Table rotative electrigue € M

Rrofil
etroit:

_ @ Angle de rotation : 360°
Rotation)

Standard [mm] =
continue)

Modele | H
LER10 42
LER30 53

LERS50 68

LERH10 | 49
LERH30 | 62
LERH50 | 78

@ Travail antichoc / a vitesse élevée
Vitesse max. : 420°/sec. (7.33 rad/sec)
Accélération et décélération max. : 3000°/sec.? (52.36 radisec?)

@ Répétitivité de positionnement : £0.03° (vodele haute precision)
Répétitivité a la terminaison : +0.01° (Contrdle de la poussée / Avec butée externe)

@ Angle de rotation _ _ :
e (1o e o il
360° 320° (310°), 180°, 90

La valeur indiquée entre parenthese indique la valeur du modele LER10.
10 | 0.22 | 0.32 |

@ Réglage possible de la vitesse, de I'accélération/
décéleration et de la position. Max. 64 points
@ Produit éco-énergétique 50 | o5 | 10 |

Automatique 40 % de diminution de consommation électrique aprés l'arrét de la table, * V2eU" lorsquune butée externe est montée.

30 | 0.8 | 1.2 | 420 280

Moteur pas & pas (Servol24 VDC) »Contréleur sans programmation

Contréleur série LECP1

»Modele a entrées impulsionnelles

»Modele programmable série LECPA 7
série LECP6 .
»Compatible avec des protocoles : o
»Modéle programmable ~ de communications 3 |
série JXC73/83 seérie JXCLI1 o .

série JXC 92/93

série LER

CAT.EUS100-94Ccc-FR



Table rotative électrique

ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

C Modeéles de base et haute preécision disponibles. )

Modele standard/LER Modele haute précision/LERH

“.[ Palier haute
précision

Le mouvement de la table est réduit dans le sens de la poussée radiale.

CAngIe de rotation)-----..,_
360°, 320° (310°), 180°, 90°

La valeur indiquée entre parentheses
indique la valeur pour le modéle LER10 :

(servo / 24 \ce)

Réduction de I'encombrement

[Moteur pas-a-pas intégre

e

Le couple de sortie est |
multiplié par 30 grace a ;
la vis sans fin §peC|§1I§. - = R n., g
Une vis sans fin spéciale - & Do0005000000000pb06000 _

avec jeu limité est utilisée. - ' :

Un couple de rotation max.
peut étre sélectionné.

Le rapport de décélération de la courroie peut étre sélectionné.

( Couple élevé }
2 h% N

Vis de commande manuelle
(des deux c6teés)

[N-m]
Modele ‘ Standard ‘Couple élevé

LER10 022 032 Possibilité de rotation de la table
par commande manuelle lorsque
I'alimentation est OFF.

LER30 0.8 1.2
LERS0 6.6 10.0

Montage facile des pieces

e Tolérance entre les diameétres interne
et externe de la table : H8/h8

o Orifice de goupille de positionnement

e Axe d'arbre creux
Permet le cablage et
le raccordement
de pieces.

Pour I'alignement du centre | (Orifice de goupille
de rotation et de la piece de positionnement

Positionnement du
sens de rotation

Pince électrique [*ug
série LEH

Caractéristiques 1 2 SNC



Série LER

©000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Fixation aisée du corps principal

Trou de piétage ‘ | Possibilités de montage

B Montage par trou traversant

| [T I

Diamétre de référence
(alésage)

Diametre de référence .
(centrage) S ‘_-ij
Trou de piétage

B Montage par trou taraudé

Caracteristique de rotation continue

Angle de rotation : 360° Répétitivité en fin de course : +0.01°
Retour a l'origine avec le

capteur de proximité

réglage +2°

- |

Exemples d'applications

Pince électrique
série LEH

Transfert de rotation aprés la poussée Transfert vertical : aucune modification de  Fonctionnement continu de plusieurs
avec combinaison a une pince vitesse en raison de la variation de charge  processus avec rotation continue a 360 °
A
%SNC Caractéristiques 2



Version a entrée de donnees de positionnement Série LECP6

Réglage simple a utiliser immediatement

ORéglage simplifié

Pour une utilisation immédiate, sélectionnez "Easy

Mode" (mode facile).

<Avec un PC>
Logiciel pour le paramétrage du contréleur

@®Un écran suffit pour régler les
données de positionnement,
lancer le test, déplacer

Moteur pas a pas
(Servo/24 Vcc)
LECP6

{Mouvement manuel )

i m--'*{ Lancement du test)

manuellement et par impulsion. f

<Avec un boitier de commandes (TB)>

@ L 'affichage simple, sans défilement,
facilite les réglages et I'utilisation.

@Sélectionnez une icone sur le premier
écran, puis choisissez une fonction.

®Réglez les données de
positionnement et
vérifiez le moniteur sur
le deuxiéme écran.

@®Les données réglées peuvent
étre la position et la vitesse
(D'autres réglages sont possibles.)

Caractéristiques 3

Réglages du
mouvement a
vitesse constante

L=
b
L
LN
R
L
(R
Ll
"

W Fuiifhe Porslegl Fersemie s
'

]

e B Réglage des données
de positionnement

-

___{ Mouvement par
A _esdei impulsion

ler écran
E=A TRk
DATA TEST
77-L 2ay L N 5
ALARM JOG SET | 2éme écran
g 4D Etape Al
Etapen® - 0
/
Pos. /[ 12345mm
|
Vitesse |, 100 mm/s;/
N vl

Les données peuvent étre enregistrées en appuyant sur le
houton « SET », une fois que les valeurs ont été entrées.

Etape Axe 1 Etape Axe 1

Etapen® 0 || Etapen® 1
| Pos. 50.00 mm "““““" ' Pos. 80.00 mm |
\Vitesse 200 mms | \Vitesse 100 mm/s |

O
z

Exemple de contrdle du statut des opérations

ler écran
T4
DA J @

77-4 oay BRE R ,
ALARM | JoG SETTIN 2eme écran
g J db J Moniteur Axe 1

Etape n° 1
Pos. 12.34 mm
Vitesse 10 mm/s

Possibilité de vérifier le
statut de I'opération




© Détails des réglages en mode normal

Choisissez le mode normal pour des réglages tres preécis.

@ Possihilté de paramétrer en détails les données de positionnement,
@ Possibilité de voir e statut de la borne et des signaux & écran

® Réglages possibles des parametres
® JOG Possihilité de se déplacer a vitesse constante ou par impulsion, de retourner au début, de
faire des tests et d'essayer la sortie requise.

<Avec un PC> =
Logiciel pour le paramétrage du controleur | ==

@®Les réglages des données
depositionnement, des
paramétres, du moniteur, du
boitier de commandes, etc.
apparaissent dans des fenétres
différentes. —

i

By

o
|

ii!!i!éi==r!i-

IINEETREE N
TR ETYS

Fenétre de paramétrage des
données de positionnement

Fenétre de réglage
des parametres

Fenétre de controle

Fenétre de commandes

<Avec un hoitier de commandes (TB)> | Menu Axe 1
..............., ........... .. ................ e '
@ Les données de positionnement multiples Parametre Etape Axe 1 |
peuvent étre stockées dans le boitier de | Test Etape n° A Test DRV Axe 1
commande et transférées au controleur. T —— 0 | Etapen° 1
@ Opération test continu pour tester jusqu'a PANCIPEL | MouvementMOD  ¥| pos 193 45 mn{ MoN. S Axel
64 données de positionnement. Fenétre de réglage des 2\32& .]] 4
données de positionnement =
. - Ecran de test
Ecran du boitier de commandes cran e fes SETON[ ] v
.................. p———
@ Chaque fonction (réglage des données de cran de confroe
positionnement, test, moniteur, etc.) peut
étre sélectionnée a partir du menu principal.
e A

L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble mais peuvent étre commandés séparément.

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.

<Contrblez les points suivants avant toute utilisation.>

(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit &tre identique au numéro figurant sur l'étiquette du contrdleur.
(2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP).

Actionneur Contrdleur

\\ J

Caractéristiques 4




Bus de terrain

Pour les actionneurs électriques
Passerelle pour bus de terrain (GW)
série LEC-G

© Communication entre un bus maitre et la communication série LEC

Protocoles compatibles : CC-inik I'%4 Dem %r EtherNet/IP>

© Deux méthodes de fonctionnement
Sélection des données de positionnement : Faire fonctionner a I'aide des données de positionnement du controleur.
Données de positionnement directes : L'actionneur fonctionne par l'utilisation de valeurs telles que la position et la vitesse depuis I'API.

O La position, la vitesse, etc les valeurs peuvent étre controlées par I'API.

API

Bus
de

terrain

r

Passerelle
(GwW)

(CHPRE s

Liaison série

RS485

Jusou'a 12 contrileurs
peuvent étre connectés

Bus de terrain
compatible @ V2 Dem % EtherNet/IP>

Nombre max. controleurs 12 8 5 12

pouvant étre connectés

y
1
24 Vcc N .
i 4* our passerelle Contrdleurs compatibles
A |mentqt|on p p série LEC
électrique
R . . - [ )
Actionneurs électriques compatibles : ammmE
. _:-". L - U o p
Pince électrique Table linéaire électrique  Actionneur électrique/ Actionneur électrique/ " I
série LEH série LES Tige Modéle guidé ggggz‘ggf de moteur
série LEY série LEF (Servo/24 Vce)
@}__.‘_ @ série LECP6
Actionneur électrique/ Actionneur électrique/ " Actionneur électrique/
Table rotative Modéle miniature Table linéaire
série LER série LEP série LEL

Caractéristiques 5
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Controleur sans programmation série LECP1

5 1-99
Sans programmation Bl
Permet de configurer le fonctionnement d'un actionneur électrique sans recourir a un Mg

ordinateur ou a un boitier de commandes St

Moteur pas a pas

@ Rélage dune valeur de position I @ Réglage dela position damét 1= €@ Enregistrement ey hved

LECP1
Réglage d'une valeur Déplacer I'actionneur sur une position Enregistrer la position
enregistrée pour la position d'arrét a I'aide des touches AVANT/ d'arrét grace a la touche
d'arrét Maximum 14 points FORWARD et ARRIERE/REVERSE SET

Vitesse/accélération

16 réglages de niveau
Affichage
valeur

de position

Sélecteur

Touche SET
de position

Sélecteurs

Touches de vitesse

| AVANT/
FORWARD
- et ARRIERE/
# REVERSE

Sélecteurs
d'accélération

Touche a entrées impulsionnelles série LECPA

® Un contrdleur qui utilise les signaux impulsionnels pour permettre un
positionnement sur n'importe quelle position.

L'actionneur peut étre contrélé depuis lI'unité de positionnement du client.

Ecran tactile "

Unité de
positionnement ]
de I'API - Table rotative électrique
Contrdleur de moteur pas a pas serie LER
(Version a entrées impulsionnelles)
série LECPA

® Signal de contrdle retour a I'origine.
Permet I'effet de retour a I'origine automatique.

® Avec fonction de limitation de force (fonctionnement possible avec force de poussée /
force d'adhérence).

Fonctionnement avec force de poussée / opération de positionnement possible en inversant les signaux.

O
2
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séries LECP6/LECP1/LECPA

Modeéle programmable ‘

Contrdleur sans programmation
LECP1

* Sélectionnez a l'aide des boutons
du controleur

Version a entrées impulsionnelles
LECPA

+ Entrée & partir du logiciel de paramétrage du controleur (PC)
+ Entrée & partir du boftier de commande

LECP6

« Entrée & partir du logiciel de paramétrage du controleur (PC)
+ Entrée a partir du boitier de commande

Paramétrage des données de
positionnement et des parametres

« Entrée de la valeur numérique a partir du logiciel de
paramétrage du contréleur (PC) ou du boitier de commande.
« Entrée de la valeur numérique

» Apprentissage direct
* Apprentissage JOG

 Pas de paramétrage du positionnement
requis, Position et vitesse définis selon
le signal d'impulsion

Paramétrage des
données de

positionnement « Apprentissage direct
* Apprentissage JOG
Nombre de données de positionnement | 64 points 14 points —

