Dimensioni Modello a controllo integrato

E-MY2H [ Misura nominale - Corsa |
Misura nominale: 16

Cavo I/Q Nota)

—

Py

Posizione motore TA  Posizione motore TB

s

Scanalatura per sensore :

T Cavo di alimentazione |g @ : T = - @ 777777777
(2 fili) ‘ Lﬂ ”””””
(500) 60 J——89 .| 160+ Corsa 2
\ Posizione motore DA Posizione motore DB e Cavaa T per
3 montaggio

Si richiede uno
spazio di 40 mm
min. .

60 Si richiede uno

(40) 80 spaziodidomn | (74,7) 101.7
40 (60) min. . 27 747
©4H7 prof. 5 72
Motore|
Matore
¢ E
P | =
& | 7 p
6.6 -0 3
3| QA — R
% | 010, 0-9 = X
' 21 i Y -
% ol Prof. foro lungo 5 LQT
2 X 6.5 prof. el
controforo 3,3 ﬂ 4 15.5
CavaaT per 4 x M4 prof. 7 6.5 4H7 5.6 (Max. 8.6) 144 (60,3) 87.3
montaggio
99 4 152 + Corsa 2 x 2 x ©3.3 foro passante  FG terminale M3

Misura nominale: 25

Posizione motore TB

Cavo I/O Nota) Posizione motore TA
u‘;- Scanalatura per sensore
- — —
= — 1 —
Cavo di alimentazione [© ® f
(2 il 105 \ 125
(500) 60 210 + Corsa CavaaT per
,,,,, 2 B - montaggio
---\ Posizione motore DA Posizione motore DB/

U

Si richiede uno
spazio di 40 mm
min. .

60

(49.6) Si richiede uno

110.8 spazio di 40 mm| (96.7) 132.2
35.5 100 2 x @5H7 prof. 5 (60) _ min.. 355 96.7
Motore 60 94
‘ ~ [H
b : b
8 Tt 2 “‘ o3
— & J % o 3 “‘i\
3 S| oo @ & =
A= 5 -
\
2 x 9.5 prof. 5
Te] 8V}
ST\ ~ controforo 5,4 Sl ©| 71 (Max.10.1) | [17.5 — 185
Cava aT per i 51.8 87.3
montaggiop \ Prof. foro lungo 5 9.5 (51.8)
2 x 2 x @5.5 foro passante 4 x M5 prof. 9 198 + Corsa 6 \ 5y 2055 foro passante FG terminale M3 \

Nota) Per il modello con possibilita di arresto in 3 punti, il cavo I/O € a 9 fili, mentre per il modello con arresto in 5 punti, & a 11 fili.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.




Dimensioni Modello a controllo remoto (attuatore)

M
E'MYZH ’MISUI’a nomlnale H COI’SB. ‘ D D E 'Q * Per le dimensioni del controllore remoto, consultare il catalogo.
Misura nominale: 16

Cavo encoder su lato attuatore

(4 fili) Filtro antidisturbo Nota)
Posizione motore TA  Posizione motore TB 2 x 4 x dado quadrato
M3
Scanalatura per sensore
0| 58
= | [s]
Verso controllore remoto <= X 34
80 N -
Cavo motore su lato attuatore 160 + Corsa Cavaa T per
(6 fili) i montaggio
. Posizione motore DA Posizione motore DB
60 _ (40) 80 _ (747) 101.7
@4H7 prof. 5
40 (60) 27 74.7
Motore 3 o 72
< ()
: I i
& o |-& P : i
8 H < gol; D kg
4 7 = ! | D
= f i
% 5 6l v s
O —e o
oG 99 — 2
2x 06.5 P : £
prof. controforo 3.3 < 3 o g
o
6.5 ) N Prot. foro lungo 5 4
4 © 4H7 5.6 (Max. 8.6) 14.4 2 x 2 x 93.3 foro passante
4 x M4 prof. 7 152 + Corsa

Cava a T per montaggio

Misura nominale: 25

Cavo encoder su lato attuatore
(4 fili) Filtro antidisturbo Neta)

2 x 4 x dado quadrato

Posizione motore TA  Posizione motore TB

Scanalatura per sensore

| [ —

Verso controllore remoto ¢ = = = <

Cavo motore

Cavo motore su lato attuatore T o5
(6 fili) 105, 23]
60 210 + Corsa Cavaa T per
montaggio
’ __\_Posizione motore DA  Posizione motore DB_ 1"
2-05H7 prof. 5
60 _ (49.6) 110.8 _(96.7) 132.2
355 100 " (60) 355 96.7
60 %,- 3 94
I
-0
rd i i}
«© = =
o o le o
= w0 3 @
4 2 2 x 9.5 controforo e |o é; o E
[©) prof. 5.4 - N e - N
A ~ C— <
~ 1 ] 5
0 = o b
. N 4 x M5 prof. 9 ~ @] 7.1 (Max. 10.1) ||17.5 0
5H7 ‘6 9.5
Prof. foro lungo 5 6 2 x 2 x 05.5 foro passante

Cava a T per montaggio

6 198 + Corsa

Nota) Nel caso del modello a norma CE, & fornito (ma non collegato) un filtro antidisturbo.
Il cavo per i modelli a norma CE utilizza un'apposita schermatura. Se viene collegato un filtro antidisturbo

a un prodotto privo di marcatura CE, il prodotto non sara a norma CE.



Dimensioni Modello a controllo integrato

E-MY2HT [Misura nominale[ Corsa |

Misura nominale: 16
Cavo I/0 (9 fili)

-———1 Posizione motore TA  Posizione motore TB :
Scanalatura per sensore 3 0| 5.8
' ™,
—_— HI I 7 d : :
® ® = = = P o t— TF\2 x 4 x dado quadrato M4
0T o (8}
80 20 4
(500) 60 160 + Corsa ‘J 3
Cavo di alimentazione “\ Posizione motore DA Posizione motore DB CavaaT per
(2 fili) = ‘:: ””” montaggio
Si richiede uno
spazio di 40 mm
min. .
T - (69) (40), 80 Si richiede uno (74.7) (101.7)
70 spazio di 40 mm 27 74.7
min. .
o7 Motore 44 05H7 prof. 5 (60) 72
= i
P ia M 3 D
4& ‘ 4 2 g ¥
@ © TR SRy
(5] -
@:mr 7 éféo—gi_e e';e% % ”w{\
© 66 o6 =0 [ '
i |1 60.3) FG terminale M3
& ; -6 . L‘; -
g — q1J
N? Controllore / = 155
128 1\2 Prof. foro lungo 5 87.3
4xM5prof.9 5H7 5.6 (Max. 8.6) 144
Cava a T per 10 140 + Corsa \ 2 x 2 x ©9.5 prof. controforo 5.4
montaggio 05.5 foro passante

Misura nominale: 25

e oo 10.5 o
©
g Posizione motore TA  Posizione motore TB :
- — X
Cavo /0 (9 fili) ! ‘ <
Scanalatura per sensore | ; 6.6
| : :
—— — _HI I L 41 o
T (] (] m— | &% &  2x4xdado quadrato M6
105 |25
(500) 60 210 + Corsa ‘ CavaaT per
: : : ! montaggio
?avo) di alimentazione —,—_—_::::i\Posizione motore DA Posizione motore DB _*====:-
2 fil v J
(S
Si richiede uno Si richiede uno
spazio di 40 mm spazio di 40 mm
355 mn. 60 _ (49.6 110.8 (60) _mn. (96.7) 132.2
100 35.5 96.7
Motore ©@6H7 prof. 8
63 94
|1
4 D li
E:S i 9
& ° @ ~
© 2 o o @ [
o
@ =) Controllore @
& © O & o
I — (51.8)
§§ 1, © A Lo e
—H S L FG terminale M3
37 ﬂ:T o 15.5 —
> -
4 x M8 prof. 12 6H7 Prof. foro | 8 2 x 2 x @1 prof. controforo 8.6 87.3
rot. 1oro lungo 09 foro passante
Cava a T per 4.9 (Max. 9.9) 19.7
montaggio 12.5 185 + Corsa

Nota) Per il modello con possibilita di arresto in 3 punti, il cavo I/O € a 9 fili, mentre per il modello con arresto in 5 punti, & a 11 fili.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni

Modello a controllo remoto (attuatore)

M
E'MYZHT ’MISUI’H nomlnale H COI’S& ‘ D D E _Q * Per le dimensioni del controllore remoto, consultare il catalogo.

Misura nominale: 16
Cavo encoder

0 1,5.8, 2 x4 xdado quadrato

Da un cavo £ < » B ™
encoder esteso — @ = = Posizione motore TA  Posizione motore TB
Da un cavo = @ﬂ_f «
motore esteso — - (210) Scanalatura per sensore
Cavo motore HL__ [T~ | CavaaT per
; montaggio
(74.7) (101.7)
27 74.7
27 Motore 44 @5H7 prof. 5 72
‘ = 71T
| o N [
© T - ‘
z
© 3 © -6 6- L
N o6 o0 = ®
@" 3 -6 ¢§ — &
[—6—6-
& &> ©-¢y -6 ©
- —&— oy
o8\ / SN Y °T 2x2x09.5 28
S - .5 prof.
2 4 x M5 prof. 9 Prof. foro lungo 5 controforo 5.4
SH7 ||, 5.5 foro passante
Cavaa T per P
montaggio 5.6 (Max. X8.6 14.4
10 140 + Corsa
Misura nominale: 25
Cavo encoder
105
Cavo encoder su = E S
lato attuatore 8 =] . . '
Cavo motore su Posizione motore TA  Posizione motore TB - |
lato attuatore = g 6.6 ! '
Scanalatura per sensore : I
Cavo motore
— L s ﬂ 2 x 4 x dado quadrato M6
105 CavaaT per
60 210 + Corsa montaggio
\Posizione motore DA Posizione motore DB
By b
(60) _ (49.6 110.8 (96.7) (132.2)
100 (60) 35.5 96.7
63 94

06H7 prof. 8

D ©@@ tﬁ;—Q@ I§

100

37

™
-

2 x2x 914 prof.
controforo 8.6

©
4 x M8 prof. 12
CavaaT per 6H7 || \Prof. forolungo 8
montaggio 4.9 (Max. 9.9)
12.5 185 + Corsa

09 foro passante

Nota) Nel caso del modello a norma CE, & fornito (ma non collegato) un filtro antidisturbo.
Il cavo per i modelli a norma CE utilizza un'apposita schermatura. Se viene collegato un filtro antidisturbo a un
prodotto privo di marcatura CE, il prodotto non sara a norma CE.