Etape n° [IN*] entrée uniquement
[OUT"] sortie

Etape n° [IN'] entrée = [DRIVE] entrée
[INP] sortie

Commande de fonctionnement (signal E/S) Signal impulsionnel

[INP] sortie

Signal de fin

Eléments a paramétrer

Boitier de commandes : Boitier de commande PC : Logiciel pour le

l\ﬁg‘?‘; n’\g?rcrigl Modele Type a entrées Contrdleur sans
Contenu = - programmable | impulsionnelles programmation
o | PC |, Soiede, LECP6 LECPA LECP1*
Mouvement MOD | Sélection dela “position absolue” et de la “position relative” = A | @ [ ] Réglé comme ABS/INC Valeur fixe (ABS)
Vitesse Vitesse de transfert o Réglage par unités d'L mm/s Sélection de 16 niveaux
[Position] : Position cible Réglage par unités de | Aucun parametre requis. Apprentissage direct
Position N [ NN ) ([ )
[Poussge] : Position de démarrage de la poussée 0.01 mm. Apprentissage JOG
Accélération/décelération | Accélération/décélération lors du mouvement [ BN ) [ ) Réglage par unités de 1 mm/s? Sélection de 16 niveaux
Réglages des — - - : - -
donnéesde | Force de poussée | Coefficient d'effort lors de la poussée [ BN ) [ ] Réglage par unités de 1 % | Réglage par unités de 1 %/ Slection de 3 niveaux (faible, moyen, fort)
(position)nement Déclenchement LV | Effort cible lors de la poussée Al @ () Réglage par unités de 1% | Réglage par unités de 1 % Auunregage néoessaie (méme veleur de poussée)
apercu
Vitesse de poussée | Vitesse pendant la phase de poussée | A | @ [ ] Réglage par unités d'1 mm/s | Réglage par unités d'1 mm/s
Force de mouvement | Effort pendant la phase de positionnement = A | @ [ ] Réglé a 100 % Rélage a (valeurs diféretes pour chague actomneur) %
Sortie de zone | Conditions dactivation (ON) dusignal de sortiedezone = A | @ o Réglage par unités de 0.0 mm. | Réglage par unités de 0.01 mm.
- [Position] : Ia_largeurjusqu‘é la Réglé 4 0.5 mm min. Réglage a (valeurs différen‘tes Aucun paramétre requis.
Positionnement | position requise AN J [ ] S pour chague actionneur) min.
PR . (unités : 0.01 mm) .
[Poussée] : évaluation du mouvement (unités ; 0.01 mm)
Course (+) Limite de position latérale, coté + = X | X [ ) Réglage par unités de 0.0L mm. | Réglage par unités de 0.01 mm.
Réglages | Course (-) Limite de position latérale, coté - = X | X [ ) Réglage par unités de 0.0L mm. | Réglage par unités de 0.01 mm.
ik N Sens ORIG Régler le sens lors du retour a 'origine. X | X [ ) Compatible Compatible Compatible
parametres
(apergu) Vitesse ORIG Vitesse pendant le retour a l'origine | X | X [ ) Réglage par unités d'L mm/s | Réglage par unités d'1 mm/s )
- — - - Aucun paramétre requis.
ORIG ACC Accélération pendant le retour a l'origine | X | X [ ) Réglage par unités de 1 mm/s* | Réglage par unités d'1 mm/s
Tester le fonctionnement continu | Tester le fonctionnement Maintenez enfoncé le bouton MANUAL
JOG [ BN J [ ] alavitesse choisie enlaissant | continu & la vitesse choisie en | (D) pour un envoi uniforme (1a
le houton appuyé. laissant le bouton appuyé. vitesse est une valeur spécifique)
Tester le fonctionnement ala Tester le fonctionnement a la Appuyer une fois sur e bouton MANUAL
MOVE X | @ [ ] distance et ala vitesse choisiesen | distance et & la vitesse choisies | (D) pur lopéraion te calbage (1 viesse
Test partant de a position en cowrs. | en partant de la position en cours. \e caltrage sont des valeurs spécifques)
Retour ORIG [ BN J o Compatible Compatible Compatible
Fonctionnement des forci I
Test données de positionnement | @ | @ ( ngol(r)]ggs)men Compatible Pas compatible Compatible
spécifiques
Puissance forcée | Tester la fonction ONIOFF de laborne de sortie | X< | X [ ] Compatible Compatible
La position, la vitesse, et la force présentes
Mon. DRV ainsi que les données de positionnement [ AN ) [ ) Compatible Compatible )
] spécifiques sont controlables. Pas compatible
Moniteur
Le statut ON/OFF de la borne
Mon. E/S d'entrée et de sortie X | X [ ) Compatible Compatible
peut étre affiché a I'écran.
Etat Vériicaion possible de [alame en cours de fonctomnement. | @ | @ [ ] Compatible Compatible Compatible (affiche le groupe d'alarme)
ALM
Dossier d'enregistrement ALM | Vérification possible de [alarme déclenchée parlepassé. | X | X [ ] Compatible Compatible
Sauvegarder/ | Les données de positionnement
Fichier et les paramétres peuvent étre X | X Compatible Compatible Pas compatible
charger enregistrés, regus et supprimes.
Autre Langue Anglais ou japonais au choix [ AN J Compatible Compatible

A:Réglable a partir de boitier de commandes Ver. 2.:+ (Les informations de version sont affichées sur I'écran initial)
# Le type LECP1 sans programmation ne peut pas étre utilisé avec le boitier de commande et un kit de réglage du contréleur.
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Table rotative électrique

Construction du systeme / E/S polyvalente

@Table rotative électrique fourm par le client

h | Alimentation électrique
pour signal E/S
24 \/cc No®

@Cable E/S.
Modele de contréleur Réf.

LECP6 LEC-CN5-[]
LECP1 (sans programmation) | LEC-CK4-[]

@Controleur® [EEwH

Vers CN5

:

Type sans programmation
LECP1

Note) Le boitier de commande, le kit de réglage du contréleur et
[interface opérateur tactile ne peuvent pas étre connectés.

Vers CN4 @Interface opérateur tactile (fournie par le client)

GP4501T/GP3500T
Manufactured by Digital Electronics Corp.

Pro-face

for the best interface

Vers CN2 Téléchargement
possible via le site

Fourni par le client Vers CN1 Pro-face d'outils

Tension d'alimentation Type avec entrée de données permettant

pour le controleur de positionnement I'ajustement de

24 e No©) LECP6 I'interface opérateur
tactile.

@Prise d'alimentation Page 22
Note) Lorsque la conformité & la norme électrique

QL gst requise, Ale mogeur (accessoire)
électrique et le controleur doivent
étre utilisés avec une alimentation <Taille de cable compatible>

de classe 2 UL1310. AWG20 (0.5 mm?)
@Actuator cable*

Modéle de contrdleur Cable standard Cable robotique

LECP6 (modele a entrée de données de positionnement) | LE-CP-LJ-S LE-CP-[J
LECP1 (modéle sans programmation) LE-CP-[I-S LE-CP-[J

Série GOT2000
Mitsubishi Electric Corporation

Exemples d'écrans
pour surveillance et
changement la valeur
actuelle et la valeur de
consigne de I'actionneur
électrique peut étre
téléchargé gratuit via
Mitsubishi Site internet
électrique

La marque * : peut étre incluse dans la partie « Pour
passer commande » de I'actionneur.

®Kit de réglage du contréleur

Kit de réglage du controleur

(cable de communication, unité de conversion et cable USB inclus)
LEC-W2

@Boitier de commande
(Avec céble de 3 m)
LEC-T1-3EGO

Céable de communication@---------
(3m)

---------- @®Cable USB
(Modéle A-miniB)
(0.3 m)

Note) Non utilisable avec le modéle sans programmation (LECP1).

% SVC Caractéristiques 8



série LER

Construction du systeme / Signal impulsionnel

@Table rotative électrique Fourni par le client
= — — —
@Résistance de limitation de courant A

LEC-PA-R-J

# La résistance de limitation
de courant est utilisé quand la H
sortie du signal impulsionnel- {-==-+ i
de I'unité de positionnement :
est une sortie a collecteur ou-
vert. Pour plus de détails, re-

™ | Alimentation électrique
pour signal E/S
24 Vce e

Note) Lorsque la conformité UL est requise,
l'actionneur électrique et le controleur

portez-vous a la page 49. doivent étre utilisés avec une source
d'alimentation UL1310 de catégorie 2.
@Driver: --@Cable E/S.

Modele de contréleur Réf.
LECPA LEC-CL5-J

Vers CN5

Vers CN4

Vers CN3

Vers CN2

Fourni par le client
Alimentation électrique

du contrdleur -

Note’
24 vee M ®Prise d'alimentation électrique (accessoire)
Note) Lorsque la conformité UL est <Taille de cable compatible>
requise, lactionneur électrique et AWG20 (0.5 mm?)
le controleur doivent étre utilisés
H avec une source d'alimentation
: UL1310 de catégorie 2.

@Cable d'actionneur* 2N

Vers CN1

Modeéle a entrées d'impulsions
LECPA

Modele de contrdleur Céble standard Cable robotique
LECPA (Modele a entrées d'impulsions)| LE-CP-[J-S LE-CP-[J

La marque * : peut étre incluse dans la partie « Pour
passer commande » de |'actionneur.

@ Logiciel pour le paramétrage du controleur
Cable de communication (avec unité de conversion),
unité de conversion et cable USB inclus.

LEC-W2

@Boitier de commande Rl
(Avec cable de 3 m)
LEC-T1-3EGL]

......... @Cable USB
(Modeéle A-miniB)

Caractéristiques 9 2 SNC



Table rotative électrique

System Construction/Fieldbus Network

i Passerelle (GW) Option
API
(Fourni par le client) Bus de terrain compatible @Logiciel pour le paramétrage du contréleur
Al vy gc'_'-'”h VteTrM 2.0 (cable de communication et
imentation eviceNe 3 cable USB inclus
pour passerelle, PROFIBUS DP LEC-W2 ) Z
24 \/cc Note 1) EtherNet/IP™

@Connecteur

d'alimentation . Vers CNa

(accessoire)

‘\ @
Bus de -
terrain

Alimen-

il @Cable de

communication

@Comecteurde

ication (M
Page 33 communication g 1

R L (accessoire)* M
@®Cable de communication  , ~~_ i ver. 2.0
LEC-CG1-0

DeviceNet™

Vers CN3

E \
Cable USB® )
(Modéle A-miniB)

Vers CN2 (Fourni par le client)

@Boitier de commande
(Avec cable de 3 m)
LEC-T1-3JGJ

----@Cable entre les dérivations
LEC-CG2-00

IR =1

i @®Résistance de
@®@Connecteur de

dérivati terminaison
erivation connecteur 120 Q
LEC-CGD LEC-CGR
...... ----@Cable de communication
LEC-CG1-O0

@Controleur @Contrdleur

Norbre max. de controleurs

Bus de terrain compatibles . N
pouvant étre contrdlés

CC-Link Ver. 2.0 12
EEEEN
@ Connecteur DeviceNet™ 8
Vers CN4 d'alimentation
(accessoire) PROFIBUS DP 5
= EtherNet/IP™ 12

@Connecteur e ' -
d'alimentation
(accessoire) Vers CN1 Vers CN1

Alimentation du Alimentation du Controleur de moteur pas a pas | LECP6
Série
contréleur Note ) contréleur Note ) (Servo/24 Vcc)
Note 1) Utiliser le méme 0 V pour les contrbleurs et
la passerelle Lorsque la conformité UL est
nécessaire, I'actionneur et le contréleur
électriques doivent étre utilisés avec une
i i alimentation UL1310 de Classe 2.

Contréleurs compatibles

e . -
@Table rotative électrique

Caractéristiques 10
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tionneurs électriques SMC

Modele guidé (Moteur pas a pas (sevor24 voc) ) (Servomoteur (24 VDC) Servomoteur AC

Entrainement par vis a billes Entrainement par courroie

Entrainement par vis & billes  Entrainement par courroie -.: T
série LEFS série LEFB série LEFS série LEFB =
:'. T
K '_:_' n -‘1 “5
/ CAT.ES100-87
(—v:-_. :
série LEFS série LEFB série LEFS série LEFB
. Charge max. | Course - Charge max. | Course . Charge max. | Course - Charge max. | Course
Taille Taille Taille Taille
[Kd] [mm] [Kd] [mm] [Kd] [mm] [Kd] [mm]
16 10 Jusqu'a 400 16 1 Jusqu'a 1000 25 20 Jusqu'a 600 25 5 Jusqu'a 2000
25 20 Jusqu'a 600 25 5 Jusqu'a 2000 32 45 Jusqu'a 800 32 15 Jusqu'a 2500
32 45 Jusqu'a 800 32 14 Jusqu'a 2000 40 60 Jusqu'a 1000 40 25 Jusqu'a 3000
40 60 Jusqu'a 1000
Modele linéaire haute rigidité (Servomoteur AC Table linéaire (Moteur pas a pas (seno24 voc)
Entrainement par vis a billes Entrainement par courroie [_Z=— = Entrainement par courroie

série LEJS

Modele pour salle blanche

série LEJB

\

I

=

il & 31

:

\ J]

\
|

CAT.ES100-104

série LEL

CAT.E102

série LEL25M série LEL25L
série LEJS série LEJB Palier lisse Guide a billes
. Charge Course . Charge Course . Charge | Course . Charge | Course
Taille max. [Kg] [mm] Taille max.[Kg] [mm] Taille max. [Kg]| [mm] Taille max. [Kg]| [mm]
40 55 200 & 1200 40 20 200 a 2000 25 3 Jusqua 1000 25 5 Jusqu'a 1000
63 85 300 & 1500 63 30 300 a 3000

Modele guidé a profil étroit (Moteur pas a pas (senol24 voc)

Standard Modele a guidage par Guide linéaire a un axe Guide linéaire a deux axes
série LEMB galets série LEMH série LEMHT
série LEMC

CAT.ES100-98

série LEMB

série LEMC série LEMH série LEMHT
. Charge max. | Course . Charge max. | Course . Charge max. | Course . Charge max. | Course
Taille Taille Taille Taille
[Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm] [Kg] [mm]
25 6 Jusqu'a 2000 25 10 Jusqu'a 2000 25 10 Jusqu'a 1000 25 10 Jusqu'a 1000
32 11 Jusqu'a 2000 32 20 Jusqu'a 2000 32 20 Jusqu'a 1500 32 20 Jusqu'a 1500

Caractéristiques 11
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Actionneurs électriqu

- , -

Modele a tige ((Moteur pas a pas (sewol24 voc) (‘Servomoteur (24 voe) )

Modele a tige-guidé
série LEYG

Standard
série LEY

Etanche aux poussiéres
| etaux projections d'eau

Modele moteur en ligne

série LEYOID

série LEY
Taille Force de poussée| Course
N [mm]
16 141 Jusqu'a 300
25 452 Jusqu'a 400
32 707 Jusqu'a 500
40 1058  |Jusqu'a 500

Standard
série LEY

Etanche aux poussiéres
| etaux projections d'eau

Modéle moteur en ligne

série LE

série LEYG
Taille Force de poussée| Course
N [mm]
16 141 Jusqu'a 200
25 452 Jusqu'a 300
32 707 Jusqu'a 300
40 1058  |Jusqu'a 300

Modéele a tige-guidé
série LEYG

Modele a tige-guidé
/Modele moteur en ligne
série LEYGOID

i
o
DLl S
- '3
CAT.E102

Modeéle a tige-guidé
/Modéle moteur en ligne
série LEYGOD

série LES

Standard/Modele
série LESCIR

R
série LESCIL

. Charge max. Course
Taille [Kg] [mm] seérie LESCID

8 1 30, 50, 75
30, 50

16 3 75, 100 i

30, 50, 75 N

’ ) 1 ‘ -

2 ° 100, 125, 150

Modéele a tige
série LEPY

Miniature (Moteur pas & pas (servol24 vbe)

Table linéaire
série LEPS

Modele symétrique/Modeéle L

Moteur en ligne/Modéle D

Table linéaire (Moteur pas a pas (sevo24voc) ) ((Servomoteur (24 Voc)

série LESH

Standard/Modéle R
série LESHOR

série LEY série LEY série LEYG série LEYG
Taille Force de poussée| Course Taille Force de poussée| Course Taille Force de poussée| Course Taille Force de poussée| Course
N [mm] N [mm] M [mm] N [mm]
25 485 Jusqu'a 400 25 485 Jusqu'a 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Jusqu'a 500 32 736 Jusqu'a 500 32 588 32 736
63 1910  |Jusqu'a 800

Modele symétrique/Modeéle L
série LESHOL

CAT.E102

Moteur en ligne/Modéle D

Taille Charge max. | Course o
[Kal [mm] série LESHOID
8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100
25 9 150

Table rotative (Moteur pas a pas (sevoi24 voc)

Standard
série LER

Modéele haute précision
série LERH

/ a gt 'ﬁ-r - - - =
e -ﬁ - _,,l-a CAT.E102 = CAT.E102
. h P
- i série LER
série LEPY série LEPS Taille Couple de rotation [N-m] | Vitesse max [°/s]
Taille Chargemax. | Course Taille Charge max. | Course Standard | Couple élevé Standard| Couple élevé
[Kg] [mm] [Kg] [mm] 10 |022| 032
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
25, 50, 75
10 2 10 2 50 50 6.6 10

SMC

N

Caractéristiques 12



Actionneurs électriques SMC

Pince

Modele a 2 doigts
série LEHZ

Modele a 2 doigts
Avec soufflet de protection
série LEHZJ

Modeéle a 2 doigts
Course longue
série LEHF

Modele a 3 doigts
série LEHS

CAT.E102

série LEHZ série LEHZJ série LEHF série LEHS
Taille Effort de maintien maximal [N] Coursgldes Taille FEffort de maintien maximal Coursgldes Taille Effundgmaintien Cours(?ldes Taille Effort de maintien maximal [N] Coursgldes
Standard| Compact | deux cotés [mm] Standard| Compact | deux cotés [mm] maximal [N] | deux cotés [mm] Standard| Compact | deux cotés [mm]

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

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

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8

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

32 130 — 22 Note) ( ): Course longue

40 210 — 30

: Controleur/Pilot '

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
Servomoteur (24 VDC) Contréleur a 4 axes

Type avec entrée de données

de positionnement

Série LECP6
Série LECA6
@ 64 points de positionnement
@ Entrée grace a un kit de
réglage du contrdleur ou
Moteur pas & pas (Servo/24 VDC)
Type a entrée impulsionnelle
Série LECPA

un boftier de commande

Type sans programmation
Série LECP1

@ 14 points de positionnement
@ Paramétrage du
tableau de commande

Type avec entrée de données
de positionnement

Série JXC73/83

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Controleur sans programmation
(avec apprentissage de la course)

Série LECP2 i '

@ Opération deva et vient similaire
aun vérin pneumatique
@ 2 points de fin de course,
positionnement & 12 points
intermédiaires
Speuflque a la série LEM

Compatible avec des réseau bus de terrain/ protocoles de communication.

Série JIXCO1 Série JIXC92 Série JXC93 Série LEC-G
ﬁ%‘ Etheri‘et/IP Etheri‘et/IP %%
EthercAT 1
CCrink A i
Devicei'et ‘m
Devicei'et :l'
Etheri'et/IP 4
@ IO-Link = Ethen'et/IP 'H_-Lv‘"

Servomoteur AC

Type a entrée impulsionnelle
Série LECSA
Série LECSB

@ Pour codeur absolu (LECSB)
@ Version a positionnement (LECSA)

Type d'entrée
CC-Link Direct
Série LECSC

CCoLink

Série LECSA Série LECSB

Type MECHATROLINK II
Série LECYM
% MECHATROLINK - T

Caractéristiques 13

Type MECHATROLINKII
Série LECYU
.l.l MECHATROLINK - IT

N

Type SSCNETI
Série LECSS

£7 SSCNETIII

'SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Type SSCNETI/H
Série LECSS-T
k]




, Versions de la série )

Table rotative électrique Série LER

Couple de rotation [N'm] | Vitesse max. [°/s] |Répétitivité de positionnement [°]

Type trol Page
Standard | Grand couple | Standard | Grand couple | Standard | Grand couple CONLIC LS

LER10| o0.22 0.32

Série de

Série
LECP6

+0.05 Série

LER30| 0.8(0.8) | 1.2(1.2)| 420 280 |6y de course: £0.00)*|  LECPL

Page 1

Série
LER50 | 6.6 (6.6) | 10 (10) LECPA

= Valeur lorsqu’une butée externe est montée.
Note) Les valeurs entre parenthéses pour modéle d'angle de rotation 360°.

Contréleur LEC

Type ' alimentat
competible fereio PR

. i Entrées/sorties paralleles | Nombre de
l voteur | Tasir ol

i Type avec entrée Moteur pas-3-pas | 24 Ve 11 entrées 13 sorties
H n de donnéesde | LECP6 (Sew(l))lz 4 VF::c) +10 % (isolation du (isolation du 64 Page 22
L . | positionnement - photocoupleur) photocoupleur)
- A |
LECP6 LECP1 Type sans || ecpq Moteur pas-a-pas | 24 Vcc . 6 entrées . 6 sorties 14 Page 36
programmation (Servo/24 Vee) | +10 % | (isolation du photocoupleur)| (isolation du photocoupleur)
Type a entrées Moteur pas-a-pas | 24 vec 5 entrées 9 sorties
| impulsionnelles LECPA (Servol24 Vee) | +10 o | (isolation du photocoupleur)  (isolation du photocouplewr) - Page 43
%
LECPA

Avant - popos 1
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Sélection
du modele

|

Type moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

OTable rotative électrique Série LER

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

Sélection du modele ..o Page 1
Pour passer COMMANAE ..........oiieiiniiiie et et et e eenen Page 7
CaraCteriStiQUES ... ittt e e Page 8
CONSITUCTION ..t et e Page 9
DIMENSIONS ..ttt e et e e e e e e e e e e Page 10

O IRUEUCIELINMPEYEEN Table rotative électrique Série LER

Pour passer commande ... Page 13
CaraCteristiqUeSs .........cooooviiiii e Page 14
CONSITUCTION < oo Page 15
DIMENSIONS oo Page 16
Précautions spécifiques au produit ..............cccoooviiiiiiiiiii, Page 19

O Moteur pas-a-pas (Servo/24 vec)/Controleur

|
JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘|

Contréleur a programmation de positions/série LECP6 ....................... Page 22

Kit de paramétrage du controleur/LEC-W2..............cooe, Page 30

Boitier de commandes/LEC-T1 ..., Page 31
Passarelle/SErie LEC-G ..o oo Page 33
Contrdleur sans programmation/série LECP1 ... Page 36
Type a entrées impulsionnelles/Série LECPA ... Page 43

Kit de paramétrage du controleur/LEC-W2.............coon, Page 50 é

Boitier de commandes/LEC-T1 oo, Page 51 é;g
Contrdleur pour moteur pas a pas/série IXC[_J1 ......cccoooooiiiiiiii. Page 54 % @
Controleur pour moteur pas a pas multi-axes/série JXC73/83/92/93 ........ Page 64 —

2 SNC Avant - popos 2



Table rotative électrique
série LER

Sélection du modele |,

Procédure de sélection

C,Ondltlgns. Table rotative électrique : LER30J Accélération angulaire /
d'exploitation Position de montage : Horizontale décélération angulaire @: 1,000°/sec?
Type de charge : Charge d'inertie Ta Vitesse angulaire o: 420°/sec
Configuration de charge : 150 mm x 80 mm Charge (m) : 2.0 kg
(Plaque rectangulaire)  Distance entre |'arbre et le centre
Angle de rotation 6: 180° de gravité H: 40 mm

SEWN Moment d'inertie—Accélération/décélération angulaire

(D Calcul du moment d’inertie LER30
I=mx @ +Db?)/12+mxH? — 0.0%0 I N
(2 Moment d'inertie—Confirmation de S 0025 —éoﬁf,ﬁfgg*v(é Ky
I'accélération/décélération angulaire Exemple de sélection = 0.020 I I I I { { 3
Sélectionnez le modéle cible en fonction | [_ 5 (0.152 + 0.082)/12 + 2.0 x 0.042 2 LERCI30J %
du moment d'inertie ainsi que de = 0.00802 kg-m? 2 005 standard X
I'accelération et de la décelération £ 0.010 N E
angulaires en vous référant au £ oo0s 11T I
graphique (Moment d'inertie =
—Accélération/Décélération angulaire). 0-000 5 1000 10000
Accélération/Décélération angulaire: o [°/s?]
SEWA Couple nécessaire
(D Type de charge
h ormule LER30
: gﬂi:gg (Sitea:gsl:seté:ie © i Couple effectif >_Ts - | 1]
« Charge d'inertie : Ta Couple effectif >_Tfx 1.5 g 12 i LEROI30K
Couple effectif >_ Tax 1.5 £ 10 = .E‘i”p'e e
@ Contréle du couple effectif = 08 Coe  ERO303
Assurez-vous qu'il est possible de Exemple de sélection % 0.6 T~ ﬁwdard
contréler la vitesse en fonction du . ] 1 ™
Charge d'inertie : Ta =
couple effectif correspondant a la Tax ? 5=1T x ¢ x 2 1/360 x 1.5 ? 04 E
vitesse angulaire en vous référant au o . © 02 B
hi Couple effectif-Vit =0.00802 x 1,000 x 0.0175 x 1.5 00 i J
(grap |.que RURICIELCCU g IESSE =0.21 N'm "o 100 200 300 400 500
angulaire). Vitesse angulaire : o [/s]
Charge admissible
(@ Contréle de la charge admissible Exemple de sélection
» Charge radiale
. Charge aiER Charge axiale admissible >_m x 9.8 - Charge axiale
« Moment Moment admissible >_ m x 9.8 x H 2.0 x 9.8 =19.6 N < Charge admissible OK
* Moment admissible
2.0 x 9.8 x 0.04
=0.784 N-m < Moment admissible OK

SEWYY Temps de rotation

(D Calcul de la durée du cycle (temps de rotation) Formule
Temps d'accélération angulaire T1= o/l
T — 0 Temps de décélération angulaire T3 = w/mw2
o Temps avitesse constante T2={6 - 0.5 x @ x (T1 + T3)}o
S| @1 / 02 Temps d'arrét T4=0.2 (sec)
P - \ Durée du cycle T=T1+T2+T3+T4
1]
§ Exemple de sélection
> A 1z . .
P Durée [s] « Temps d'accélération angulaire  T1=420/1,000 = 0.42 sec
T1 T2 T3 |14 * Temps de décélération angulaire T3 =420/1,000 = 0.42 sec
« Temps a vitesse constante
6 : Angle de rotation [°] | T1 : Temps d'accélération [s]- Temps écoulé avant d'atteindre la vitesse requise T2 f{180 - 0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
o : Vitesse angulaire [°/sec] | T2 : Vitesse constante[s] - Temps écoulé quand I'actionneur fonctionne & vitesse constante B 0.009 sec
®'1 : Vitesse angulaire [?/sec]] T3 : Temps de décélération [s] - Temps depuis un fonctionnement a vitesse constante jusqu'al'arrét * Durée du cycle T=T1+T2+T3+T4
®'2 : Décélération angulaire [*/sec’] | T4 : Temps d'arrét [s] - Temps écoulé jusqu'a ce que le positionnement soit terminé =0.42+0.009 +0.42 + 0.2

=1.049 (sec)

SvVC
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Formules du moment d'inertie (Calcul du moment d’inertie I)

Sélection du modéle Série L ER

I: Moment d'inertie [kg-m?] m: Masse de la charge [kg]

1. Barre mince
Position de I'arbre de rotation :
perpendiculaire a une barre et
passe par une extrémité

&,

2. Barre mince

Position de I'arbre de rotation :
Passant par le centre de gravité
de la barre.

-

3. Plaque rectangulaire (parallélépipede)
Position de I'arbre de rotation : Passant
par le centre de gravité d'une plaque.

a

4. Plaque rectangulaire (parallélépipéde)
Position de I'arbre de rotation : Perpendiculaire
ala plaque et passant par une extrémité.
(S'applique également aux parallélépipedes plus
épais.)

¢a1 b

a
az
ai’ as* a a’ a’ a 4a:’+ b?
= —+ o = — = — = .
Y e S g +my datbt
. NS N =22 12
~Nu 7 I\\\l/ /J L “( J ‘ \T/ '
5. Plaque rectangulaire (parallélépipede) 6. Forme cvlindrigue ST L\l/J
Position de l'axe de rotation : Passant par le centre ) yd ?j fi 7. Sphere 8. Disque fin
de gravité de la plaque et perpendiculaire & la plague. I(Dcotmp(;eln bur(lj 'Stq[_uel in) Position de I'arbre de rotation : (monté verticalement)
(S'applique également aux parallélépipédes plus épais.) Agzlclzgrr]\trsl arore de rotation : Diamétre Position de I'arbre de rotation :
d‘: Diametre
2 2 2 2 2
[ =m-2th [=m-— [ =m2- [=m-—"
12 AR 5 4
~ <&
&5y ISy PETRN
stag ) 0
SR e ‘L Y J
9. Lorsqu'une charge est montée a gl 10. Enarenages ~ L
I'extrémité du levier - Enhgrenag ™

1. Calculez le moment d'inertie Is
de l'arbre de rotation (B).

— a’ 2
I=m: -+ mza’+ K 2. Puis remplacez le moment

3

ﬂ\/‘y/}\/ﬁ (Ex.) Reportez-vous a 7 lorsque la forme de d'inertie Ie autour de I'axe (A) par Iy,
[ m: est sphérique.
Lo A 2r’ L= (L)Z-IB

N K=m: ? b

Type de charg_]e

Type de charge
Charge de résistance : Tf
Gravité ou effort de frottement appliqué au sens de rotation.

Charge statique : Ts
Seule la force de pressage est nécessaire (par ex. pour le bridage).

Charge d'inertie : Ta
L'inertie fait tourner la charge.

L'arbre de rotation

est vertical (haut

et bas). ~.
7

Le centre de rotation et de centre de
gravité de la charge sont concentriques.

La gravité est appliquée.  L'effort de frottement est appliqué.

Ts=F.L Une force de gravité est Un effort de frottement est Ta=10-2 /360
. appliquée au sens de rotation. appliqué au sens de rotation. Ta=16%-0.0175
Ts: Charge statique (N-m) pE)rfq: m-g-L p_lyzfq: wm-g-L ( ® )
F : Effort de bridage (N) ) o Ta: charge d'inertie (N-m)
L : Distance du centre de rotation ala | 11: Charge de résistance (N-m) I : moment d'inertie (kg-m?2)
position de bridage (m) m : Masse de la charge (kg)

' : accélération/décélération angulaire (°/sec?)

g : Attraction gravitationnelle 9.8 (m/s2) o : vitesse angulaire (°/sec)

L : Distance du centre de rotation au point
d'application de la force de gravité ou de l'effort de frottement (m)
u : Coefficient de frottement

Couple nécessaire : T =Ts Couple nécessaire : T = Tf x 1.5 Note 1) Couple nécessaire : T = Ta x 1.5 Note 1)

 Charge de résistance : Gravité ou effort de frottement appliqué au sens de rotation. ~ © Pas de charge de résistance : ni gravité ni effort de frottement n'est appliqué au sens de rotation.

Ex. 1) L'arbre de rotation est horizontal (latéral), et le centre de rotation comme
le centre de gravité de la charge ne sont pas concentriques.
Ex. 2) Déplacement de charge par glissement sur le sol.
+ Le total de la charge de résistance et de la charge d'inertie
est le couple nécessaire. T = (Tf + Ta) x 1.5

Ex. 1) L'arbre de rotation est vertical (haut et bas).

Ex. 2) L'arbre de rotation est horizontal (latéral), et le centre de rotation comme
le centre de gravité de la charge sont concentriques.
= Le couple nécessaire est la charge d'inertie uniquement. T =Ta x 1.5

Note 1) Pour régler la vitesse, une marge est nécessaire pour Tf et Ta.