SVC. Unita rotante elettrica — Serie LER 993
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O

Unita rotante elettrica o
Serie LER BN us cus

210, 230, 850 LISTED

I Caratteristiche

* Velocita, accelerazione e posizionamento regolabili.

« Facile da impostare, utilizzare e installare.

- E possibile selezionare la coppia di rotazione massima.
+ Stelo cavo passate.

I Codici di ordinazione

LER[_|[10][K]-[ ][ ]-[R][1] [6P] [1] £3
L=
S 2
g
Precisione unita Montaggio controllore @
= Tipo base — | Montaggio con viti
H |Tipo ad alta precisione D | Montaggio guida DIN
Taglia ®
10
30 ¢ | unghezza cavo /0
50 = Senza cavo
Lo | 1 1.5m
S 3m
Max. coppia di rotazione [N-m] ¢ 5) 5m

Simbolo Tipo LER10 | LER30 | LER50

* Tipo di controllore

K Coppia elevata 0.3 1.2 10 S T
J Base 0.2 0.8 6.6 —_| Senza controfore
1N | Con controllore senza programmazione (NPN)
) ) 1P | Con controllore senza programmazione (PNP)
Angolo di rotazione [*] ¢ 6N | Con controllore (NPN)
Simbolo| LER10 | LER30 | LER50 6P | Con controliore (PNP)
— 310 320
2 Stopper esterno: 180 » Lunghezza cavo cilindro
- Stopper esterno: 90 —| Senzacavo | 8 8 M Nota)
Ingresso cavo motore ¢ ; 1:'35 m 'é 12 M Nota)
m m N
Base (ingresso su lato destro) 5 5m C om NZ:

ﬁ{é,ﬁ Nota) Altre lunghezze si realizzano su richiesta.
— o
_0

® Tipo di cavo cilindro

Ingresso su lato sinistro — [ Senza cavo
Ca 69 CH| S | Cavo standard
Q)
L <: 4 R | Cavo robotico (cavo flessibile)

C—

I Prodotto raccomandato

4 | prodotti in stock possono essere soggetti a modifiche senza preavviso \/

Prodotti correlati

Componenti in stock per consegna rapida

LER10K-3-R36P1  LER50K-3-R36P1  LER30K-R36P1 Serie LEC - Controllore - pagina 1018

>y . ¥ Serie LECP1 - Controllore - pagina 1014
LER30K-3-R36P1 LER10K-R36P1 LER50K-R36P1 Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999

Serie LEJ - Cilindri senza stelo ad alta rigidita - pagina 914
Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 969

Serie LES - Slitte elettriche - pagina 943

L.!] E Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



ifich Nota 1) La precisione della forza di spinta & LER10: +30% (F.S.),
SpeC e LERS30: +25% (F.S.), LER50: +20% (F.S.).
Nota 2) L'accelerazione angolare, la decelerazione angolare e la

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) velocita angolare potrebbero oscillare a causa delle
variazioni del momento d'inerzia.
Modello LERC10K | LERO10J | LERO30K | LERDI30J | LERCI50K | LERCI50J Consultare 5 pagina 3 1 grafioo “Momento
Angolo di rotazione [°] 310 320 d'inerzia—Accelerazione/
Max. coppia di rotazione [N-m] 03 0.2 1.2 08 10 6.6 decelerazione angolare, coppia effettiva—velocita
- €Opp - . - - . angolare” per la verifica.
Max. coppia di spinta [N-m] Not2 1)3) 0.15 0.1 0.6 0.4 5 3.3 Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della
© | Max. momento dinerzia [kgm? "22| 0.0040 | 0.0018 | 0.027 | 0.012 | 0.10 | 0.04 lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni i -
a — montaggio. Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5
.g Velocita angolare [*/sec] Nta2)3) | 20 a 280 | 30 a 420 | 20 a 280 | 30 a 420 | 20 a 280 | 30 a 420 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m (a 15 m:
& Velocita di spinta [/sec] 20 30 20 30 20 30 ridotto del 20%) _ .
[ ) - ot Vo Nota 4) Resistenza agli urti: non si sono verificati
o | Mo acolrazioneecerezione anolre 1] 2 3000 malfunzionamenti durante il test d'urto della slitta sia in
S | Gioco [°] +0.5 direzione assiale che in direzione perpendicolare alla
= - . vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro
2 | Ripetibilita di posizionamento [°] +0.05 in stato iniziale).
o Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] Nota4) 150/30 Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra
® m/s]
5 F N t Speciale i N it fi t . inahi 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test &
£ | Funzionamento peciale ingranaggio a vite senza fine + trasmissione a cinghia stato eseguito sia in direzione assiale che in direzione
é Max. frequenza d'esercizio [c.p.m] 60 perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato
%) . o eseguito con il cilindro in stato iniziale).
Campo temp. di esercizio [°C] 5a40 Nota 5) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione) a quando il cilindro & in funzione.
Tipo base 0.49 11 20 Nota 6) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il
Peso [kg] Tipo ad alta - - - controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta
precisione 0.52 1.2 2.4 nella posizione impostata durante il funzionamento.
-2/bracgi Nota 7) L'assorbimento max. momentaneo (compreso il
i 180 controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in
Angolo di o(1pz) ) N
o | rotazione ' funzione. Questo valore pud essere usato per
[<H K i selezionare |'alimentazione elettrica.
S 3/bracci
o 90 ) I
@ 0(2pz) Controllori compatibili
@ | Ripetibilita a fine corsa Tipo con Ti i
ipo senza programmazione
§ [°]/con stopper esterno +0.01 inserimento p prog
2 Campo di impostazione stopper esterno [°] +2 pun‘h ,d'
I} - - posizionamento 8
° -2lbraccio Tipo base 0.55 1.2 2.5 Ti
&{peso |*SEm1P2) |SReSone 0.61 1.4 27 po
[kgl | -3praccio | Tipo base 0.57 1.2 2.6
estemo (1pz) | Tieo 20 =t 0.63 1.4 2.8
Taglia motore 020 028 042
% Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Serie LECP6 LECP1
£ Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro) Ingresso valore Possibit d confguare |
© | Alimentazione elettrica [V] 24 VDC £10% Caratteristiche c funzionamento senza lutiizzo di
® ontrollore standard PCodi inal i
£ | Assorbimento [W] Nota5) 1 20 34 un PC o di un terminale portatile
= i - Motore passo-passo
G | e ey durante i 7 12 13 Compatibile Motore s P /24 VBC
8 Assorbimento max. ( ervo )
& | momentaneo [W] Nota 7) 14 42 57 —— - ‘ 1 ;
Peso del controllore [kg] 0.15/montaggio con viti, 0.17/montaggio su guida DIN Humeromassino i un psiionmero 64 punti punti
Tensione d'alimentazione 24VDC
Pagina di riferimento | Pagina 1018 ‘ Pagina 1014
Campo di rotazione dell'unita
Stopper esterno: 180° Stopper esterno: 90°
Segno posizione . . . .
iniziale Fine corsa Campoldl - Campoldl - Campold| : Campoldl -
regolazione vite regolazione vite regolazione vite regolazione vite

2\ (Posizione iniziale) Nota 3)
h Forodi
N0 posizione iniziale’ i

o 8~
i K _0|

Posizione iniziale
(Fine corsa)

Q ELER1 01310 -
%009 R30, 50/32 ©
Sér Cizio unita di “35\37—

* Le figure mostrano la posizione di asse 0 di ciascun cilindro.

Nota 1) Limiti entro cui I'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0.

Nota 3) Il numero tra parentesi indica quando & cambiata la direzione di ritorno alla posizione di asse 0.



Dimensioni

LERO100 (Angolo di rotazione: 310°)

=~ 240 (Ingresso cavo motore: =~ 300 (Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato sinistro) Esecuzione Base):

=

2xM6x1.0x12 2 14

Vite di azionamento manuale

3H8 (13°'*) profondita 4

E 943h8 (S0s0) (Su entrambi i lati)
'Iu) :é 242h8 (5030 )
I% = 218H8 (:5%) Segno posizione iniziale
5 £ 08 (passante) © T
S| B 0
= § b 3
HIE- S |
=4 - ml L
= { 215H8 (:3%)
21 83 2.1
TR
S
S 2,
S 5
2 x 99 profondita controforo @;\ 2,
Y2 %
Prof. 5.5 X 6 x M4 x 0.7 X 6 09% Dimensioni
%
5 - 2 Modello | H1 | H2
v @ LER10 10 | 35
’ LERH10 | 17 [ 105
— < —
[re) N
& o
52 > 2 x 95.2 (passante)
LERO10-2 (Angolo di rotazione: 180°)
LERO10-3 (Angolo di rotazione: 90°)
Vite di azionamento manuale
(Su entrambi i lati)
© I
4 92 2 x 95.2 (passante) £
2x M5 x 0.8 (Vite di regolazione) 52 g S
6XxM4x07x6
<~ 9 z 5 @Sd')
A’ -
G
« g
3 | @ 317 ; ‘ 00)0 ',/Po
o5 8 S 0 e
= 3 ’é)
% S 0885 (C4 . 2,
ES 00 deserciyiy el bragy 6;? ) o
s 2 5 0 Dimensioni
@ = P
7 - :@ Modello | H1 | H2 | H3
icabi i 138 NS 2 x @9 profondita controforo LER10 0 | 35] 9
Nota) Non applicabile al tipo a 180° (LERCI10-2 R p
) PP P ( ) 20 Prof. 5,5 LERH10 | 17 | 105 16

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni

LERO300O (Angolo di rotazione: 320°)

=~ 250 (Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato sinistro)

=~ 250 (Ingresso cavo motore:
Esecuzione Base):

A

1O o
S A
c
kS 7
8 2xM8x1.25x16 / 2,25 Vite di azionamento manuale
= (Su entrambi i lati)
g, o 064h8 (L0 )
29 o . m B
2 s 3 06308 (oois | 032H8 (8°) Segno posizione iniziale
S 8 5 -
é % 017 (passante) © T
= : S e
g & ? VA
FEE S SHCA =TT
3 ; 222H8 (13°°) v
S 24 107 2.4 ' d
3 102
>
2 x o911 profondita controforo R S
Prof. 6.5 &
\;g“ 6xM5x0.8x8 Dimensioni
v
S o % Modello | H1 | H2
&
N5 @ 0%, LER30 13 4.5
% LERH30 | 22 | 135
3.
2
¢ &)
8 2 X 06.8 (passante)
Jo @
75 %
LERO30-2 (Angolo di rotazione: 180°)
LERO30-3 (Angolo di rotazione: 90°)
Vite di azionamento manuale
(Su entrambi i lati)
© Sl I
Qe ]
[
i ol o of o
S @ \ ez TS
88.2 (\4
127 102 ©
5.5 2 x 06.8 (passante)
6xM5x0.8x8 2 x M6 x 1.0 (Vite di regolazione)
75
- @ 2 Dimensioni
g i 2 Modello | H1 | H2 | H3
SIREI LER30 | 13 | 45125
S| O] T
2| ¥ D & . LERH30 | 22 | 13,5 |21.5
El g % 7\\‘\\2 2 x @11 profondita controforo
= \ Prof. 6.5
Nota) Non appiicabile altipo a 180° (LERT302) —E@




Dimensioni

LERO500 (Angolo di rotazione: 320°)

=230 (Ingresso cavo motore: = 240 (Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato sinistro) Esecuzione Base):
0 ~ ™
o o
< [
£
2
S
<]
(=%
5 _
B @ ©
5 7
Vite di azionamento manuale
2xM10x1.5x20 2 | 30 (Su entrambi i lati)
= o« 076h8 (Do)
s @ 074h8 (Huss) Segno posizione iniziale
gl & 935H8 (13°) _
% b= 020 (passante) =4 T
g E + ‘ LU Lg l[ i =iy ]v
S x
2 2 i o S Y]
5 = il mt (017 0
- | I | Y (V)
L 226H8 (:3°°)
3 127 3 1142 S
133
RS %
R %5
q\@& &,
Q %,
S 4
6xM6x1.0x 10 S 2 . —
$ o X é% Dimensioni
& %© & Modello | H1 | H2
¥
214 profondita del controforo 2 LER50 16 5.5
Prof. 8.5 7 ; ° LERH50 | 26 | 155
\3
3 2 x 98.5 (passante)
% -
90 S

LERO50-2 (Angolo di rotazione: 180°)

LERO50-3 (Angolo di rotazione: 90°) E’S"f:r'ﬂf:;gfmae;)t° manuale

N ; e T
2| e B o
e/ © N
i g < Il oy
o | ‘ . ®
[aV}
114.2 N
133 e
6xM6x1.0x10 6 152 2 x 98.5 (passante)
2 x M8 x 1.F25 (Vite di regolazione)
S h 2 19
) o = . -
,L% %_1 ful %, Dimensioni
] i ! & Modello | H1 | H2 | H3
%g 9 LER50 | 16 | 55155
ERN LERH50 | 26 | 155 |25.5
%o
E 8
=5
S ol 8
= o]
3> 2 x 014 profondita controforo
N Prof. 8.5

Nota) Non applicabile al tipo a 180° (LERCI50-2)

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Selezione del modello

Momento d'inerzia—Accelerazione/decelerazione angolare Coppia ammissibile—Velocita angolare

LER10 LER10
0.0045 J ‘ L J J 0.35
0.004Q p====== smmssosocpodosooesoosenoos S —— e -“\\ LERO10K
LERO10K o 0.30 ~~[Coppia elevata
& 0.0035 Coppia elevata X
E = .
> € 0.25 X
=. 0.0030 Z h
P - \
.o s 0.20 =
~ 0.0025 2 1 T~~~ LERO10J
2 o : \Base
5 0.0020 T 0.15 : AN
2 © -
Base Q 0.10 g
£
S (&) i
= 0.0010 '
)
1
0.0005 005 i
1
0.0000 0.00 i
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accelerazione/decelerazione angolare: ® [°/s?] Velocita angolare: ® [°/s?]
LER30 LER30
0.030 l L L l i 1.4
e 1 ¥
0025 — LERDISOK 12 feeef
‘E oppia elevata \‘ _ oy X LERCI30K
> Y\ € 1.0 =~ Coppia elevata
= 0.020 5 Z
p -
N g 08 =
N \ g I H
2 0015 LERCI30J , g I LERCI30J
£ Base Ry, T 0.6 = Base —
2 \ © : s
$ 0.010 > o !
£ AN 8 04 '
3 NL © ;
0.005 02 ;
)
i
0.000 0.0 L
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accelerazione/decelerazione angolare: o [°/s?] Velocita angolare: ® [°/s?]
LER50 LER50
0.12 12
« %1% [~ LEROIS0K 1 10 =
E@ Coppia elevata \ T V' LERO50K
=, 0.08 \‘ Z 8 rCoppia elevata
e Y bt
N : 2 E
8 0.06 56 TN
s £ N
L N R
c 0.04 AN 3 4 N
5 LERO50J "N \ 3 N
= 02 B N 5 N LERCI50J _|
\\\ -, Base
0.00 0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accelerazione/decelerazione angolare: ® [°/s?] Velocita angolare: ® [°/s?]
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Pinze elettriche o Ag
Serie LEH CNUS cus &
210, 016, 020, 025, 032, 040 LISTED . v

Caratteristiche d - .‘b

* Ampia gamma di prodotti e varianti.

« Forza, velocita e posizionamento regolabili.

+ Prevenzione cadute (meccanismo di bloccaggio automatico)

+ Protezione antipolvere a tenuta stagna disponibile per il modello LEHZ.

Codici di ordinazione

Tipo a 2 dita LEHZ
aazsean || EHZJ

|

—

o RS
|
=
-
=
o
2
Q
«Q
«Q
o
Q
o
2
S
5
3

XXX X
N —{eo—Po—N

— |Montaggio con viti
s3] LEHS[10) - ~[RI 0BR[] (D] | ermeamon
Nota) Guida DIN non
Ti 2 dita/profil ord conlnpresa.
1po a 2 dita/profilo _ _ rdinarla a parte.
ribassato LEH F m @i m
Taglia corpo Lunghezza cavo I/0
LEHZ|LEHZJ|LEHF|LEHS %m
10 [ [ J [ J [ J —1 tom
0 ° - 3]  3m
16 ; o 5| 5m
20 o L Tipo di controllore
25 L2 ® — — Senza controllore
32 [ J — [ J [ ) -
40 ° — ° ° 1N | Con controllore senza programmazione (NPN)
1P | Con controllore senza programmazione (PNP)
Taglia motore e——— 6N | Con controllore (NPN)
— Base Passo @ 6P | Con controllore (PNP)
L Nota) | Compatto K ‘ Base Lunghezza cavo cilindro
Nota) Taglia corpo: solo 10, _ ° — ] Senzacavo | 8 S m Not
16,20, 25 2[ Tipo a 2 dita s M P
3| Tipo a 3 dita =M M Nota)
— c s 3 3m B 15 m Nota)
- _ orsa 5 5m © 20 m Nota)
Corslat/_entrambl ! Taglia corpo Nota) Altre lunghezze si realizzano su richiesta.
atifoml [\ EHz [LEHZJ | LEHF LEHS o "
® Tipo di cavo cilindro
4 10 10 — 10
6 16 16 — 20 = Senza cavo
S | Cavo standard
8 - - 32 R Cavo robotico (cavo flessibile)
10 20 20 — - * Usare un cavo standard in una parte fissa.
12 _ — — 40 Selezionare il cavo robotico quando si usa con la parte in movimento.
14 25 25 - - ® Ingresso cavo motore
1 6 - - 10 - Base (Ingresso su lato sinistro) Piano di riferimento montaggio Base (Ingresso su lato dcestro)
22 32 — — — - avo motore
24 _ — 20 _ - s T ! g : M E Piano di iferimento -
Nota 1) § iy 5 Nota 3)
30 40 — - _ ®
Cavo motore
32 — - 32/10 (corsa lunga) — Protezione connettore
40 — — 40 — Ingresso su lato frontale Piano diriferimento montaggio Ingresso su lato sinistro
48 — — 20 (corsa lunga) — -v' Cavo motore
64 - — 32 (corsa lunga) — ;i::&g‘g‘vge”mem L
80 — — 40 (corsa lunga) — F i ! Nota 3)
Nota 1) | Cavo motore
Tipo con cuffia di protezione ® Protezione comneiore
— | Gomma al cloroprene (CR) Tipi di dita e Nota 1) Per LEHZ, LEHZJ, LEHS.
- — J_J Nota 2) Solo LEHS.
K | Gomma fluorurata (FKM) Base (Foro filettato in direzione Nota 3) Solo LEHF
ili H - i /chiusura) Ingresso su lato destro '
S Gomma al S|||C0ne (SI) dl apertura Piano di riferimento montaggio
Montaggio con filettatura laterale Cavo molore
. A A Protezione connettore
B Foro passante in direzione R
di apertura/chiusura Nota 2)
C Dita piatte

Nota) Vedi esempi nella pagina seguente.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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1000 Serie LEH - Pinze elettriche %SVC