O

c 9
o @
S O
e
D 5
n 5

LER

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)

|
|

JXC73/83/92/93| JIXC[ 1 LECPA LECP1 LEC-G LECP6

Précautions spécifiques
au produit

SvVC 2
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Série

LER

Pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC) LECP6, LECP1

Moment d'inertie—Accélération/Décélération angulaire Couple effectif—Vitesse angulaire
_
LER10 LER10
0.0045 J ‘ L J 0.35
0.0040 p====== g e | T LERO10K
LEROI10K 0.30 =<<[Couple élevé
& 0.0035 Couple élevé \\
E E 025 :
=, 0.0030 Z K
B = 020 5
£ 00025 5 T~ LERO10J
2 D - Standard
£ 0.0020 T 0.5 : \\
5 0.0015 |—— LERO10J N s i A
IS Standard 9 0.10 :
o (@] 1
= 0.0010 i
0.0005 0.05 i
0.0000 0.00 ;
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération angulaire : @ [°/s?] Vitesse angulaire : ® [°/s]
LER30 LER30
0.025 LERI:I@OK, \‘ 12 P
- Couple élevé \ e LERCI30K
i ‘\ € 1.0 B < Couple élevé
2 0.020 s z
— '\ = ~~~~.
o ‘\‘ t 0.8 i
£ 0015 LERDI30J Y 3 I : LERC30J
£ Standard R % 06 — Standard —|
2 \ o : —
c S = 1
0.010 i
£ N\ 3 04 :
= \ 1
0.005 0.2 ;
0.000 0.0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/Décélération angulaire : ® [°/s?] Vitesse angulaire : ® [°/s]
LER50 LER50
0.12 12
- 010 T LERDIs0 K 10 =
£ Couple élevé \ = Y LERO50K
g 0.08 ‘\ Z 8 r- Couple élevé
- =
o 5 s 10
5 0.06 5 2 6 ‘.
£ \ o 3
S \ o N
$ 0.04 AN S 4 N
5 LERO50] "N N 5
= A
002 Standard \\‘ B N LERO50J _ |
. N <=
\\ =~ Standard
0.00 0 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500

Accélération/décélération angulaire : @ [°/s?]

Vitesse angulaire : ® [°/s]




Pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC) LECPA

Moment d'inertie—Accélération/Décélération angulaire

Sélection du modéle Série L ER

Couple effectif—Vitesse angulaire

c
S @
538
o
© S
n 5

LER10 LER10 B
0.0045 0.35 o
__________ [ ] g
0.0040 p======4 R R L LS R = N LERO10K 3
LERO10K 0.30 =<2 Couple élevé S
& 0.0035 ——— Couple élevé \\ e
E E 025 \ 2l
=, 0.0030 z h < LW
B C 020 5=
g 00025 5 1 ™~ LERO10J g
[} (0] 1
£ 0.0020 £ 045 i \Standard -
h= o i N g
S 00015 — LSEREd‘ng N E i S
g tandar 8 0.10 '
= 0.0010 0 L
1
0.05 i
0.0005 i
i
0.0000 0.00 i ©
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500 o
Accélération/décélération anaulaire : m [°/s2] Vitesse anaulaire : ® [°/s] 8
-
LER30 LER30
0.040 1.4
Q
0.035
LERD30K e . ﬁj
& | Couple élevé * . S~ O
g 0.030 - £ 1.0 “~~+ Couple élevé -
= ) Z e
— 0.025 n - T
o %, o 08 |
5 0020 8 D LERO30J -
£ © 0.6 —— Standard —| o
£ 0.015 . o : i S
g LERO30J = ! T
S o010 Standard| 3 04 : -
1
H
0.005 0.2 i
i
i
0.000 0.0 f <
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accélération/décélération anaulaire : ® °/s2] Vitesse anaulaire : ® [°/s] O
L
-l
LER50 LER50
0.14 12
........ LT -
0.12 - LERO50K . []
_ Couple élevé *, 10 /7 O
T = " LERO50K x
- 0.10 g
2 ) z 8 b Couple élevé i
— 1 - i
o 0.08 - \
g ‘ 6N S
£ 006 . % \ N
o . o [e>)
g = 4 N ]
: N Iz
2 Standard N \\ ~
0.02 2 SN - LERO50J _| §<)
: --i Standard 3
0.00 0 ' o
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500 Q
Accélération/décélération anaulaire : o [°/s2] Vitesse anaulaire : ® [°/s] =
8=
78
L5
Qe =
g [+
[
[&]
o
o
—




série LER

Charg_]e admissible

(@) I l(b)
e e e )
Charge radiale admissible [N] Shiipelex alelatin 25 BIETN] Moment admissible [N-m]
Taille @ (b)
Modéle standard |Modele haute précision| Modéle sianderd | Mg?éeéiesi':ﬂ,“te Modéle standard |Modele haute précision] Modéle standard | Modele haute précision
10 78 86 74 78 107 2.4 2.9
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0

Déplacement de la table (valeur de référence)

« Déplacement au point A lorsqu'une charge 100 Charae
est appliquée au point A & 100 mm du N kb
centre de rotation. | - =
_ mm—— 2
s
]
LER10 LEROS50
I
T/
&
) 200 s
—_ R = >/
E 400 5 e S
bt 7 bt &/
c \“0 c Q\/
£ o\ £ 1 ey d
AN 50 ——
o & [} </
& NS 3 N/
g 350 el g 120
40 7 a 50 | —T -
I, ici T cision)
20 | dele delz haute préciot Jole de haute prect
o
10 LERHl%T{‘O/]l' LERHS0 (M /i/
[ [
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Charge [N] Charge [N]
LERCO30
T 7
300 ! //
(\c?*f?\’/
>/
T 250 A
3, &/
= O
5 o4
2 200 &
@ <
8 ~
Q.
g 150 I
0 130 |
50 7} P
| Joie de haute précision)
_\_ERH3OA"E‘, ] I
0 10 20 30 40 50 60 70
Charge [N]
Précision de la fleche : Déplacement a 180° de rotation (guide)
_—
Fleche sur le
haut de la table
Fleche sur la
; surface externe
(i de la table [mm]
Piéce mesurée LER (Modgle standard) | LERH (Modgle haute précision)
Fléeche sur le haut de la table 0.1 0.03
i Fleche sur la surface externe de la table 0.1 0.03

S % S\VC
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Table rotative électrigue @
QUE ¢ m.

Série LER LERr10, 30, 50
Ethen'et/IP e IO-Lin

. Compatible »Page 54
Devicei'et EtherCAT:

[Compatible avec controleur de moteur pas & pas multi-axes »Page 64 | Pour passer comman de

LER[_JZ0IKI-[ [ -[SIZl6eNIT
000 006 000 00

0 Précision de la table 9 Taille 9 Couple de rotation max. [N-m] e Angle de rotation [°]
— Standard 10 Symhole] Type |[LER10|LER30 |LER50 Symbole] LER10 LER30 | LER50
H Type haute précision 30 K [Couple élevé| 0.32 1.2 10 — 310 320
50 J |Standard| 0.22 0.8 6.6 2 Butée externe : 180
3 Butée externe : 90
9 Connexion du céble moteur : @ Type de cable pour I'actionneur*! e Longueur de céble de I'actionneur [m]
Modgle standard (connexion coté droit) — Sans cable — | Sanscable | 8 8*
—s S Cable standard 1 1.5 A 10*
2 {@f"‘ 2 R Cable robotique (cable flexible)*? 3 3 B 15%
T #1 Le céble standard doit étre utilisé dans le cas d'une 5 5 C 20*
application statique. Pour une application en * Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)
:‘:@ dynamique, utiliser le cable robotique. Reportez-vous aux caractéristiques Note 3) en page 8.

%2 Sécurisez le cable du moteur dépassant de
I'actionneur pour l'immobiliser. Pour plus de M A
) . o n ntroleur
détails sur la méthode de fixation, consultez la @ ontage duN(l:O troleu -
section Cablage/Cables dans les Précautions — ontage pa( VIS -
relatives aux actionneurs électriques. D Montage sur rail DIN
# Rail DIN non inclus. A commander séparément.

Connexion du coté
gauche

9 Longueur du cable E/S [m]*%, Connecteur de communication

~ ; — Sans cable (sans connecteur de communication A i
@ Type de contrbleur*! 1 ( Tt ) A\Précaution
— Sans controleur 3 3;(2 LProdU|ts cppformeg (;E] ) . y
6N LECP6 NPN i (D La conformité EMC a été testée en combinant la série
6P Modal bl PNP 5 5%2 d'actionneurs électriques LER et la série de contrdleurs LEC.
odele programmable — o . '
( prog ) +1 Aucun cable d'E/S ne peut étre sélectionné lorsque La cpnfqrmlte CEM dépend de la fagon dont le client a
IN LECP1 NPN configuré son panneau de commande avec ses autres

vous choisissez I'option « Sans contréleur ».

1P _|(Modéle sans programmation)| PNP Reportez-vous a la page 29 (pour LECPS), a la

équipements et cables électriques. Par conséquent, la

ﬁg Modéle aé_nltféce:gﬁ:jsionnelles EZ'I;I EE?:eP: g LEthl) 'Oud'a IaApblag(;e‘Et/lg (pot gzﬂfrogt;iéit;g&gl\iﬁ;gﬁgscaﬂi gzﬂ}pzanfeﬁfdcjr;:iff;
- - - ; ) si vous avez besoin dun cavie gEf>. en conditions de fonctionnement réelles. Le client doit
#1 Pour des informations détaillées sur les *2 Si vous optez pour un type de controleur « & entrées donc vérifier la conformité CEM de ses machines et
contréleurs et moteurs compatibles, reportez- !mpuls!onnelles », VOUS ne pourrez gtlllser les entrées équipements dans leur ensemble.
vous aux contrdleurs compatibles ci-dessous. impulsionnelles quavec un différentiel. Lorsque qu'un [Produits conformes UL]
#2 Lorsque les signaux d'impulsion sont en controleur de ce type est selectionne, seul un cable Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et le
collecteur ouvert, commandez la résistance de 1.5m peut étre utilisé en collecteur ouvert. controleur doivent éte utisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.
de limite de courant séparément (LEC-PA- R i
R-0J) a la page 49. Contrbleur compatible
Modéle Modéle sans Modéle a entrées
- program- programmation impulsionnelles
. ~ mable
L'actionneur et le contréleur sont vendus ensemble. q
Vérifiez que la combinaison du contréleur Type B
et de l'actionneur est correcte. I
<Contrélez les points suivants avant lg
toute utilisation.> p
(@) Vérifiez le numéro du modele sur Iétiquette de I'actionneur. -
I d,oi_t tre identique au nym{)ro figurant sur 'étiquette du comr(‘)leur. £ Série LECP6 LECPA
(2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle — - -
NPN ou PNP Saisie des valeurs  lpemet de confgurer e fonctiomnemen] i
(NPN ou PNF) - CarEE G IES (données de (données de positonnemen) sans| Fonctionnement par
____________________ = a positionnement) recourir a un ordinatewroua | signal d'impulsion
LE—B‘i‘u'_K—_—z Controleur standard un hoitier de commande
= . Moteur pas a pas
[ m} E Moteur compatible (Servo/24 VDC)
d} Nompre LA de 64 points 14 points —
\_ ) données de positionnement
R ] Tension d’alimentation 24VDC
* Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. =
A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu Page de référence Page 22 | Page 36 | Page 43
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Table rotative électrique Série L ER

J—
c 9
o @
=l
.. Q2
Caractéristiques s £
©
Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
R
Modéle LERD10K| LERO10J | LEROI30K | LEROI30J | LEROISOK| LERCIS0J |
Angle de rotation [°] 310 320
Pas [] 8 12 8 12 7.5 12 <
o
Couple de rotation max. [N-m] |  0.32 0.22 1.2 0.8 10 6.6 z
g Couple de préhension max. 40250 % [\-m]ee23) | 0.1320.16 | 0.09a0.11 | 0.4820.60 | 0.3240.40 | 40a5.0 | 2.6 a3.3 %
° - >
' LECP6/LECP1 0.035 0.015 0.13 0.05
g | Momentdinerte | 0.0040 | 0.0018 8
% | max. [kgm?] LECPA 0.027 | 0.012 0.10 0.04 9
,% Vitesse angulaire [/sec] Nete2)3)| 20 2 280 | 30 2420 | 20 4280 | 30 2420 | 20 4 280 | 30 a 420 j:'
-é Vitesse de poussée [°/sec] 20 30 20 30 20 30 Q
o
Accélération/Décelération angulaire max. [‘sec?] "oe2 3000 =
= Standard +0.2 g
2| Jeu ] e +0.3 =
c isi +0.1
o haute précision
G | Répétitivité Standard +0.05 L
B [ 008
; p haute précision +0.03
g Mouvement perdu | Standard 03 0.3 max.
.3 max.
% [0] Note 4) M:Lﬂilzrémsion 0.2 max. 8

Note 1) La précision de I'effort de poussée est LER10 : £30 % g Résistance aux impacts | vibrations [m/s?] Noes) 150/30 )
(E.M.), LER30 : +25 % (E.M.), LER50 : +20 % (E.M.). g - - = - T

Note 2) L'accélération angulaire, la décélération angulaire et la 0 Type de commande Vis sans fin + Entrainement par courroie 1
vitesse angulaire peuvent fluctuer en raison de S Fréquence d'utilisation max. [c.p.m] 60
variations du moment d'inertie. & . T, N
Reportez-vous aux graphiques en pages 3 et 4 "Moment O | Plage de température d'utilisation [*C] 5a40
d'inertie—Accélération/Décélération angulaire, Couple Plage d'humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
effectif—Vitesse angulaire” pour confirmation.

Note 3) La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la Masse [Kg] Standard 0.49 11 2.2 O
longueur de cable, de la charge et des conditions de e écision 0.52 1.2 2.4 (_')
montage. De plus, si la longueur de cable dépasse de 5 |
m, il diminuera jusqu'a 10 % tous les 5 métres. (A 15 m : Anale d '2/_ 180 1
Réduction allant jusqu’a 20 %) ngle de levier (1 pc.)

Note 4) Une valeur de référence pour la correction d’'une erreur | 2 r:)tatlon 3
dans une opération réciproque. 3| [] = 90

Note 5) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement de la 'g levier (2 pcs.)
table lors du test de chute en position axiale et © | RaN&H S 3 1a o
perpendiculairement a I'axe de la vis. (Test réalisé avec |'Q Repetk;tIV!te alafin de course ['Y +0.01 E
I'actionneur a I'état initial.) _8 avec butee externe
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement - | Plage de réglage de butée externe [] +2 O
n'a été observé dans un test réalisé sur la plage de 45a | @ L
2000 Hz. Le test a été réalisé dans les sens axial et @ -2lexteme | Standard 0.55 12 25 —
perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec g Masse | levier (1 pc.) mﬂi‘zréc'sion 0.61 1.4 27
l'actionneur a I'état initial.)