.Dpzioni dita

—: Base A: Montaggio con B: Foro passante in direzione  C: Dita piatte
(Foro filettato in direzione filettatura laterale di apertura/chiusura
di apertura/chiusura)

wn
e}
20
N =
D0
=2
D

.’rodotto raccomandato
d

| prodotti in stock possono essere soggetti a modifiche senza preavviso

Componenti in stock per consegna rapida

LEHZ10K2-4-R16P1 LEHZJ10K2-4-R36P1 LEHS10K3-4-R36P1 LEHF10K2-16-R16P1
LEHZ16K2-6-R16P1 LEHZJ16K2-6-R36P1 LEHS20K3-6-R36P1 LEHF20K2-24-R16P1
LEHZ20K2-10-R16P1 LEHZJ20K2-10-R36P1 LEHS32K3-8-R36P1 LEHF32K2-32-R16P1
LEHZ25K2-14-R16P1 LEHZJ25K2-14-R36P1 LEHS40K3-12-R36P1 LEHF40K2-40-R16P1
LEHZ32K2-22-R16P1 LEHZJ10LK2-4-R36P1 LEHS10LK3-4-R36P1
LEHZ40K2-30-R16P1 LEHZJ16LK2-6-R36P1 LEHS20LK3-6-R36P1

)

Serie LEC - Controllore - pagina 1018

Serie LECP1 - Controllore - pagina 1014

Serie LEJ - Cilindri senza stelo ad alta rigidita - pagina 914
Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927

Serie LES - Slitte elettriche - pagina 969

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943

Serie LER - Attuatori elettrici rotanti - pagina 993

Prodotti correlati

 Controllori compatibi

Tipo con inserimento Y Tipo senza programmazione

punti di

posizionamento
Tipo

&
Serie LECP6 LECP1
Caratteristiche Ingresso valore, controllore standard Possi_b_ilité di_ configurarg il funzio_namento senza
I'utilizzo di un PC o di un terminale portatile
-~ Motore passo-passo

Motore compatibile (Servo/24 VDC)
Numero massimo i punti di posizionamento 64 punti | 14 punti
Tensione d'alimentazione 24 VDC
Pagina di riferimento Pagina 1018 | Pagina 1014




Specifiche ) % =
Serie LEHZ h. 5 4 Serie LEHZJ . (X
Modello LEHZ10|LEHZ16|LEHZ20|LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40 |LEHZJ10|LEHZJ16|LEHZJ20|LEHZJ25
Corsa/entrambi i lati [mm] 4 6 10 14 22 30 4 6 10 14
Forza di presa Base 6ail4 16 a 40 52a130 |84 a210 6ai14 16 a 40
[N] Nota )3) Compatto| 2a6 | 3a8 11a28 - — 3a6 | 4a8 11228
Velocita di apertura e chiusura/
Velocita di spinta [mm/s] Neta2) 9 5a80/5a50 5a100/5 a 50 5a120/5 a 50 5a80/5a50 5a100/5 a 50

Metodo di azionamento

Vite a scorrimento + camma a scorrimento

Vite a scorrimento + camma a scorrimento

Tipo di guida dito

Guida lineare (senza circolazione)

Guida lineare (senza circolazione)

Ripetibilita [mm] Nota 4) +0.02 +0.02
Precisione determinazione

lunghezza ripetuta [mm] Nota 5) 0.05 =0.05
Gioco dito/

entrambi i lati [mm] Nota6) 0.5 max. 1.0 max. 0.5 max.
Resistenza agli urti/

Resistenza alle vibrazioni [m/s2] Nota7) 150/30 150/30
Max. frequenza d'esercizio [C.P.M] 60 60
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40 5a40

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione né congelamento)

90 max. (senza condensazione né congelamento)

P (d] Base 165 220 430 585 1120 1760 170 230 440 610
eso
g Compatto 135 190 365 520 — — 140 200 375 545
—
Serie LEHF N Serie LEHS : é
Modello LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40 | LEHS10 | LEHS20 | LEHS32 | LEHS40
Corsa/entrambii | Base 16 24 32 40 4 6 8 12
lati [mm] Corsa lunga 32 48 64 80
Forza di presa Base 337 11228 48 2120 72 2180 22ab.5 9a22 36 a 90 52 a 130
[N] Neta ) 3) Corsa lunga 1.4a35 7a17 - -
Velocita di apertura e chiusura/ 5a70/ 5a 80/ 5a 100/ 5a 120/
Velocita di spinta [mm/s] Neta2)3) 5a805a20 52100/5a30 5a50 | 5a50 5a 50 5250

Metodo di azionamento

Vite di scorrimento + flessione cinghia

Vite a scorrimento + camma a cuneo

Tipo di guida dito

Guida lineare (senza circolazione)

Ripetibilita [mm] Nota 4) +0.05 +0.02
Precisione determinazione

lunghezza ripetuta [mm] Nota 5) +0.05 0.05
Gioco dito/

entrambi i lati [mm] Nota 6) 1.0 max. 0.5 max.
Resistenza agli urti/ 150/
Resistenza alle vibrazioni [m/s?] Nota 7) 150730 50130
Max. frequenza d'esercizio [C.P.M] 60 60
Campo temperatura d'esercizio [°C] 5a40 5a40

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione né congelamento)

90 max. (senza condensazione né congelamento)

Base

340

610 1625

1980

185

410

975 1265

Peso [g]

Corsa lunga

370

750 1970

2500

150

345

Nota 1) La forza di presa deve essere 10-20 volte il peso dell'oggetto da trasportare. La forza di posizionamento deve essere pari a 150% durante il rilascio del pezzo. La

precisione della forza di presa deve essere pari a:

pezzo.

+30% (F.S.) per LEHS10/LEHF10 / LEHZ10/16
+25% (F.S.) per LEHS20 / LEHF20 / LEHZ20/25

+20% (F.S.) per LEHS40 / LEHF32/40 / LEHZ32/40
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.
Nota 3) La velocita e la forza di spinta possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio.
Se il cavo supera i 5 m, la velocita/forza di spinta si ridurra del 10% per 5 m come massimo. (Se la lunghezza del cavo € 15 m: riduzione del 20% come massimo)
Nota 4) Ripetibilita e la variazione della posizione di presa (posizione pezzo) quando I'operazione di presa viene eseguita ripetutamente con la stessa sequenza per lo stesso

+30% (F.S.) per LEHZJ10/16
+25% (F.S.) per LEHZJ20/25

Nota 5) Precisione della determinazione 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 I'apertura.

Nota 7) 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).

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni
LEHZ10(L)K2-4
Modello L (L1) Piano di riferimento montaggio Lunghezza cavo motore = 300
LEHZ10K2-41 103,8 (59.7) 02.5H9 (18'025) (Ingresso cavo motore: Base)
LEHZ10LK2-400 | 87,2 (43.1) prof. 25
7 o )
P N P =
3 |
<2 g
o | |0 { 02.5H9 (139
T i S |= o | M M R
N 28 Sls prof. 2.5
\ <la
S
IFS S d
iCEE A ss 8 2& o
5 oIl of \ =
©
) ss.// el
o o / 2xM3x0.5x6
o M
)
Posizione di riferimento 2xM4x0.7x6 52505
del punto di presa 2 x 03.3 passante 12 4 xM2.5 x0.45
Quando & chiuso: 11 f’oo_'sz
4 .04 Quando & aperto: 15 07
19
29
Dimensioni
LEHZ16(L)K2-6
Modello L (L‘I) Piano di riferimento montaggio
+0.02
LEHZ16K2-600 |112.8 | (59.7) 02.5H9 (0
prof. 2.5
LEHZ16LK2-60] 96.2 (43-1 ) Lunghezza cavo motore =300
(Ingresso cavo motore: Base)
1)
N T
3 1
[<nd
?’ © %9 w { 02.5H9 ((0°%°)
: T —
E | & B 2| | | prof. 2.5
N 4 5%
- vy o [=%
Var @
= HINd &g\ 3.5 8 /Q'A Var Y
&S U \J\ de
o oflilillio |
“le : 35 J
~ .
£ — | L feler 2xM4x07x6
1Y
2 e OH—
Q1=
[ 2xM4x0.7x6
2 x ©3.3 passante g0
Posizione di riferimento -0.05
del punto di presa 14 4xM3x0.5
Quando & chiuso: 14.6 '35
5 01 Quando & aperto: 20.6 07
24
38




Dimensioni

LEHZ20(L)K2-10

Modello L (L1)
LEHZ20K2-10] 129.6 | (61.8)
LEHZ20LK2-10CJ | 115.6 | (47.8)

03H9 (15%9)

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

prof. 3
i Montaggio -
riferimento
piano 4
\T= ; :
-
- |
o o) &
) N N 3o 0
E.\Q; © H o ©
o 215
@ - $ Q &la i
&
o
(=]
7
wn
§ R
| . s 2xM5x0.8x8
o Quando & chiuso: 16 2 X 04.2 passante
Posizione di riferimento 80 Quando & aperto: %6 203
del punto di presa 0.1 ot 2%
30
50
Dimensioni
LEHZ25(L)K2-14
Modello L (L1)
LEHZ25K2-140 139.8 | (61.8)
LEHZ25LK2-140 | 125.8 | (47.8)
Lunghezza cavo motore = 300
(Ingresso cavo motore: Base)
24H9 (15°%)
me\
—| Montaggio
) riferimento L
piano
% ;5
)‘3 oy
Q
4 o fe g
0 Y N 29 o 8
g 0 %’ ..C_;
8 & S\ sls
R
£ p— i
ol 0
AN N
2xM6x1.0x10

Posizione di riferimento

del punto di presa 10 :8 )

Quando & chiuso: 19°02
Quando & aperto: 33 %

2 x 05.2 passante

38

63

& 03H9 (15°%9)
Fo (M ma prof. 3
o | %=
I|e
®la
B
AF\ VanY 0
ANV I \(\ ol
«®
4 -
ol
iLh
rS 2xM5x08x8
O
o
a
g
10805
18 4xM4x0.7
g | 04H9 (15°)
Lo . . prof. 3
2|5
Jla
e
s
CN Yan\ ©
5 D \K s
s vl
: ©
el
A 2xM6x1.0x10
N4
o
@D
N ©
12 505
4xM5x0.8
20 —

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



DimenSioni Lunghezza cavo motore = 300

(Ingresso cavo motore: Base)

a4H9 (15°%)

LEHZ32K2-22 prof. 8

5
3 Montaggio
= riferimento
piano
g
il 3Se - — i i
\ e 8 ot (5
¥ g Clo prof. 3
< o2
& R : I8
2 ‘ )
e o) £ 54
) i -2 o @ s
s o o s mmhNEk
5 -
0
(=3
: L
ax\FanY
[N 2xM6x1.0x10
/ — ] SIS
B
3 g © .
@D
& ~.
Quando & chiuso: 26 (2xM6x1.0x10 15505
1235, Quando & aperto: 48 -3 2 x 05.2 passante o8
48 4xMBX1.0
97

Posizione di riferimento
del punto di presa

. . . Lunghezza cavo motore = 300
Dimensioni ’

(Ingresso cavo motore: Base)

<
g 05H9 (13°%)
prof. 4

Montaggi

riferimento

piano

6 wn
' ©
M m// ‘ ‘
i - 1 |
\ ‘ ’
39« ‘ 95H9 (35°%)
) 25 prof. 4
o b € 5|8
@ Va)
w VA
(1

" \V N

~

™ & N 2

g &
@ O O 23 : 8

0 ST &
o o
8 5|a

©

®l®
f 0 T I N
2xM8x1.25x 14
‘_ 2xM8x1.25x 14 7%
g 2 x 06.8 passante ~
Q@
(=
Quando & chiuso: 30 5
143, Quando & aperto: 60 3 5 18 o5 4xM8x1.25
Posizione di riferimento 60 28
del punto di presa 119




Opzioni dita

Montaggio con fori filettati laterali (A)

Fori passanti in direzione di apertura/chiusura (B)

JCes =7
= = %]

4 x MM passante b & koS
« Filettatura per JQ g G| [0 o
montaggio ol | |1e
accessorio o Iy O O
m NI T m
< c C < 4 x gH passante
* Foro per montaggio
accessorio
Unita: mm Unita: mm
Modello A B C MM Modello A B H
LEHZ10(L)K2-4AO 3 5.7 2 M2.5 x 0.45 LEHZ10(L)K2-4BO 3 5.7 2.9
LEHZ16(L)K2-6A0 4 7 25 M3 x 0.5 LEHZ16(L)K2-6BO 4 7 3.4
LEHZ20(L)K2-10A0] 5 9 4 M4 x 0.7 LEHZ20(L)K2-10BO 5 9 4.5
LEHZ25(L)K2-14A00 6 12 5 M5 x 0.8 LEHZ25(L)K2-14BO 6 12 5.5
LEHZ32K2-22A0] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6.6
LEHZ40K2-30A0] 9 17 7 M8 x 1.25 LEHZ40K2-30BJ 9 17 9
Dita piatte (C)
4 x MM lunghezza filettatura L
* Foro per montaggio
accessorio L
ey
o e =
f
Bl| A
E |
[ ‘ m | m
Si& s
e
o ©
o T
L K J W
D G
Unita: mm
G Peso
Modello A B c D F Quando & aperto | Quando é chiuso J K MM L w [a]
LEHZ10K2-4CO 0 0 +0.025 g 165
LEHZ10LK2-4C0 2.45 6 5.2 10.9 2 54 52 | 1.4 52 445 | 2H91y M2.5 x 0.45 5 5 05 135
LEHZ16K2-6C] 0 0 +0.025 -0 220
LEHZ16LK2-6C 3.05 8 8.3 141 25 74 5o | 1.4 52 5.8 2.5H9 §p M3 x 0.5 6 8 o5 190
LEHZ20K2-10CJ 0 0 +0.025 -0 430
LEHZ20LK2-10C0] 3.95 10 10.5 17.9 3 116 52 | 1.6 52 745 | 3H9 ) M4 x 0.7 8 10 .05 365
LEHZ25K2-14C] " o 40,020 o 575
LERZ25LK2-14C00 | 42 12 | 131 | 218 | 4 16 32 232 8.9 | 4H9 I M5 x 0.8 10| 1256 o35
LEHZ32K2-22C[] 7.3 20 18 34.6 5 253, 332 14.8 5H9 1590 M6 x 1 12 15 005 1145
LEHZ40K2-30C 8.7 24 | 22 414 | 6 3339, 33 17.7 6H9 15°%° M8 x 1.25 16 18005 | 1820

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni

LEHZJ10(L)K2-4

21.6 21
02.5H9 (15°%)prof. 2.5 ‘ Lunghezza cavo motore = 300 ‘
L (Ingresso cavo motore: Base) © i
T oi
= - 3
Piano di a9 S
riferimento o 32
montaggio 2N > '
- & 3|8 o B| [EEEE 025HO(§*)prof. 25
—T o
(3] I ) 4
ol @ 1o} 2 /9
i 2 | Ry 35 © :i ; r v} 2xM3x0.5x6
< = I 3.5 ~
| & V4 ‘ [ o
Q| = ' [
s U [0
' 5.50s ©
Posizione di riferimento 2xM4x0.7x6 -
del punto di presa 2 x 03.3 passante 12| N4xM2.5x0.45
Quando & chiuso: 15 %02 (21)
48, Quando & aperto: 11 302
(;j) Modello L (Ly
vos LEHZJ10K2-400 | 109.8 | (62.7)
15 Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale LEHZJ10LK2-400 93.2 | (46.1)
Protezione antipolvere encoder
n
S
wn
S r&
[
Piano di riferimento montaggio / 20
LEHZJ16(L)K2-6
+0.025 21.6 21
©2.5H9 (1§:%2°)prof. 2.5 : Lunghezza cavo motore = 300
(Ingresso cavo motore: Base) ™
- & ==
o
= s
M 0
= Pianodi U"m ) g H_—m
riferimento Z +0.025
montaggio i > | 22.5H9 (139%%)prof. 2.5
n
o
- K LA
— T4 o © _%_
S © p .
2 : o © -t 35 7‘ 2xM4x0.7x6
EEE YN | i
o= VZ\NP ‘ py
o ~
3 / ; g
2xM4x0.7x6 g0
L e Y -0.05 ~
Posizione di riferimento 2 x 93.3 passante
del punto di presa o +03 14 4xM3x0.5
Quando & chiuso: 14.6 0.4 (29.6)
5.00_1 Quando é aperto: 20.6 "3)43
24
(45)
35
17.5 Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale Modello L (L1)
LEHZJ16K2-600 | 118.6 | (62.7)
Protezione antipolvere encoder LEHZJ16LK2-6010 | 102 (46.1)
- ik 2
o N x
> } (Y]
ﬁ < N )
~| © Vz:
= O IE=2) <
o 8 | [
Piano di riferimento montaggio 39 20




Dimensioni

LEHZJ20(L)K2-10

03H9 (5:9%5)prof. 3 29.6 Lunghezza cavo motore = 300 29
| | (Ingresso cavo motore: Base) r_:]
(3]
B
=| Piano di A =
= riferimento g1 4
montaggio 2
é’ _ 1 ]| 938H9 (:3:°%5)prof. 3
i © A [A
S - 3| oftfa
o A —F 2xM5x0.8x8
E ~ -] -
o S 1
o 2y LONLON | > | 1]
™| o
) / 2xM5x0.8x8 i
Posizione di riferimento 2x 042 passante 0 0
def punto di presa Quando & chiuso: 16 53 10.505
8.9, Quando & aperto: 26 2% 18, | \&xM4x07
30 (34.6)
(58)
42 Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale
Modello L (L1)
LEHZJ20K2-100 135.7 | (64.8)
! , LEHZJ20LK2-1000 | 121.7 | (50.8)
Protezione antipolvere encoder
[te}
Q
x
o
wn
2| ==
0 20
<
Piano di riferimento montaggio
LEHZJ25(L)K2-14
04H9 (15°°)prof. 3 29.6 Lunghezza cavo motore = 300 29
: | (Ingresso cavo motore: Base) o i
5 =5
—~  Piano di 8
| riferimento 8
N <
montaggio ¢ s ! Il 94H9 (:39%°)prof. 3
=] : =/
I
<
-
n ©
N ‘-’3 < 1 © !
o ¥ T 2xM6x1.0x10
- © ©| - —
© o o
o| - 1
5 fol
Q 2xM6x1.0x10 o
2 x 05.2 passante @,
— 0
Posizione di riferimento Quando & chiuso: 19 03 12,005 ©
del punto di presa 0 K 103 20
1044 Quando & aperto: 33 5 4xM5x0.8
38 (42)
(73)
52 Ingresso cavo motore: Ingresso su lato frontale

Protezione antipolvere encoder

Modello L (L1)
g LEHZJ25K2-140] | 146.7 | (64.8)
H - LEHZJ25LK2-140 | 132.7 | (50.8)

171
f
|
m/u
R
3

Piano di riferimento montaggio

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni

LEHF10K2-16/Base

Dimensioni

LEHF10K2-32/Corsa lunga

0.8 0.8
08 14 14 0.8
4xM2.5x0.45x3
}
S DT o ! o
S N -
T
8
S
Te]
2 x 02H9 (*59%) 7 7 ©
pI'Of. 2 11 1
(BEY BEY
=230
=~ 290 (Ingresso cavo motore:
(Ingresso cavo motore: Base) 40 Ingresso su lato sinistro)
65 25
0 4
Q
S |
(8]
& ] P ——
o T
@
A
- AN
22 ®
S  —— N1
s
& 03H9 (15°%)
prof. 3
2xM5x0.8x10 Quando & chiuso: 0 75!
2 x 04.2 passante Quando & aperto: 16 +1
(38.2) 36.4
1.7 74.6
0.8 18 0.8 0.8 18
8xM2.5x0.45x3
|
D I e | 2 S =
8 ‘v“i
)/[_1_! s of 1T
% w
o
o
+0.025 g
2 x 02H9 ((5°%°) 8| |5 5|8
prof. 2
~ 230
=280 (Ingresso cavo motore:
(Ingresso cavo motore: Base) 40 Ingresso su lato sinistro)
65 25
4
[[9]
Q
x
Nl
(s}
D T
@
A4
— /V "\\ o
8 o
32 ®
g N i
o) .02
e 03H9 (1)
prof. 3
Quando & chiuso: 013"
2xM5x0.8x10 Quando & aperto: 32 +1
2 x 94.2 passante (37_5) 459
1.7 83.4 1.7