Note 6) Consommation électrique (contrdleur inclus) de ka] -3/gxterne Sta\ndard 0.57 12 2.6
I'actionneur en service. levier (Lpc.) | Modele - cion 0.63 1.4 2.8 <

Note 7) La consommation électrique en veille pendant @ f
I'utilisation (contréleur inclus) correspond a l'arrét de E Taille du moteur 120 28 a2 ol
I'actionneur & la position définie pendant le g Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/ 24 VDC) O
fonctionnement. N ) 3| codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation) L

Note 8) Consommation électrigue maximum instantanée g - - - - -
(contrdleur inclus) lorsque l'actionneur est en @ | Alimentation électrique [V] 24 VDC +10 %
fonctionnement. Cette valeur peut étre utilisée pour 2| Consommation électrique [W] Note &) 11 22 34
sélectionner 'alimentation. 2 — - -

‘@ | Consommation électrigue en veille 7 12 13
S pendant I'utilisation Note 7) —
@ | Consommation électrique 14 42 57 D
- O | max. instantanée [W]Note 8)
Plage d'angle de rotation de la table O
I - X
7 7 '_)
Butée externe : 180° Butée externe : 90°
d Plage d'ajustement Plage d'ajustement Plage d'ajustement  Plage d'ajustement g
Mﬁgﬂg e fin de course de lavis de réglage  de la vis de réglage de lavis de réglage  de la vis de réglage PN
(Origine) Note 3) %
(o]
—
o
N~
O
>
Note 2) ™
Origine
Fin de course) (&
-
LER10/310" e
10/3 o 83
ey LER:)’O‘ SOISZQ“Q\Q\) g g_
4. =
l/fl/lsa[ion de lata0e * Les figures indiquent la positon d'origine de chaque actionneur. 23
=

Note 1) Plage dans laquelle la table peut se déplacer lorsqu'elle retourne a l'origine. §

Veillez & ce que la piece montée sur la table ne géne pas les pieces et les équipements autour de la table. a
-~

Note 2) Position apres retour a l'origine.
Note 3) [ ] Le nombre entre parenthéses indique I'endroit auquel le sens de retour a l'origine a changé.



série LER

Construction

@\@\ @K Modele a butée externe
1 \» 1 )

NN

=

il \ 0
& % »
Modele standard Modele haute précision

P

xR EEN Ll ||

Nomenclature Nomenclature

N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note

1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé 22 | Table Alliage d'aluminium Anodisé

2 | Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé 23 | Bras Acier carbone Traité haute température, nickelé

3 | Plague latérale B Alliage d'aluminium Anodisé 24 | Support Alliage d'aluminium Anodisé

4 | Vis sans fin Acier inoxydable | Traité thermiquement, 25 | Vis de réglage Acier carbone | Traité thermiquement, chromé
traitement spécial

5 | Pignon Acier inoxydable | Traité thermiquement,
traitement spécial

6 | Couvercle du palier Alliage d'aluminium Anodisé

7 |Table Alliage d'aluminium

8 |[Joint Acier inoxydable

9 | Support de palier Alliage d'aluminium

10 | Couvercle Alliage d'aluminium

11 | Vis de position d'origine Acier carbone

12 | Poulie A Alliage d'aluminium

13 |Poulie B Alliage d'aluminium

14 | Fil noyé NBR

15 | Plaque de moteur Acier carbone

Modéle Standard | Garen orafeome

16 Modéle haute | Guide a billes -
précision spécial

17 | Palier a billes a gorge profonde —
18 | Palier a billes a gorge profonde —
19 | Palier a hilles & gorge profonde —
20 | Courroie —
21 | Moteur pas a pas (Servo / 24 Vcc) —

O
g



Dimensions

Table rotative électrique Série L ER

LER100 (Angle de rotation : 310°)

= 240 (connexion du cable moteur : coté gauche)

B S

| S

'
oo -

2xM6x1.0x12

=300 (connexion du cable moteur : modéle standard)

3H8 (3™) profondeur 4

Profondeur de lamage 2 x @ Ef

=2

1

Longueur effective de précision

i

@ 43h8 (Joz)

@ 42h8 (-003s)

Marque de la position d'origine

@ 18H8 ('§%")

Longueur effective de précision

@ 8 (traversant)

Vis de commande manuelle
(des deux cotés)

H1

n
S
el =T
w =
(7 T |
i | @ 15H8 (3%)
2.1 83 [ 22
o
R 6 XxM4x0.7x6
5 2
¢ Bt %
4 ¥ » Vo2
XQ'Q Oo o %7
%
7 /0;%
7 < &
o

Profonde!

LERO10-2 (Angle de rotation :
LERO10-3 (Angle de rotation :

ur 5.5

52 RS i; X @ 5.2 (traversant)

3H8 (*3°* ) profondeur 4

180°)
90°)
= 240 (connexion du cable moteur : c0té gauche) =300 (connexion du cable moteur : modéle standard)
i
N
2xM6x1.0x12
) o
:% &I
8| 2 |14
w § @ 43h8 (Lox) Vis de commande manuelle
% % B 4208 ( L) (des deux cotés)
sl 5 @ 18H8 ('3%")
38l g ©
% E @ 8 (traversant) <
g Y wn
= (3 2 2
= o~
L AN 1
= — g
j | @ 15H8 (37)
24 || 83 |21
92
4.l

6 XM4x0.7x6
<
23
8
&l 1n 3;
S| o
L2 ™
K
2
£
g @
=
=

2 xM5x 0.8 (Vis de réglage)

Note) Non compatible avec le modéle &

angle de rotation de 180° (LERJ10-2)

v 2
41 5 3
#< %
° "o,
T () %
=}
%
2885 é‘v
-2 (Prage de fopeyi
lonnenment g, bras)
Q-
1L28] > Profondeur de lamage 2 x @ 9
20, Profondeur 5.5
52 2 X @ 5.2 (traversant)

% S\VC

Dimensions [mm]
Modeéle H1 | H2
LER10 | 10 | 35
LERH10 | 17 | 105
n
S| o T
1
slgl I8
65.8 ~
76 e
Dimensions [mm]
Modele | H1 | H2 | H3
LER10 | 10 | 35| 9
LERH10 | 17 | 105 | 16
10

Sélection
du modele

1

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)

[

JXC[ 1 LECPA LECP1 LEC-G LECP6

} JXC73/83/92/93

Précautions spécifiques
au produit

[



série LER

Dimensions

LERO300 (angle de rotation : 320°)

. =250 (connexion du cable moteur o016 gauche)

=zt

~ 250 (connexion du cable moter : modele standard)

2XxM8x1.25x 16

4H8 ( *3**® ) profondeur 5

=2

=8

Longueur effective de précision

2 |25

2 64h8 (31
06318 (06 )

@ 32H8 ("5°%)

A

Marque de la position d'origine

Vis de commande manuelle

g B 17 (traversant) (des deux cotés) © T
2 [To) "
z H S| ——r
S il x ! o T
5 [ - =’ B ik
= [ «
+0.033 T
@ 22H8 ("8°*) 88.2 ~
2.4 107 |24 102 e
" Profondeur de lamage 2 x @ 11 Profondeur 6.5
K'b‘('b 6xM5x0.8x8
© 2 . .
Y B 49 % Dimensions  [mm]
Y o & -
& ¥ w % Modéle | H1 | H2
8% 4 X%
> ) LER30 13 4.5
¢ 3 LERH30 | 22 | 135
-
S
T.)
g 2 x @ 6.8 (traversant)
E ——
75 &
LER30-2 (angle de rotation : 180°)
LER30-3 (angle de rotation : 90°)
~ 250 (connexion du cable motewr: coté gauche) ~ 250 (connexion du cable moteur : modele standard)
£
- f——( | «
2xM8x1.25x 16
i o
o)
5 ~
(3} "
e 5
o =
S I A o
5 5| 8
2 gl 2 2 64h8 (o) .
So 5 5 @63n8 (2 Vis de commande manuelle
s g 3 4(4&)' @ 32H8 ('3*°) (des deux cotés) o
3 E g @ 17 (traversant) © ol o E'
= [To) v
2 SeEATe] o P I
| X
IS ‘ — o ! | o o
VK =T ® S SEEE
[ii== L +0.033 N
@ 22H8 (3°%) i
88.2 «~
2.4 “ 107 |24 102 S
127
5.5 Profondeur de lamage 2 x @ 11
6xM5x0.8x8 2% M6 x 1.0 (vis de réglage) Profondeur 6.5
«~ 14.5
I v . .
2 49 Dimensions [mm]
g =T | Modele | H1 | H2 | H3
= B
8l Q LER30 | 13 | 45]|125
g LERH30 | 22 | 135|215
=
2,
=| ©
Note) Non compatihle avec le modele & angle de rotation de 180° (LERC30-2) 75 .

11




Table rotative électrique Série L ER

JE—
c 9
ST
g o)
Dimensions 5 E
3
LERO500 (angle de rotation : 320°) )
= 240 (connexion du cable moteur :
=230 (connexion du cable moteur : cAté gauche) 2 30 modele standard)
= g
EN >
fd <
==} N
* 2
0= ) o 8
[%2]
2xM10x15x20 L g
$
i @
= E s @ 76h8 (fu)ms L » o 2
% % 2 0 7408 (00). 5 35H8 (10 Marque de la position d'origine §
5 2l 35H8 (b ™) Vis de commande manuelle o — §
s = @ 20 (traversant) (des deux cotés) = T
- — L
s — N
LT - SR
f o | 5
] N o
+0.033
@ 26H8 (0™ ) 114.2 N o
3 127 3 133 S O
L
6 x M6 x1.0x 10 -
1
9,4 57
S- -
228 \ %
=
® %
Profondeur de lamage @ 14 < /o,a o
% - -
Profondeur 8.5 G % Dimensions _[mm] | ¢}
Modeéle H1 | H2 L
0[S LERS0 | 16 | 55 -
B 2 X @ 8.5 (traversant) :
3 LERH50 | 26 | 15.5
90 G —
LER50-2 (angle de rotation : 180°) E')
H . o
LEROIS0-3 (angle de rotation : 90 ) =240 (connexion du cable moteur : L_IlJ
=230 (connexion du cable moteur : cAté gauche) modéle standard)
0 _ — | o
3 = =1 «
o
<
(=}
5 O
© L
D -
2xM10x1.5x20 [ I
i g s v B 7618 (o0 ) o Vis de commande manuelle -
g £|8 @ 74h8 (o0 (des deux cotés)
8| 35| 4)‘ @ 35H8 ('5%) o o D
8l g @ 20 (traversant) ol g T §<)
= : T
= J — ‘{’ = v}
El NI N
E I sls S
= 2
u +0.033 N
@ 26H8 (v™) « o
3 127 3 133 s} (<2}
152 Profondeur de lamage 2 x @ 14 ©
6xMEx1.0x10 4 Profondeur 8.5 NG
. . O
© 2 X M8 x 1.2;)/(VIS de réglage) =
© L)
o n 7,6-6 57
= N I %, i ; (o
g 1q - 5 Dimensions mm [ 8
2 B ¢ 2, Modele [ H1 [H2 [H3 | £
2 < LERS0 | 16 | 55155 |23
< o
£ 46 LERH50 | 26 | 155 | 25.5 e 5
g (p/aged S =
2 efol?cp, 5 ©
S| ® Onng, IS
= \\ ent o, bfas) 2
s S :@ a
u 1 —
. " . 90 | \&
Note) Non compatible avec le modele a angle de rotation de 180° (LERS0-2) 2 x @ 8.5 (traversant)
12



Table rotative electrique €€ M

Série LER LER10, 30, 50

Etheni‘et/IP @ I0-Link
. Compatible»Page 54
Devicei'et EtherCAT™

Pour passer commande

LER

10[K]-1[ ]-[SI[Z][6NI[T
00e (06 60000

L . . o )
n Précision de la table @ Taille Angle de rotation [°] e Couple de rotation max. [N-m]
= :z;a?edaigc's'on ég 360 Symboe]_Type | LER10 | LER30 | LER50
ype haute precis| = K |Coupleéleve| 0.32 1.2 10
9 Type de cable pour I'actionneur! #2 J | Standard | 0.22 0.8 6.6
° . N — Sans cable
Connexion du cable moteur : S _ Cable standard _ - (6) Longueur de cable de I'actionneur [m]
Modéle standard (connexion c6té droit) R Cable robotique (cable flexible)™ — Sans cable 8 o
= #1 Le cable standard doit étre utilisé dans le cas 1 15 A 10*
d'une application statique. Pour une application 3 3 B 15+
— en dynamique, utiliser le cable robotique. 5 c 207
%2 Le cable de I'actionneur est équipé d'un verrou et d'un capteur. 5
#3 Seécurisez le cable du moteur dépassant de * Fabriqué sur commande (Cable robotique uniguement)
I'actionneur pour Iimmobiliser. Pour plus de Reportez-vous aux caractéristiques Note 3) en page 14.
détails sur la méthode de fixation, consultez
la section Céablage/Cébles dans les Précau-
tions relatives aux actionneurs électriques.
L 6 Longueur du cable E/S[m]*%, Connecteur de communication /A\Précaution
— | Sans cable (sans connecteur de communication) [Produits conformes CE]
1 1.5 (D La conformité EMC a été testée en combinant
3 3 la série d'actionneurs électriques LER et la sé-
5 5 rie de controleurs LEC.
R ) n - La conformité CEM dépend de la fagon dont le
o Type de contrbleur*? #1 Le cable E/S n'est pas compris pour la client a configuré son panneau de commande
— Sans conirdleur sélection "Sans controleur”. _ avec ses autres équipements et cables élec-
6N LECP6 NPN \L/Eggeezé\s/??: Lrjiesferer ala page 2 9 si un céble I_nquesE.l\llngr conseqfent, Iaztconforrp;_tg aux dlrtlec—
6P (Modéle programmable) PNP quis. ives ne peut pas étre certifiée pour les

- pieces SMC intégrés aux équipements du client
+1 Pour plus de détails sur le contrbleur et le mo- en conditions de fonctionnement réelles. Le client

teur compatible, reportez-vous aux contrleurs 9 Montage du contrdleur doit donc vérifier la conformité CEM de ses ma-
compatibles ci-dessous. Le LECP 1 et le LEC- — Montage par vis chines et équipements dans leur ensemble.
PA ne peuvent pas étre sélectionnés. D Montage sur rail DIN* [Produits conformes UL]

- - - — Lorsque la conformité a la norme UL est requise,
* Rail DIN non inclus. A commander séparément. I'actionneur électrique et le controleur doivent étre

utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Contrbleur compatible

4 ) Données de
L'actionneur et le contrbleur sont vendus ensemble. positionnement
Vérifiez que la combinaison du contréleur et de l'actionneur est correcte. type d’entrée
<Contrdlez les points suivants avant toute utilisation.> Type

(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette
de l'actionneur. Il doit étre identique au
numeéro figurant sur I'étiquette du contréleur.