Dimensioni

LEHF20K2-24/Base

Dimensioni

LEHF20K2-48/Corsa lunga

8xM3x0.5x4

20

D I s

Y

) —

2 x 82.5H9 (:5:9%)
prof. 2.5

=270

(Ingresso cavo motore: Base)

15
|

12| 145 45

12

50

10 0.05

=~ 230

(Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato sinistro)

65

5 30

2x 05

20

=8

2xM6x1x12

2 x 95.2 passanté

(46)

49 (5%

prof. 3

N . 1
Quando & chiuso: 0 75

Quando ¢ aperto: 24 +1

37

(35.8)

45.7

81.5

04H9 (139

27 1 1

27

8xM3x0.5x4

20

prof. 3

DI s f

) —

15

2 x 92.5H9 (:5:9%)
prof. 2.5

4.5 4.5

= 240

(Ingresso cavo motore: Base)

65

2 X 05

20

50

10 0.05

~ 230
(Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato sinistro)

) ——

2xM6x1x12

exMoxIxle |
2 x ¢5.2 passante

(46)

37

4H9 (57

prof. 3

N . 1
Quando & chiuso: 033

Quando & aperto: 48 +1

(53.8)

62.2

116

24H9 (159%9)
prof. 3

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Dimensioni

1.2 29 1212 29 1.2
LEHF32K2-32/Base 8xM4x0.7x4
N )
K2 )
8 == tde 3 8
J e (
i ) 5
2 x 93H9 (1597 S
prof. 3 18 | |55 55 | | 18 o
=240
(Ingresso cavo motore: Base) 75 ~ 220
65 50 (Ingresso cavo motore:
© 6 Ingresso su lato sinistro)
o ,
x
Y [ AREEEE
o :
>
2xM8x1.25x 16 €
2 X 06.4 passante
D) Pas I
AW <
o
3
B« 3
215
0.03
Quando & chiuso: 0 33" 05H9 (15°%)
Quando é aperto: 32 +1 prof. 4
(49.5) 65.5
2.6 115 2.6
Dimensioni
1.2 37 1.2 1.2 37 1.2
LEHF32K2-64/Corsa lunga 8xM4x07x4
)
> q [ ] [
o W\Iﬁ—J B o-ad & o
& )/[4_1 DO \CAS BS% &
) q [ I g
+0.025 )
2x03H9 (jo°°) §
prof. 3 2 | |55 55 || 26 i
=190 =220
(Ingresso cavo motore: Base) 75 (Ingresso cavo motore:
65 © 6 50 Ingresso su lato sinistro)
Q
x
N TFTTTTTs
== :'
2xM8x1.25x 16 N
2 x 96.4 passante 8
s O
O AV s
o
3
B« ( &
2e
6|a | N
Quando & chiuso: 0 13" o5H9 (15°%)
Quando él aperto: 64 +1 prof. 4
(72.5) 84
2.6 156.5 2.6




Dimensioni

8xM4x07x4 1.2 36 1.2 1.2 36 1.2
LEHF40K2-40/Base
—t)
Do—e
o Y e 0} <
s PEEE—— i 4 N
(
) [Te)
2 x 93H9 (*59%) =
prof. 3 20| | 8 8 20 ©
=~ 240
(Ingresso cavo motore: Base) 85 ~210
65 6 60 (Ingresso cavo m_o'gore:
0 Ingresso su lato sinistro)
x
[ B RRCEEEEE
Q }) e "
2xM8x1.25x 16 3
2 X 96.4 passante ~
'z} | -8
< O
s
3
s 8
%
[ToR =N
. |
Quando & chiuso: 015" [\ 25H9 (190%0)
Quando¥é aperto: 40 +1 prof. 4
(60) | 69.5
2.6 129.5 2.6
Dimensioni
LEHF40K2-80/Corsa lunga
46 1.2 1.2 46 1.2
8xM4x0.7x4
D
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o ) L@{ 722} <
« S & &
( | |
) 0
2 x @3H9 (159%) 8
prof. 3 30 8 8 30 e
~180 ~210
jlngresso cavo motore: Base 85 (Ingresso cavo motore:
65 0 6 60 Ingresso su lato sinistro)
Q
x
N
] ===+
2xM8x1.25x 16 E-'g
2 x 06.4 passante ]
Ny | AN
AV} v\
a
8
E|s ( 8
2|8
n|a
. |
Quando & chiuso: 0 75"
Quando & aperto: 80 1 @5H9 (150
(90) 99.5 prof. 4
2.6 189.5 2.6

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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Dimensioni

LEHS10(L)K3-4

Modello L

(L1)

LEHS10K3-4 | 89.

1/(59.6)

LEHS10LK3-4 | 72.6 | (43.1)

Dimensioni

LEHS20(L)K3-6

Modello L | (L1)
LEHS20K3-6 |98.8|(61.8)
LEHS20LK3-6| 84.8 | (47.8)

6xM3x0.5x5

22.5H9 (1392

prof. 2.5 \

_(Quando ¢é aperto: 17)

(Quando & chiuso: 15)

©

ElEEEEE

[8V)

5h9 (5.030)

(L1)

/

-
—

29.5
22.5
16.5

[S2]

Posizione di riferimento
del punto di presa

6xM3x0.5x6

(Quando & aperto: 24)
(Quando & chiuso: 21)

3.5
14

2.5H9 (139%%)

prof. 2.5

2xM4x0.7x6
2 x 3.3 passante

Lunghezza cavo motore ~ 300

65

Piano di riferimento montaggio

%
\ 5

() &)
) ©

&

[ee]

A

[Se]

04H9 (+00%0)

prof. 3 \

6h9 (.030)

(L1)

2 x M6 x

37
29
20

™

Posizione di riferimento
del punto di presa

4H9 (:3.030)

prof. 3

N
E—y -
| E
T
5

2 x 95.2 passante
— i /

(Ingresso cavo motore: Base)

o
=

10

8V

2H9 (15%%)

Lunghezza cavo motore = 300

1x10

(Ingresso cavo motore: Base)

Quando ¢ aperto: 7

Quando & chiuso: 5

2Hg (+002))

Quando ¢ aperto: 10

Quando & chiuso: 7



Dimensioni

LEHS32K3-8

Dimensioni

LEHS40K3-12

o=
“.g ‘b". Piano di riferimento montaggio
o
oo S/
oo
©T|T
c|c
EE &) ®
<i[ & S
N 3 y
=4
[T} I
< 0
8h9 (-0.036)
6xM4x0.7x8 16

@5H9 (15

2xM8x1.25x 14
2 x 06.8 passante

prof. 4 Lunghezza cavo motore = 300
(Ingresso cavo motore: Base) Cr::h
<
o]
©
[Ie}
p S
%? 8 [Te} _\\, §o
[ I
0
IS S
() w o of
6l
Posizione di riferimento 3H9 (+0.025) 9
del punto di presa 30 0
21

(Quando & aperto: 41)
(Quando & chiuso: 35)

Piano di riferimento montaggio

<
—

[Te]

6 xM5x0.8x10

05H9 (199%)

prof. 4 \

10h9 (:9.036)

2xM8x1.25x 14
2 x 06.8 passante

Lunghezza cavo motore ~ 300

Quando é aperto: 14

Quando & chiuso: 10

ni

i

=

(Ingresso cavo motore: Base)
<
0
=
<
8 L) 8
« —
o né N
D © N4 = 8
) [— ] 29«
[} g [te}
(O Osf T
— = S5 — i
ol of
6l
izione di riferi +0.030
Posizione di riferimento del 30 4H9 (19°%)

punto di presa

10

24

07

Quando é aperto: 17

Quando é chiuso: 11

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Controllore senza programmazione

Serie LECP1

Caratteristiche

» Programmazione non richiesta.
- Il controllore & consegnato con i parametri dell'attuatore gia

impostati.

- La velocita e 'accelerazione possono essere regolate in 16 stadi.
+ Punti di posizionamento: 14 punti.

c“us ¢(UL)us

LISTED

Codici di ordinazione

Controllore

Controllore

Motore compatibile

LEC P 1 [P][1]-[LEFS16B-100]

Codice attuatore

(Eccetto le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore)
Esempio: Inserire [LECP1N1-LEFS16B-100] per

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

LEFS16B-100-R31P1

Questo codice si riferisce solo all'ordinazione di un

Tipo Lunghezza cavo I/0O
1 | Controllore senza programmazione — Assente controllore._ . . .
1 15m Nel caso si deS|dera§se ordl(]are il con?rollore con un
Input parallelo e 3 | am attuatore, questo codice non e necessario.
N NPN 5m
P PNP
—_— Prodotto raccomandato

Specifiche di base

v

Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999
Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927
Serie LES - Slitte elettriche - pagina 969

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943
Serie LER - Unita elettrica rotante - pagina 993

Elemento

LECP1

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Alimentazione elettrica Not2 1)

Tensione di alimentazione: 24 VDC +10%
Assorbimento max.: 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

Terminale di rilascio freno forzato 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 condensa)

Campo temperatura di stoccaggio[°C]

—10 a 60 (Senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (Senza condensa)

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra sede e terminale SG 50 (500 VDC)

Peso [g]

130

Nota 1) Non utilizzare un alimentatore con funzione di prevenzione “inrush current” per alimentare il controllore.
Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di attuatore. Per ulteriori dettagli, consultare il manuale del relativo attuatore.
Nota 3) “10” a “15” in numero decimale sono visualizzati come segue nel LED a 7 segmenti.

Visualizzazione decimale

AbcdEF

13

Visualizzazione esadecimale A b c d E F
Nota 4) Applicabile al meccanismo con freno senza magnetizzazione.