(2) Vérifiez la compatibilité de la configuration

E/S paralléle (NPN ou PNP). ___ceeeeee Série __LECP6
____________________ Saisie des valeurs (données de
LEH"]K 1 | Caractéristiques positionnement)
EEIIVURTE Contrdleur standard
. Moteur pas a pas
Moteur compatible
@ 6 & g (Servo/24 VDC)
\_ W, Nombre maximum de :
= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits données de positionnement 64 points
' Tension d’alimentation 24 VDC

A télécharger sur notre site Web,
http:/iwww.smc.eu Page de référence Page 22
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Plage d'angle de rotation de la table

Table rotative électrique Série L ER

Caractéristiques

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Modeéle LERCI10K | LERCIL0J | LERCI30K | LERCI30J | LERCIS0K | LERCI50
Angle de rotation [°] 360
Plage de réglage d'angle [°] Note 9) +20000000
Couple de rotation max. [N-m] 0.32 0.22 1.2 0.8 10 6.6
Couple de préhension max. 40 450 % [N-m] e )Nee3) | 0,1330.16 | 0.0940.11 | 0.48a0.60 | 0.32a0.40 | 4.0a5.0 | 2.6 a2 3.3
_ | Moment d'inertie max. [kg-m?] Nete2) Note3) | 0.0040 | 0.0018 | 0.035 | 0.015 0.13 0.05
3 | Vitesse angulaire [°/sec] Note 2) Note 3) | 20 3 280 | 30 2 420 | 20 2280 | 30 2420 | 20 4280 | 30 & 420
g Vitesse de poussée [°/sec] 20 30 20 30 20 30
2 Accélération/Décélération angulaire max. [*/sec?] "ed 3000
& o Standard +0.2
9 Jeul] Modéle haute précision 0.3 +0.1
& | Répétitivité de Standard +0.05 +0.05
2 | positionnement [°] | Modele haute précision o +0.03
% | Mouvement perdu ['] Standard 0.3 max.
:‘0‘3 Note ) Modgle haute précision 0.3 max. 0.2 max.
S | Résistance aux impacts / vibrations [m/s?] NeteS) 150/30
S Type de commande Vis sans fin + Entrainement par courroie
Fréquence d'utilisation max. [c.p.m] 60
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'’humidité ambiante [%HR] 90 max. (sans condensation)
Masse [Kg] Standard 0.51 1.2 2.3
Modéle haute précision 0.55 1.3 2.5
9 | Taille du moteur 20 128 142
_5— Type de moteur Moteur pas & pas (Servo/ 24 VDC)
2| Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
% Capteur de proximité (pour retour & 'origing) / Circuit d'entrée 2 fils
@ | Capteur de proxinité (pour retour & origing)  Point d'entrée 1 entrée
é‘ Alimentation électrique [V] 24 VDC £10 %
g Consommation électrique [W] Note 6) 11 22 34
2 | Consommation électrique en veille
§ pendant I'utilisation [V\(/q] Note 7) ’ 12 13
O | Consommation électrique max. instantanée Note8) 14 42 57

Note 1) La précision de l'effort de poussée est LER10 : +30 % (E.M.), LER30 : +25 % (E.M.),
LER50 : £20 % (E.M.).

Note 2) L'accélération angulaire, la décélération angulaire et la vitesse angulaire peuvent fluctuer en
raison de variations du moment d'inertie. Reportez-vous aux graphiques en pages 3 et 4
"Moment d'inertie—Accélération/Décélération angulaire, Couple effecti—Vitesse angulaire”
pour confirmation.

Note 3) La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la longueur de cable, de la charge et
des conditions de montage. De plus, si la longueur de cable dépasse de 5 m, il diminuera
jusqu'a 10 % tous les 5 métres. (A 15 m : Réduction allant jusqu’a 20 %)

Note 4) Une valeur de référence pour la correction d’une erreur dans une opération réciproque.

Note 5) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement de la table lors du test de chute en position
axiale et perpendiculairement a l'axe de la vis. (Test réalisé avec l'actionneur a I'état initial.)
Résistance aux vibrations : Aucun dysfonctionnement n'a été observé dans un test
réalisé sur la plage de 45 a 2000 Hz. Le test a été réalisé dans les sens axial et
perpendiculaire sur la vis principale. (Test réalisé avec I'actionneur a I'état initial.)

Note 6) Consommation électrique (contréleur inclus) de I'actionneur en service.

Note 7) La consommation électrique en veille pendant I'utilisation (contréleur inclus) correspond
a l'arrét de l'actionneur a la position définie pendant le fonctionnement.

Note 8) Consommation électrique maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque I'actionneur
est en fonctionnement. Cette valeur peut étre utilisée pour sélectionner I'alimentation.

Note 9) L'angle affiché sur le moniteur est automatiquement réinitialisé a 0° tous les 360°.

Pour définir un angle (position), utilisez la méthode de fonctionnement INC « relative ».
Un bon fonctionnement est impossible lorsqu'un angle de 360° ou plus est défini a l'aide
de la méthode de fonctionnement ABS « absolue ».

Marque de
I'origine

horaire (+)

Origine Note 2)

360° Note 1)

Note 1) Plage dans laquelle la table peut se déplacer.

Veillez a ce que la piece montée sur la table ne géne pas
antihoraire (-) les pieces et les équipements autour de la table.

Note 2) La plage de détection du capteur est reconnue comme
origine. Lorsqu'elle détecte le capteur, la table tourne en
sens inverse a l'intérieur de la plage de détection du
capteur.
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série LER

Dimensions : Rotation continue (360°)

Modéle standard

Modele haute précision

6 16 7 1 16
= : = ‘ ﬁ ; ﬁ:
S — T N
ml | | T m| | |
Nomenclature Nomenclature (modéle 360°)
N° Description Matiere Note N° Description Matiere Note
1 | Corps Alliage d'aluminium Anodisé 21 | Index de détection Acier inoxydable
2 |Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé 22 | Support de capteur Acier carbone Chromé
3 |Plaque latérale B Alliage d'aluminium Anodisé Entretoise de ‘ . Anodisé
ité thermi 23 Alliage d'aluminium | le modele haute précision peut étre utlsé)
4 | Vissansfin Acier inoxydable Tra!tg therm)lquement+ slupport delcapteur - — e P i
Traite spécialement 24 | Ecrou carré Alliage d'aluminium
5 | Pignon Acier inoxydable Ezﬁz ;222;?:;21;nt+ 25 | Capteur de proximité — Type
6 | Couvercle du palier Alliage d'aluminium Anodisé
7 |Table Alliage d'aluminium
8 | Joint Acier inoxydable
9 | Support de palier Alliage d'aluminium
10 | Couvercle Alliage d'aluminium
11 | Poulie A Alliage d'aluminium
12 | Poulie B Alliage d'aluminium
13 | Fil noyé NBR
14 | Plaque de moteur Acier carbone
Modele standard | Palira billes agorge profonde
15 Modele haute précision | Palier  billes spécial -
16 | Palier a billes a gorge profonde —
17 | Palier a billes a gorge profonde —
18 | Palier a billes a gorge profonde —
19 | Courroie —
20 | Moteur pas a pas (servo / 24 Vcc) —
15 ZS\NC



Table rotative électrique Série L ER
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Dimensions : rotation continue (360°) s £
©
LERI100
R
=240 (connexion du cable moteur : coté gauche) =300 (connexion du cahle moteur : modeéle standard)
8
>
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[%2]
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o
4 «
°© ;
Q
I 2
T E_FB F:EIE@E g
~ 300 (connexion du cable capteur : c6té gauche) 2 |14 ~ 300 (connexion du cable capteur : modele standard) |
)
~ o°
" [
g 2 @ 43h8 (0030 ) o
k) 3 o 0 Vis de commande manuelle O
(53
2| aia I @ 42h8 (.0039) (des deux cotés) |
3z § _é @ 1818 ('0%) Marque de l'origine -
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= il 5 ]
5 5
O
§ Di . L
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© S LERIO | 10 | 35 | 48
LERH10 | 17 105 | 11.8 -
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X
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™
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série LER

Dimensions : rotation continue (360°)

LERO30

=~ 250 (connexion du cable moteur :

= 250 (connexion du cable moteur : modele standard)

i
p::ﬁ:'i—‘/;"

r: coté gauche)
e

T

et
«©

S 3
So g
I c
-z
S
00 =
T2
St

2xM8x1.25x16

20

| =250 (connexion du cable capteur ;

[

= 250 (connexion du cable capteur : modele standard)

c0té gauche)
- 3
nl 2 @ 64h8 (0.046)
s 8 0
‘n o~
l§ ?’ " 26318 (00us) 10,039 Vis de commande manuelle
E 8 é @32H8 (0"") (des deux cotés)
S| 28 @ 17 (traversant) Marque de l'origine
>
2 g
% (T I s ] =
bt i
| s
=2 ! ' o I °
S L R
] > N
m L 1=}
@ 22H8 ‘ +8'033) 11 88.2
2.4 107 102
94
1
6xM5x0.8x8
1/3,& 49
Profondeur de lamage 2 x @ 11 {
Profondeur 6.5 = S @
¢ g Dimensions [mm]
5 Modéle | H1 H2 H3
N & LER30 13 45 | 7.8
\\ 2 X @ 6.8 (traversant) LERH30 | 22 135 | 168
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%8

17
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——F |

O
g



Dimensions : rotation continue (360°)

Table rotative électrique Série L ER

LEROS50

=230 (connexion du cable moteur :

c6té gauche)

=~ 240 (connexion du cable moteur :

:

Tt~
T

+8.018)
profondeur 5.5

5H8 (

2xM10x 1.5x 20

oY

=250 (connexion du cable capteur:

modele standard)

20

30

cté gauche)

= 250 (connexion du cable capteur :

modeéle standard)

[}
kel
g
4 B @ 76h8 (-[?_046 )
g9 @
1l % N 0
P g 1 @ 74h8 (-0.046 )
o =35 +0.039
2 %g @35H8 (o)
2 = @ 20 (traversant
[} — Q]
k=l ™
2 i Q
'8' 1
5 [
= .
[}
=]
2 ‘
o
- 1 n
Q
L m X ]
@ 26H8 [+8.033 )
3 127 3
%
3
%
113 A
2 ¢
6 x M6 x1.0x10 ‘66 57 %é
Profondeur de lamage 2 x @ 14 L L I

Profondeur 8.5

=

Q€

85

2 x @ 8.5 (traversant)

Ss

90

O
g

Vis de commande manuelle

Marque de l'origine

(des deux cotés)
™)
T
[f d o —
N — e Sk
N o o
o T
o
wn
&
L @ °
12 114.2
14.5 133
Dimensions [mm]
Modeéle H1 H2 H3
LER50 16 55 | 10.8
LERH50 | 26 | 155 | 208
18
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Série LER

Table rotative électrique /
Précautions specifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous au dos de couverture pour les consignes
de sécurité et au manuel de I'utilisateur pour les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.

Il est disponible en téléchargement sur notre site Web : http://www.smc.eu

|

Conception et sélection \

Montage

A\ Attention

1. Si les conditions de fonctionnement impliquent des variations de

charge, des mouvements ascendants/descendants ou des
changements de la résistance de frottement, veillez a ce que toutes
les mesures de sécurité soient en place pour palier a toute blessure
de I'opérateur ou a tout endommagement de I'équipement.

Si vous ne prenez pas ces mesures, la vitesse de fonctionnement peut
augmenter ; le personnel risque alors d'étre blessé et I'équipement endommagé.

2. Une panne de courant peut entrainer une diminution de la

force de poussée ; veillez a ce que toutes les mesures de
sécurité soient en place pour palier a toute blessure de
I'opérateur ou a tout endommagement de I'équipement.
Lorsque le produit est utilisé pour le bridage, la force de serrage peut étre
diminuée en raison d'une panne de courant, ce qui crée potentiellement
une situation dangereuse au cours de laquelle la piece est relachée.

A\ Précaution

1. Si la vitesse de fonctionnement est définie sur une

valeur trop rapide et si le moment d'inertie est trop
important, le produit risque d'étre endommagé.
Définissez des conditions de fonctionnement du produit
adéquates en fonction de la procédure de sélection du modéle.

2. Si vous avez besoin d'une précision de répétitivité

supérieure, utilisez le produit avec une butée externe,
avec une répétitivité de +0.01° (180° et 90° avec un
ajustement de +2°), ou en stoppant directement la piece
avec un objet externe en utilisant I'opération de poussée.

3. Si vous utilisez une table rotative électrique avec une butée

externe, ou en arrétant directement la charge de maniére
externe, veillez a ce que [I'opération de poussée] soit utilisée.
Veillez aussi a ce que la piece ne subisse pas de choc externe durant I'opération
de positionnement ou dans la plage de I'opération de positionnement.

|

Montage

AAttentlon

1. Ne laissez pas tomber la table électrique rotative et ne la cognez
pas lors du montage pour éviter les rayures et les bosses.
Une déformation, méme légere, peut altérer la précision de
I'appareil et provoquer une panne.

2. Serrez les vis de montage de la charge au couple spécifié.

Un serrage a un couple supérieur a la plage indiquée risque de causer un
dysfonctionnement et un serrage insuffisant peut causer un déplacement.

Montage de la piéce sur la table rotative électrique

La charge doit étre montée selon le couple de serrage spécifié dans le tableau
ci-dessous. Vissez-le dans le taraudage. Des taraudages longs peuvent entrer
en contact avec le corps et provoquer des dysfonctionnements, etc.

woste | v [ oo do [ongodeare
LERC10 M4 x 0.7 6 1.4
LERO30 M5 x 0.8 8 3.0
LERO50 M6 x 1 10 5.0

3. Lors du montage de la table électrique rotative, utilisez des

19

vis de longueur adéquate et serrez-les selon le couple de
serrage correspondant a la plage spécifiée.

Un serrage supérieur au couple recommandé peut entrainer un
dysfonctionnement, tandis qu'un serrage insuffisant peut déplacer la
position de montage ou en conditions extrémes désolidariser I'actionneur
de sa position de montage.