Dettagli del controllore

Dimensioni

85

_— L N. Display Descrizione Dettagli
@ PWR LED alimentazione Alimentazione elettrica ON/servo ON  :Verde si accende
Alimentazione elettrica ON/servo OFF :Verde intermittente
@ ALM LED allarme Con alla@e Rosso si a.ccende . .
Impostazione parametri : Rosso intermittente
Modifica e protezione del modo SW (chiudere il
©) — c
opertura coperchio dopo la modifica di SW)
@ _ FG Telaio (serrare la vite con il dado per il montaggio del
controllore. Collegare il cavo di terra).
@ - Interruttore modo Cambiare il modo tra manuale e automatico.
@ — LED a 7 segmenti Posizione d'arresto, il valore impostato da (8) e i dati dell'allarme vengono visualizzati.
9 g
@ 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
l Tasto manuale indietro Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi indietro.
@ Interruttore velocita avanti Sono disponibili 16 velocita avanti.
——— SPEED
/<® @ Interruttore velocita indietro | Sono disponibili 16 velocita indietro.
o (E} ACCEL Interruttore accelerazione avanti | Sono disponibili 16 passi di accelerazione avanti.
Interruttore accelerazione indietro | Sono disponibili 16 passi di accelerazione indietro
@ CN1 Connettore di alimentazione elettrica | Collegare il cavo di alimentazione.
CN2 Connettore motore Collegare il connettore del motore.
/@ W) CN3 Connettore encoder Collegare il connettore dell'encoder.
CN4 Connettore 1/0 Collegare il cavo /0.

CN4 Connettore 1/0

CN3 Connettore encoder

CN2 Connettore motore

CN1 pConnettore di alimentazione elettrica

1.2

04.5
per corpo montaggio

4.5

per corpo montaggio

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.




Accessori

Opzioni

[Cavo di alimentazione]

LEC —CK1 -1

= 1
P 2 -7 ’I= =} 1
- — = !
© ]
2
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nome terminale| Colore coperchio Funzione * Misura conduttore: AWG20
ov Blu Alimentazione comune (-)
M24V Bianco Alimentazione elettrica motore (+)
C24V Marrone | Alimentazione elettrica controllo (+)
BK RLS Nero Rilascio freno (+)
[Cavo 1/O]
Lunghezza cavo (L)[m]
1 1.5
3 3
5) 5
Lato controllore Lato PLC

ci—N

¢

l f =

E
E =
;

—

(11) (30) o ‘ N
= L
- - — - + Misura conduttore: AWG26

Numero pin | Colore isolamento Indicazione | Colore punto Funzione

1 Marrone chiaro u Nero COM +

2 Marrone chiaro u Rosso COM —

3 Giallo u Nero OuUTOo

4 Giallo u Rosso OUT1

5 Verde chiaro ] Nero ouT2

6 Verde chiaro u Rosso OUT3

7 Grigio u Nero BUSY

8 Grigio ] Rosso ALARM

9 Bianco u Nero INO

10 Bianco u Rosso IN1

11 Marrone chiaro | B | Nero IN2

12 Marrone chiaro L Rosso IN3

13 Giallo L Nero RESET

14 Giallo L Rosso STOP

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

o

oo
oooog

r

(16)

A
=
2

i



Accessori

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

1
LE-CP—I|1|- LE-CP-2/Lunghezza cavo: 1.5m, 3m, 5m
Lato controllore
Connettore C  (14.2)
Lunghezza cavo (L)[m >
2 1 (5)[ ] (Numero pin) <—Lat° attuatore © ~ < (Numero pin)
. S -
< == ~ ~ Al — B1
3 3 N \ I i
5 5 T —==a o A6 B6
Connettore A = ]
(30.7) (11) (14.7)
Tipo di cavo
Cavo robotico
_ (Cavo flessibile)
S Cavo standard
[Cavo robotico con freno e sensore per motore passo-passo (servo/24 VDC), cavo standard]
1
LE-CP-/1/-B— LE-CP-$/Lunghezza cavo: 1.5m,3m, 5m
Lunghezza cavo (L)[m] Lato attuatore Lato controllore
1 15 (Numero pin) Connettore A?-g Connettore C (L4.g) (Numero pin)
- 1512 ~1 [ — — -t AR 7B
3 3 5TE26(13.5) EI L___ F=—= A6 !E!I-I B6
5 5 P &, = Al B1
_ 2 As@m
Connettore B s
—— = 1) (14.7)
>

Con freno e sensore

Tipo di cavo ®

Cavo robotico
o (Cavo flessibile)

S Cavo standard

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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(H us

Controllore motore passo-passo
Serie LECP6 (Servo/24 VDC)

Seri LECAG (24 VDC) LISTED

Codici di ordinazione
LEC[P]6[PI[ ][ ]-

Attuatore 1
Controllore

Codice attuatore

Serie LECP6 Serie LECAG

Motore compatibile

Vot (Eccetto le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore)
P OSO re p;izs:(i/-ggsso Esempio: Inserire [LEFS16A-400] per
(Servo ) LEFS16A-400-R16P1
A Servomotore
(24 VDC) ——————=*0Opzione

Punti di posizionamento ® * Lunghezza cavo 1/0

Montaggio con viti

6 | 64 punti — | Senzacavo D Nota) | Montaggio guida DIN
1 15m Nota) Guida DIN non compresa.
Tipo di I/O parallelo ® 3 3m Ordinarla a parte.
N | NPN 5 5m
P | PNP

= Se si & selezionato il modello con controllore (-P610J) al momento di ordinare la
serie LE, non c'e bisogno di ordinare questo controllore.
Il controllore & fornito come unita singola (ricambio).
Verificare che il controllore e il cilindro siano compatibili.

Prodotto raccomandato

&

« Kit impostazione controllore - LEC - W2
« Terminale di programmazione - LEC - T1 - 3EGC]

Serie LEH - Pinze elettriche - pagina 999
Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927
Serie LES - Slitte elettriche - pagina 969

Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943
Serie LER - Unita elettrica rotante - pagina 993

Specifiche di base

Elemento

LECP6 LECA6

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Servomotore (24 VDC)

Alimentazione elettrica Nota 1)

Tensione di alimentazione: 24 VDC 10% Assorbimento: 3 A (picco 5 A) Nota2) Tensione di alimentazione: 24 VDC 10%  Assorbimento: 3 A (picco 10 A) Nota2)
[Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio freno] | [Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio freno]

Ingresso parallelo

11 ingressi (isolamento fotoaccoppiatore)

Uscita parallela

13 uscite (isolamento fotoaccoppiatore)

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro) [ Fase A/B/Z incrementale (800 impulsi/giro)

Comunicazione seriale

RS485 (conforme con protocollo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED

LED (verde/rosso) uno di ciascuno

Meccanismo freno

Terminale di rilascio freno forzato Nota 3)

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 condensa)

Campo temperatura di stoccaggio [°C]

—10 a 60 (Senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (Senza condensa)

Resistenza d'isolamento
[M]

Tra corpo e terminale SG
50 (500 VDC)

Peso [g]

150 (montaggio vite)
170 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Non utilizzare un alimentatore con funzione di prevenzione "inrush current" per alimentare il controllore.
Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di attuatore. Per maggiori informazioni, consultare le specifiche dell'attuatore.
Nota 3) Applicabile al meccanismo con freno senza magnetizzazione.



Accessori
Options: Actuator Cable

Controller side
—

(142)

[Robotic cable for step motor (Servo/24 VDC), standard cable]

1
LE-CP—I1|- LE-CP-g/Cable length: 1.5m, 3m, 5m

Actuator side

Connector C

(Terminal no.)

Al Eﬁl B1
A6 BG

5o}
S

(Terminal no.) 1 _..-._I 2
Cable length (L)[m] SE 6 (135
3 15 S Ram _
3 3 Connector A =
5 5 (30.7) | 1) (14.7)
Cable type

Robotic cable
(Flexible cable)

Standard cable

[Robotic cable with lock and sensor for step motor (Servo/24 VDC), standard cable]

)
LE-CP-/1|-B _|:| LE-CP-3/Cable I(intgtth: jd.5 m,3m,5m

Connector A &

Controller side
(14.2 (Terminal no.)

Connector C
A B

(Terminal no.)

1
B6

Cable length (L)[m] - —
! *2 ~ g
1 1.5 5726 (135) o L =
3 3 ST A B1
5 : :EFI:;Dg 5 o by
&30'7) Connector B g 11) (14.7)

With lock and sensor
Cable type ¢

Robotic cable
(Flexible cable)

S Standard cable
[Robot cable for servo motor (24 VDC)]
Controller side
LE —CA—[1] LE-CA-O —
Lato attuatore o
(Numero pin) Connettore € (14.2) 8 (Numero pin)
Cable length (L)[m] P © (23.7) Connettore A = Y (16.6)
1 12 5 =
1 1.5 3@*4 =~ S 32
3 3 — 0
5 5 (13.5) 1 === | I 1 jﬁ
o, | [T) i
N ) AB
i = (14.7)
(30.7) L
Connector D
[Robot cable with lock and sensor for servo motor (24 VDC)]
LE —CA— __B_ LE-CA-O-B
Actuator side Controller side
Cable lenath (L = (Terminal no.)
gth (L)[m] 5 = (807) Connector Al _ ~ (16.6)
1 1.5 O (23.7) m < e Connector C (14.2) o
3 3 (Terminal no.) [‘T’ onnector S E = 321
5 5 1 i2 I ::::]L/ | I l
3 4 14
SR [t 1 i
With lock and sensor ¢ - AB
o 1 1 :
et [l | - | i
5 AB
(30.7) = L (14.7)

(10) Connector B

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.