O

A\ Attention

Montage par trou traversant

Montage / Base du corps Montage / Haut du corps

Modele Vis Couple de serrage max. [N-m]
LERCI10 M5 x 0.8 3.0
LERCI30 M6 x 1 5.0
LEROI50 M8 x 1.25 12.0

Montage par trou taraudé

Montage / Base du corps

woste | s | Cutl e Pl s
LERC10 M6 x 1 5.0 12
LERC30 M8 x 1.25 12.0 16
LERO50 M10x 1.5 25.0 20

4. Des trous de piétage sont prévus sur la facade de

montage. Servez-vous en Si nécessaire pour un
positionnement précis de la table rotative électrique.

5. Si vous devez utiliser la table rotative électrique lorsqu'elle

n'est pas alimentée, utilisez les vis de commande manuelle.
Quand le produit est actionné a l'aide des vis de commande
manuelle, vérifiez la position des vis de la commande manuelle du
produit, et prévoyez I'espace nécessaire. N'appliquez pas un couple
excessif aux vis de la commande manuelle car vous risqueriez de
causer des dommages et le dysfonctionnement du produit.

6. Le capteur de proximité pour le retour a l'origine du modéle

a angle de rotation de 360° peut étre réglé a +30°. Lors du
réglage de la position du capteur de proximité pour le retour
a l'origine, serrez les vis a un couple de 0.6 0.1 [N-m].

Support de capteur L

Bloc capteur de proximité

L [mm] (réglage initial)
Modeéle Connexion du cable : standard / connexion du c6té gauche
(Entre la surface d'extrémité du support du capteur et Iextrémité du capteur de proximité)
LERC10-1 31/31
LERO30-1 42/42
LER50-1 51.5/51.5

SVC
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Table rotative électrique/ _
Précautions spécifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous au dos de couverture pour les consignes
de sécurité et au manuel de I'utilisateur pour les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.

Il est disponible en téléchargement sur notre site Web : http://www.smc.eu

|

Manipulation

|

A\Précaution

1. Si vous utilisez un guide externe, liez-le de fagcon a ce

qu'aucun impact ou aucune charge n'y soit appliqué.
Utilisez une liaison qui bouge librement (comme un accouplement).

2. La force de déplacement doit étre équivalente a la valeur

initiale (100%).

Si la force de déplacement est inférieure a la valeur initiale, il
pourrait y avoir une variation dans le temps de cycle, ou une

alarme pourrait étre déclenchée.

3. Signal de sortie INP
1) Opération de positionnement

Lorsque le produit atteint la plage de réglage des données de

positionnement [In position], le signal de sortie INP s'allume.
Valeur initiale : définie sur [0.50] minimum.
2) Opération de poussée

Lorsque la force effective dépasse [la valeur de déclenchement
LV] (y compris la poussée en cours d'opération), le signal de

sortie INP s'allume.

Le [déclenchement LV] doit étre réglé entre 40 % et la [force de

poussée].

a) Pour que la [force de poussée] permette le bridage et la
butée externe, le [déclenchement LV] et la [force de

poussée] doivent étre réglés avec les mémes valeurs.

b) Lorsque la [force de poussée] et le [déclenchement LV] sont
définis sur une valeur inférieure a la plage spécifiée, le signal de

sortie INP s'allume a partir de la position de départ de la poussée.

Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement

Modele | Valeur de consigne de la force de poussée [%] | Valeur de consigne du déclenchement LV [%]

40 a 50 40 a 50

LERO]

4. Lorsque la piece doit étre arrétée par un actionneur
rotatif électrique a butée externe ou directement par
un objet externe, utilisez le mode « opération de pous-
sée ». N'arrétez pas la table au moyen d'une butée
externe ou d'un objet externe en utilisant la plage du

mode « opération de positionnement ».

Si le produit est utilisé en mode d'opération de positionnement, un
grippage ou d'autres problemes peuvent survenir lorsque le produit

/ la piece entre en contact avec la butée externe ou l'objet externe.

5. Lorsque la table est arrétée par le mode d'opération de
poussée (arrét ou bridage), réglez la position du
produit a 1° minimum de la piéce. (Cette position est
considérée comme la position de référence pour le

démarrage de la poussée.)

Si la position de départ des opérations de poussée (arrét ou
bridage) est définie comme identique a la position de butée

externe,
I'opération risque de devenir instable.
a. Une alarme « Echec de pos. » est générée.

les alarmes suivantes peuvent étre générées et

Il n'est pas possible d'atteindre la position de départ de

I'opération de poussée dans le temps visé.
b. Une alarme « ALM de poussée » est générée.

Le produit retourne en position de départ aprés le

démarrage de I'opération de poussée.
c. Une alarme « Dépassement de déviation » est générée.

Un déplacement dépassant la valeur spécifiqgue est généré

en position de départ de I'opération de poussée.

6. Aucun effet de jeu n'est observé lorsque le produit est

arrété de maniére externe pendant I'opération de poussée.

Pour le retour a l'origine, la position d'origine est définie par

I'opération de poussée.

ZSNC
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7. Pour le modéle a butée externe, une vis de réglage |g
angulaire est fournie en standard. g o
La plage de reglage de I'angle de rotation est de +2° a partir de | g |]
I'extrémité de la rotation angulaire. ,i' |
Si la plage de réglage angulaire est dépassée, 'angle rotatif peut | ¢
varier en raison d'une force insuffisante de la butée externe. e
Un tour de vis de réglage correspond environ a 1° de rotation. 2
o
8. Dans le cas ou la gravité est ajoutée a la piéce le long |=
du sens de rotation lorsque le produit est monté
verticalement, la piéce pourrait chuter si le signal —
SVON est éteint ou si I'EMG n'est pas activé.
9. Lors du montage du produit, prévoyez un espace de ©
40 mm minimum pour couder les cables. %
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1. Le modele de palier haute précision est assemblé sous LI)
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Controleur/Driver

Passerelle
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Modéle & programmation de positions ------ Page 22

Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc)

Série LECPG6

Page 36

Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc)

série LECP1

Moteur pas a pas (Servo/24 Vec)

Serie LECPA



Controleur (Modele a programmation de positions)
Moteur pas a pas (servo / 24 \V/cc)

série LECPO6

série LECP6

C€ s

Pour passer commande

A\Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

(D La conformité CEM a été testée en com-

binant la série des actionneurs élec-
triques LE avec celle des contréleurs
LEC.
La conformit¢é CEM dépend de la fagon
dont le client a configuré son panneau de
commande avec ses autres équipements
et cables électriques. Par conséquent, la
conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les composants SMC
incorporés a I'équipement du client sous
conditions de fonctionnement actuelles.
Le client doit vérifier la conformité de ses
machines et de son équipement dans son
ensemble.

[Produits conformes a la norme UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est

requise, l'actionneur électrique et le

controleur doivent étre utilisés avec une
alimentation de classe 2 UL1310.

LEC|P|6|P -
Contréleur—l_ m.l de l'actionneur

Moteur compatible cRaerf':cr;aénr‘i:setigl‘jelsf11 Ztl:o:;lizreetl Lizcc?&f:sdgj I'actionneur.
Exemple : Entrez‘'LER10K-2"
pour le LER-10K-2L-R16N1.
BC]| Contrdleur vierge Note)
Note) Le logiciel dédié (LEC-BCW) est requis.

Moteur pas a pas

P (Servo/24 VDC)

Nombre de données de
positionnement (Points) ®
L6 | 64 |

e Option

@ Longueur du cable E/S [m] — Montage par vis

Type E/S paralléle ¢ _ Sans cable D Note) | Montage sur rail DIN
1 15 Note) Le rail DIN n'est pas inclus.
N | NPN 3 3 A commander séparément.
P | PNP
5 5

* En cas de sélection d'un modéle doté d'un contrdleur lors de la commande

de la série LE, il est inutile de le commander séparément.

est déterminée préalablement.

I'actionneur. Il doit étre identique
au numéro figurant sur I'étiquette
du contréleur.

(2) Vérifiez la compatibilité de la

.

Le contréleur est vendu seul si la compatibilité de I'actionneur

Vérifiez que la combinaison du contrdleur et de l'actionneur est correcte.

<Contrdlez les points suivants avant toute utilisation.>
(@ Vérifiez le numéro du modeéle sur I'étiquette de

LER10K
LIS

configuration E/S paralléle (NPN ou PNP).

N " N\
Précautions sur le controleur
vierge (LECLI6LILI-BC)

Un contréleur vierge est contrdleur sur

lequel le client peut écrire les paramétres

d’un actionneur a apparailler. Utilisez le

logiciel dédié (LEC-BCW) pour I'écriture

de données.

* Veuillez télécharger le logiciel dédie
(LEC-BCW) sur notre site web.

» Commandez le kit de paramétrage du contréleur
(LEC-W2) séparément pour utiliser ce logiciel.

J Site Internet SMC

* Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

Caractéristiques

http://www.smc.eu

Caractéristiques standards

Elément

LECP6

Moteur compatible

Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

Alimentation électrique Note 1)

Tension d'alimentation : 24 VDC +10% Consommation de courant : 3 A (Appel 5 A) Note2)
[transmission moteur, controle de puissance, arrét, frein inclus]

Entrée paralléle

11 entrées (optocouplées)

Sortie paralléle

13 sorties (optocouplées)

Codeur compatible

Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)

Communication série

RS485 (compatibilité avec le protocole Modbus)

Mémoire

EEPROM

Visualisation LED

LED (vert/rouge), une de chaque

Controle de frein

Borne de libération manuelle du frein Note 3)

Longueur du céble [m]

Cable E/S : 5 max., Cable de l'actionneur : 20 max.

Systéme de refroidissement

Climatisation naturelle

Plage de température d'utilisation [°C]

0 a 40 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C]

—10 a 60 (hors-gel)

Plage d'humidité de stockage [%HR]

90 max. (sans condensation)

Résistance d'isolation [MQ]

Entre le boitier et la borne FG: 50 (500 VDC)

Masse [g]

150 (montage par vis), 170 (montage sur rail DIN)

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation électrique de « a limitation de courant d'appel » pour le contréleur. Lorsque la conformité & la norme UL est requise,
I'actionneur électrique et le contrdleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Note 2) La consommation change en fonction du modele d'actionneur. Reportez-vous aux caractéristiques de l'actionneur pour plus de détails.

Note 3) Compatible avec un frein activé par manque de courant.

SVC 22

O

Sélection
du modele

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

JXC[ 1

JXC73/83/92/93

au produit

Précautions spécifiques
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série LECP6

Montage

a) Montage par vis (LECP60-0)
(Installation avec deux vis M4)

Fil de mise
__alamasse

Sens de montage :> y

Sens de montage :>}

b) Montage sur rail DIN (LECP6IID-[T)
(installation avec le rail DIN)
Le rail DIN est bloqué.

Fil de mise
alamasse

Fil de mise
ala masse

' r-
| |
i i
i i
| |
' '
' '
' '
| |
| |
' '
| |
' '
| |
' '
| |
| |
i i
| |
| '

Adaptateur pour
montage sur rail DIN

Accrochez le controleur sur le rail DIN et appuyez sur le
levier de la partie A dans le sens de la fleche pour le bloquer.

Note) En cas d'utilisation de la série LE de taille 25 min., I'espace entre les controleurs doit étre de 10 mm min.

Rail DIN L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-[] e (pas)
LA
# Pour [J, entrez un numéro tiré de la ligne « N°» dans le tableau ci-dessous. kD L L L L L L L
Reportez-vous aux dimensions de montage de la page 24. Qg B T~ T T T T T T T
0
0
. . 1.25
Dimension L [mm] —
N° i 2 3 4 5 6 7 8 9 10 i 12 13 14 15 16 iy 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 |110.5| 123 |1355| 148 [160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
N°® 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

Adaptateur pour montage sur rail DIN
LEC-DO (avec 2 vis de montage)

Le kit rail DIN peut étre utilisé sur un contréleur a montage par vis.

23
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Contréleur (Modéle a programmation de positions)/Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) Série L EC P 6
: : 3 2
Dimensions 2 5
n ©
a) Montage par vis (LECP6LI-])
(81.7) —
24.5 ——
66 pour fixation du corps 35
L LED d'alimentation (vert) 31

(ON : alimentation électrique est ON)

LED d'alimentation (rouge)

ﬁ_g (ON : alarme est ON)
©

Connecteur E/S parallele CN5

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

Connecteur E/S en série CN4

141

o
Connecteur d'encodeur CN3 =)

Connecteur d'alimentation moteur CN2

Connecteur d'alimentation CN1

LECP6

46
pour fixation du corps

b) Montage sur rail DIN (LECP6JCID-[)

(81.7) (11.5) Reportez-vous en page 23 pour connaitre les
66 dimensions L et les références du rail DIN.

35

64.2

150
132

35

173.2 (Quand le rail DIN est supprimé.)
167.3 (Quand le rail DIN est blogué.)

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

l

(91.7)

au produit

Précautions spécifiques

[
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série LECPG6

Exemple de cablage 1

] Connecteur d'alimentation : CN1

# La prise de courant est accessoire.

Prise de courant pour LECP6

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0.5/5-ST-2.5)

Nom de la borne Fonction Détails
ov Entrée commune (-) | Les bornes M 24V/C 24V/EMG/BK RLS sont communes (-).
M 24V Alimentation moteur (+)| Contréleur avec alimentation moteur (+)
C 24V Alimentation de commande (+) | Contréleur avec alimentation de contréle (+) 3 2>00
EMG Arrét (+) Entrée (+) de libération de l'arrét NI =z
BK RLS Frein (+) Entrée (+) de libération du frein =0 N
[}

Exemple de cablage 2

] Connecteur E/S parallele : CN5

Schéma électrique

LECP6NDOIO-CI (NPN)

Alimentation électrique

= \euillez utiliser le cable E/S (LEC-CN5-LJ) quand vous connectez un API, etc. au connecteur E/S paralléle CN5.
= || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie parallele (NPN ou PNP).