Connector D
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1020 Serie LEC - Controllore per motore passo-passo

Accessori

Opzione: Cavo 1/0O

O

LEC o CN5 o Lato controllore Lato PLC
&) (Numero pin)
o Al B1 At
Lunghezza cavo (L) [m] ] = :
< A13
1 1.5 gL j B1
3 3 o :
5 5 (14.4) L B3 Bi3 A13
* Misura conduttore: AWG28 N. pin Colore e Colore N. pin Colore o Colore
connettore| isolamento Indicazione punto connettore | isolamento Indicazione punto
Al Marrone chiaro| ® Nero B1 Giallo L Rosso
A2 Marrone chiaro| W Rosso B2 Verde chiaro | m W Nero
A3 Giallo u Nero B3 Verde chiaro | B & Rosso
A4 Giallo u Rosso B4 Grigio L Nero
A5 Verde chiaro | B Nero B5 Grigio L Rosso
A6 Verde chiaro | B Rosso B6 Bianco L Nero
A7 Grigio u Nero B7 Bianco L Rosso
A8 Grigio u Rosso B8 Marrone chiaro| m B B | Nero
A9 Bianco u Nero B9 Marrone chiaro | @ B B | Rosso
A10 Bianco u Rosso B10 Giallo H EE | Nero
All Marrone chiaro| m ® Nero B11 Giallo H H B | Rosso
A12 Marrone chiaro| m | Rosso B12 Verde chiaro | @ B B | Nero
A13 Giallo L Nero B13 Verde chiaro | @ B B | Rosso
— Schermo

Terminale di programmazione/LEC-T1
Codici di ordinazione

LEC-T1-3 E G

Terminale di programmazione I

Interruttore di
abilitazione

(Su richiesta) Interruttore di abilitazione

Assente

Lunghezza cavJ

S

Dotato di interruttore di abilitazione

= Interruttore interbloccato per funzione prova
movimento manuale

Lingua®

E | Inglese ® Pulsante di emergenza

G | Dotato di interruttore di arresto
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Dimensioni

a) Montaggio con viti (LECO60-0)

(81.7)
66 245 35
per corpo
L LED alimentazione elettrica (verde) montaggio 31
(ON: alimentazione accesa).
LED alimentazione elettrica (rosso)
( J (ON: allarme acceso). |
©
Connettore 1/O parallelo CN5
—
Connettore I/O seriale CN4
— |
ol oy -
Connettore encoder CN3 22 3
— |
Connettore potenza motore CN2
~—l |
Connettore di alimentazione CN1
~—l |
—Q
-
T
24.6
per corpo
montaggio

b) Montaggio su guida DIN (LECOO60ID-[1)

Fare riferimento alla dimensione L e al codice della guida DIN.
(81.7) (11.5)

66 35

O

N
<t
©
A
::;‘
) ol oy
" Ol ®
" A ~—
il v
5]

173.2 (Durante rimozione guida DIN)
167.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

91.7) “

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.



Controllore Servomotore AC
(Tipo con ingresso a impulsi)
Serie LECSA/LECSB

Codici di ordinazione

LECS

—
Tipo di motore

Tipo di controllore
Tipo con ingresso a impulsi .
A (P';r encodgr incremen’:ale) S - G| Encoder Modello incrementale  Modello assoluto
g | Tipo con ingresso a impulsi S1 | Servomotore AC (S2) | 100 W Serie LECSA Serie LECSB
(Per assoluto encoder) S3 | Servomotore AC (S3) | 200 W | Incrementale
S4 | Servomotore AC (S4) | 400 W
. . . S5 | Servomotore AC (S6) | 100 W
Tensione d'alimentazione S7 | Servomotore AC (S7) | 200 W Assoluto
1100 a 120 VAC, 50/60 Hz S8 | Servomotore AC (S8) | 400 W
2| 200 a 230 VCA, 50/60 Hz
Elenco codici Prodotto raccomandato

Selezionare il tipo di controllore e motore compatibile tra le combinazioni indicate nella tabella sotto.

Y

Codice controllore | Tipo di controllore |  Tipo di motore | Tensione d'alimentazione
LECSA1-S1 |_. ) Servomotore AC (S2) 100 a 120 VAC ) ) ' ) .
<+ - |Tipo con ingresso 50/60 Hz * MR Configurator (software di configurazione versione
LECSA1-S3 aimpulsi Servomotore AC (S3) giapponese) - Per ulteriori informazioni, contattare SMC.
_ LECSA2:S1 | i;ier;rzr;%ct)gleer) Servomotore AC (S2) 200 a 230 VAC Serie LEJ - Cilindri senza stelo ad alta rigidita - pagina 914
LECSA2-S3 Servomotore AC (S3) 50/60 Hz Serie LEF - Cilindri senza stelo - pagina 927
LECSA2-S4 Servomotore AC (S4) Serie LEY - Cilindri con stelo - pagina 943
LECSB1-S5 Tino con inaresso Servomotore AC (S6) 100 a 120 VAC
LECSB1-S7 | 7 a impugllsi Servomotore AC (S7) 50/60 Hz
LECSB2-S5 (Per encoder Servomotore AC (S6) c
] assoluto) 200 a 230 VA
LECSB2-S7 Servomotore AC (S7) 50/60 Hz
LECSB2-S8 Servomotore AC (S8)
Specifiche
Modello LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-51 LECSA2-S3 LECSA2-S4
Capacita motore compatibile [W] 100 200 100 200 400

Encoder compatibile

Encoder incrementale a 17 bit
(Definizione: 131072 impulsi/giro)

Alimentazione | Tensione potenza [V] Monofase 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
?ilr?tctirig?e Campo tensione ammissibile [V] Monofase 85 a 132 VAC Monofase 170 a 253 VAC
Py Tensione nominale [A] 3.0 5.0 1.5 [ 2.4 [ 4.5
Ninertazore Tensione d'alimentazione controllo [V] 24 VDC
letrica contollo Campo i tensone ammisslle perclmentezione eletica contolo V] 21.6 a 26.4 VDC
Tensione nominale [A] 0.5
Ingresso parallelo 6 ingressi
Uscita parallela 4 uscite
Max. frequenza impulsi d'ingresso [pps] 1 M (in caso di ricevitore differenziale), 200 k (in caso di collettore aperto)
Campo i impostaziong arghezza completamento posiz. [impuls] 0 a +65535 (unita di comando a impulsi)
Funzione E.rr(?re ecce§sivo +3 !'otazioni :
Limite coppia Impostazione parametri
Comunicazione Comunicazione USB
Campo temperatura d'esercizio [°C] 0 a 40 (senza congelamento)
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Campo temperatura di stoccaggio [°C] -20 a 65 (senza congelamento)
Campo umidita di stoccaggio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Resistenza d'isolamento [MQ] Tra involucro e SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 600 700




Specifiche

Modello

LECSB1-S5

LECSB1-S7

LECSB2-S5 LECSB2-S7

LECSB2-S8

Capacita motore compatibile [W]

100

200

100 200

400

Encoder compatibile

Encoder assoluto a 18 bit
(Definizione: 262144 impulsi/giro)

' ) Tensione potenza [V]
Alimentazione

Monofase 100 a 120 VAC (50/60 Hz)

Trifase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

elettrica

principale Campo tensione ammissibile [V]

Monofase 85 a 132 VAC

Trifase 170 a 253 VAC

Monofase 170 a 253 VAC

Tensione nominale [A]

3.0 [

5.0

0.9 1.5 [

2.6

Alimentazione | Tensione d'alimentazione controllo [V]

Monofase 100 a 120 VAC (50/60 Hz)

Monofase 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

elettrica | Campoi tensoneammissble per alment eetcaconolo 1]

Monofase 85 a 132 VAC

Monofase 170 a 253 VAC

controllo

Tensione nominale [A]

0.4

0.2

Ingresso parallelo

10 ingressi

Uscita parallela

6 uscite

Max. frequenza impulsi d'ingresso [pps]

1 M (in caso di ricevitore differenziale), 200 k (in caso di collettore aperto)

Gampo di impostaziong arghezza completamento posiz. mpuls]

0 a +10000 (unita di comando a impulsi)

. Errore eccessivo
Funzione

+3 rotazioni

Limite coppia

Configurazione parametro o configurazione ingresso analogico esterno (0 a 10 VDC)

Comunicazione

Comunicazione

USB, comunicazione RS422+1

Campo temperatura d'esercizio [°C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo temperatura di stoccaggio [°C]

-20 a 65

(senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra involucro e SG: 10 (500 VDC)

Peso [g]

800

1000

x1 Non & possibile eseguire la comunicazione USB e la comunicazione RS422 contemporaneamente.

Dimensioni
LECSAL] i i
135 2 x 96 Foro di montaggio 40 2x06 i 50
l (Spessore superficie cuscinetto 5) Foro di montaggio
il
HHHHHH 0000000000000 d
= CNP1 CNP1
CNP2 CNP2
A o | CN1 T | CN1
! DI e L
T =r S - N
of o]l of ]
5.5 §__
~ LECSAD-S4
. . 40
LECSBD 135 (170: LECSBLI-S8) 26 Foro di mornagglo b
[ (Spessore superficie cuscinetto 4)
‘—‘D T ) ©
P L2
CNP1 ?; @’@
Il gL
: o LI
o CNP2 | = |[= —
8 UM v 2| 8
L, e
. CN2
il s "Bl
DFH o| 0O o
o —— ]
Batteriax1 I
—! =1 batteria compresa.

Per maggiori opzioni e informazioni sui prodotti, consultare il nostro catalogo o visitare il nostro sito.
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Opzioni

Cavo motore, cavo freno, cavo encoder

LE —~CS[M|-[S][5][A]

Tipo di motoreT Direzione connettore
El Servomotore AC A Lato asse
B | Lato asse contatore
Tipi di cavo Lunghezza cavo (L)[m]
M Cavo motore 2 2
B Cavo freno 5 5
E Cavo encoder A 10

e Tipo di cavo
S Cavo standard
R Cavo robotico

LE-CSM-II: Cavo motore
|

e ———

(13.7)

(30) L

LE-CSB-JI: Cavo freno

()

(29.6) L

LE-CSE-I: Cavo encoder

g ze

(30) L

Connettore I/O
LE-C

Tipo di controllore
SNA | Connettore I/O (LECSALT)
SNB | Connettore I/0 (LECSBL)

LE-CSNA LE-CSNB
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