LECP6POIC-0I (PNP)

Alimentation électrique

CN5 24 VDC pour signal E/S CN5 24 VDC pour signal E/S
com+ | AL {— coM+ | AL {4
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 A4 |7 - —
IN2 A5 — IN2 A5 | T - —
IN3 A6 — IN3 A6 |~ - —
IN4 A7 |— IN4 A7 | - —
INS A8 |— IN5 A8 | - —
SETUP | A9 [— SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | All — DRIVE | Al1l — —1
RESET | A12 — RESET | Al12 — —1
SVON | A13 — SVON | A13 |
OouTO | B1l (—{chagel—¢ outo | B1
ouT: | B2 —{Chagel—9 OUTL1 | B2
ouT2 | B3 —{Chagel—¢ out2 | B3
ouT3 | B4 —{hagl—¢ ouUT3 | B4
ouT4 B5 Chargel—o ouT4 B5 ——{Chagel——9
OuUTs | B6 —(hagel—s OUT5 | B6 —{Chagel——
BUSY | B7 —fClagl—¢ BUSY | B7
AREA | B8 —{Chagel—e AREA | B8 Charge
SETON | B9 —{Chagel—¢ SETON | B9
INP B10 —{Chage}—¢ INP B10
SVRE | B11 —{Chagel—¢ SVRE | B11
+ESTOP | B12 |—{Chage}—¢ «ESTOP | B12 —{Clagg——+
*ALARM | B13 (Charge *ALARM | B13
JE— | I
Signal d’entrée Signal de sortie
Désignation Détails Désignation Détails
COM+ Connecte l'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie OUTO a OUTS5 |Indique le N° des données de positionnement pendant le fonctionnement
COM- Connecte l'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie BUSY Emet quand l'actionneur est en mouvement.
INO &IN5 N t_)it spécifié danslles données delpo_sitionnenﬂlent AREA Emet dans la p!age de sortie des donnée; d.e positionnement
(indication de I'entrée dans la combinaison INO & 5) SETON Emet lors du retour & l'origine
SETUP Instruction de retour a I'origine INP Emet quand la position ou la force ciblées est atteinte
HOLD Opération temporairement interrompue (s'active quand le positionnement ou la poussée sont terminés)
DRIVE Consigne d'entrainement SVRE Le servomoteur est activé.
RESET Réinitialisation de I'alarme et interruption de I'opération *ESTOP Note) Aucun signal en cas d'arrét EMG
SVON Instruction servo ON *ALARM Note) Aucun signal quand I'alarme se déclenche.
Note) Signal of negative-logic circuit (N.C.)
25
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Contréleur (Modéle a programmation de positions)/Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) Série L EC P 6

Réglage des données de positionnement

1. Réglage des données de positionnement

Dans ce réglage, l'actionneur bouge et s'arréte dans la position cible.
Le schéma suivant montre les différents réglages et le fon-
ctionnement.

Les éléments et les valeurs de consigne a paramétrer sont indiquées
ci-dessous.

2. Réglage des données de la poussée

L'actionneur se met en position pour démarrer la poussée. Quand la
position est atteinte, la poussée commence avec la force définie max.
Le schéma suivant montre les différents réglages et le fonc-
tionnement.
Les éléments et les valeurs de consigne a paramétrer sont indiquées
ci-dessous.

Vitesse

Accélération

Décélération

itesse

Sortie INP | ON

Positionnement

OFF

[ON]

©: Réglage obligatoire
O : Réglage obligatoire tel que requis

Données de positionnement —: Réglage non-obligatoire

Vitesse de poussée

Force de poussée
Déclenchement LV

itesse

Vitesse

Accélération

Décélération

Force

Positionnement|

1

Sortie INP | ON

[oN]

OFF

©: Réglage obligatoire

Données de positionnement (poussée) ©  Réglage obligataire tel que requis

Réglage Elément Détails Réglage Elément Détails
Si la position absolue est requise, sélectionnez Si la position absolue est requise, sélectionnez
© | Mouvement MOD Absolute. Si la position relative est requise, © | Mouvement MOD Absolute. Si la position relative est requise,
sélectionnez Relative. sélectionnez Relative.
© | Vitesse Vitesse de transfert vers la position cible © | Vitesse Vitesse de transfert vers la Position de démarrage de la poussée
© | Position Position cible © | Position Position de démarrage de la poussée
Parameétre qui définit la rapidité avec Paramétre qui définit la rapidité avec
O | Accélération laquelle I'actionneur atteint Ia_vnesse O | Accélération laquelle l'actionneur atteint Ia‘ vitesse
voulue. Plus la valeur de consigne est voulue. Plus la valeur de consigne est
élevée, plus il atteint la vitesse rapidement. élevée, plus il atteint la vitesse rapidement.
Parameéetre qui définit la rapidité avec Paramétre qui définit la rapidité avec
O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur
de consigne est élevée, plus il s'arréte vite. de consigne est élevée, plus il s'arréte vite.
Réglé a 0. Définir le coefficient de la force de poussée.
© | Force de poussée | (Si les valeurs réglées vont de 1 a 100, . La plage des réglages change en fonction
PR ) P . © | Force de poussée o . .
I'opération devient une opération de poussée.) du type d'actionneur électrique. Consultez
— | Déclenchement LV | Réglage non-obligatoire le manuel dutilisation de ce dernier.
— | Vitesse de poussée | Réglage non-obligatoire Condition de déclenchement du signal de
o Force de Couple max. pendant l'opération de positionnement i sortie INP. Le signal de sortie INP se
mouvement (aucun changement spécifique n'est requis) © | Déclenchement LV declench,e quand la _force generee dépasse la
— - valeur réglée. Le niveau de déclenchement
O | zone 1. zone 2 Condition de déclenchement du signal de doit correspondre & la force de poussée max..
’ sortie AREA.
Vitesse de poussée pendant la poussée.
Condition de déclenchement du signal de Un réglage de vitesse rapide peut
sortie INP. Le signal de sortie INP s'active endommager Il'actionneur électrique et les
quand l'actionneur atteint la plage de O | Vitesse de poussée| piéces en raison de l'impact provoquc-?- en
O | Positionnement positionnement. Il est inutile d'en changer f'[‘ de course. Il est donc recommandé de
la valeur initiale. Si le signal d'arrivée doit régler une vitesse plus lente. Consuiltez le
émettre avant la fin de I'opération, manuel d'utilisation de ce dernier.
augmentez la valeur. o | Forcede Couple max. pendant l'opération de positionnement
mouvement (aucun changement spécifique n'est requis)
Condition de déclenchement du signal de
© | Zone 1, zone 2 sortie AREA.
Distance de transfert pendant la poussée. Si la
distance de transfert dépasse les réglages, le transfert
© | Positionnement s'arréte méme si aucune opération de poussée n'est
en cours. Si la distance de transfert est dépassée, le
signal de sortie INP ne se déclenche pas.

O

Sélection
du modele

|

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

LECP6

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

Précautions spécifiques
au produit
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série LECPG6

Chronogramme
-
Retour a l'origine
Alimentation 24V
— oV
SVON ON
OFF
Entrée .
SETUP I .
BUSY ON
OFF
SVRE :
SETON .
Sortie .
INP \ .
n
n M
"
*ALARM i )
— : “ .
i .
«*ESTOP IR A
— : |‘
HER
1 1
1 1
oy
Vitesse A= 0 mm/s
1
1
Retour a I'origine E \
T 1

'

ESi l'actionneur se trouve dans la plage de « positionnement »i
1 paramétrée d'origine, INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste OFF. i
H 1

IN ON
I R 4 . E— OFF
Entrée 15msT iindique e n° des données!
DRIVE [T+ ]ieposomenen___{|
ouT ON
OFF
Sortie BUSY :
INP i
n .
3
Y
i
i
{o
Vitesse i 0 mm/s
Opération de positionnement ! 1
1 1
H

Si l'actionneur se trouve dans la plage des données de «E
positionnement », INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste OFF. }

x« OUT » apparait quand « DRIVE » passe de ON a OFF.
(Sous tension, « DRIVE » ou « RESET » est ON et
« *ESTOP » est OFF. Toutes les sorties « OUT » sont OFF.)

HOLD
Entrée HOLD I ON
— OFF
Sorte | BUSY ON
— OFF
Vitesse 0 mm/s
HOLD en cours de
fonctionnement

* Quand l'actionneur atteint la plage de positionnement pendant une opération
de poussée, il continue I'opération méme si le signal HOLD se déclenche

27
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SVC

Opération de poussée [

1 Sila force de poussée dépasse la valeur de « déclenchement LV
i » des données de positionnement, le signal INP se déclenche.

Réinitialisation ! eniaisaionde faiame §
[ ON
Entré RESET
ntrée I OFF
ON
ouT
_ — i OFF
Sortie "
i ON
— OFF
\

. '
E Il est possible d'identifier le groupe d'alarme en rassemblant E
! les signaux de sortie quand l'alarme se déclenche. !
'

* « *ALARM » indique un circuit de logique négative.

_________________________ J
ON
IN
) o OFF
Entrée 15ms™ 'Indlque le n° des données | ;
DRIVE mi. -de_EO_S_'“PBD?T_eE“_ _____ o
ouT ON
OFF
Sortie BUSY :
INP A .
N
i
1)
o
L i
Vitesse / f— 0mm/s
Opération de poussée; }
4 T



Contréleur (Modéle a programmation de positions)/Moteur pas a pas (Servo/24 VDC) Série L EC P6

Options : Cable d'actionneur

[cable robotique pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc), cable standard]

LE-CcP-[1]-[ ]

Longueur de cable (L) [m]
1 15
3 3
S
8 8"
A 10°
B 15°
© 20"
+ Fabriqué sur commande
(Cable robotique seulement)
Type de céble e

Cable robotique
(céble flexible)
S Cable standard

LE-CP-%/Longueur decable:1.5m,3m,5m

(N° de borne)

Coté actionneur

Coté controleur
—_—

(14.2)

Connecteur C

1852 @ < (N° de borne)
(135)5 ’é 6 o === = 2 A1 B1
~ i 21
eie Hﬂ% _
P =~ © A6 B6
: -
15 44— 16 Connecteur A 4 (Y
(10) (30.7) L (11) (14.7)

LE-CP- 2 &/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(* fabriqué sur commande) cote controleur
(N° de borne) Connecteur C ~ (14.2)
o= - ) —
éé Coté actionneur T S (N° de borne)
< ey ) Al B1
(13.5) D ' B3] ] I i
1 TEl. 2 - P 5 A6 B6
I (Y)' — |-—]
15 16 Connecteur A Q c D = (14.7)
30.7) | — = L onnecteur (11)
(10)
G IN° de borne du Couleur du  N° de borne dul
connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  |N° de borne du|
- Blindage_____ cable connecteur D
Vce B-4 7 7 Marron 12
TER A4} — — { Noir 13
A OO0 T e
A A5 1 T T i Noir 6
B B-6 ¢ " ; " ; t _ Orange 9
B A6t v v i Noir 8
Bt S MU 3

[cable robotique avec frein et codeur pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc) cable standard]
LE-CP- 3/Longueur decable:1.5m,3m,5m

Coté actionneur
-—

LE-CP-[1]-B-[ ]

Longueur de cable (L) [m]
1 15

O|m|>|o|lon|w

20"

* Fabriqué sur commande
(Céable robotique seulement)

Avec frein et codeur ®

Type de cable®
Cable robotique
(céble flexible)

S Cable standard

(N° de borne)

1gme S
(13.5)5*6 ED:,,,J

5 (10

LE-CP- Ac/Longueur de céble:8m,10m, 15m, 20 m
(* fabriqué sur commande)
[ﬂlﬁr—'

Coté contréleur
—_—

Connecteur A 6'; Connecteur C ~ (14.2 (N° de borne)
) N5 Al |E||.| B1
< A6 B6
<= = = |3 A3 B3
Connecteur B o ”
(30.7) g L ay (14.7)

1k
PMrdebosy ™ Commtmn % ﬁ E {H'-lhllrn}
- '
1 | | 1 |
‘H ﬂ | ’) |- | m Il g
e ]
1 . ot 3| L Commtari
T ——— oLl {11}

Gl IN° de borne du Couleur du  |N° de borne du|

connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4

. Couleur du  N° de borne dul

___Blindage ____ cable connecteur D
Vce B-4 7 7 Marron 12
TER A4} — — t __ Noir 13
A B I T OO0 Roue L
A A5} - - {  Noir 6
B B-6 ¢ " ; " ; t _ Orange 9
B A6 1 o T T = 7 d Noir 8
. Y — 3

il connecteur B

Eeni B OOOXX}Roue 2
Frein (-) Al 1 ? Noir 5
Codeur () B8 T S>OOKX(______ | Maron !
Codeur (=) Note) A-3 1 t Bleu 2

28
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du modele
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
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JXCL 1 LECPA LECP1 LEC-G
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série LECPG6

Option : Cable E/S

LEC-CN5-|1]

Longueur de cable (L) [m]

1 15
5 3
5 5

29

« Taille du conducteur: AWG28

Coté controleur Coté API
s (N° de borne.)
%:.’ AL Bl Al
= Al3
I :
(14.4) \ L B13 g13 A13
Broche de | Couleur Point Couleur Broche de | Couleur Point Couleur
connecteur n° [d'isolation didentfication connecteur n° |d'isolation didentfication
Al Marron clair | Noir Bl Jaune | M W Rouge
A2 Marron clair | Rouge B2 Vertclar | M W Noir
A3 Jaune | B Noir B3 Vertclair | @ W Rouge
A4 Jaune | B Rouge B4 Gris |m® Noir
A5 Vertclar | M Noir B5 Gris |m N Rouge
A6 Vertclar | @ Rouge B6 Blanc | B ® Noir
A7 Gris | ® Noir B7 Blanc | m & Rouge
A8 Gris | ® Rouge B8 Marronclair | @ ® B | Noir
A9 Blanc | ® Noir B9 Marronclair | @ B B | Rouge
A10 Blanc | ® Rouge B10 | Jaune | W m ®m | Noir
A1l | Maronclair | M M Noir B11 | Jaune | @ B W | Rouge
A12 | Maronclir | W Rouge B12 Vertclair | @ M B | Noir
Al13 Jaune | H Noir B13 Vertclir | @ ® W | Rouge
— Blindage

O
2




série LEC

( Compatible Windows®XP, Windows®7 )

Kit de paramétrage du contrbleur/LEC-W?2

(2) Ccable de
communication (3 Cable USB

----- h’ﬁ-—i"”ﬁﬂ

Pour passer commande

LEC-W2

Kit de réglage du contr()leurI

(disponible en anglais et japonais)

yr—— % Contenu
—
PC Description Modele*
(D | Logiciel pour le paramétrage du controleur (CD-ROM LEC-W2-S
() | Cable de communication LEC-W2-C
Cable USB
® (entre le PC et I'unité de conversion) LEC-W2-U
# Peut étre commandé séparément.
Contrbleur compatible
Modéele programmable série LECP6

Modele a entrées impulsionnelles série LECPA

Matériel requis

Systéme Windows®XP (32-bit),
d'exploitation Windows®7 (32-bit et 64-bit).
Windows®8.1 (32-bit et 64-bit).

Machine compatible IBM PC/AT fonctionnant sur

Interface de

e Ports USB 1.1 ou USB 2.0
communication

Affichage XGA (1024 x 768) min.

= Windows®XP, Windows®7 et Windows®8.1 sont des marques déposées par Microsoft Corporation aux Etats-Unis.
+ Pour des informations sur les mises a jour de versions, consultez le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

Exemples de captures d'écrans

Exemple de capture d'écran en easy mode

M Eazy Mode [F1==)
Fiedf) Edit Comm Setting
o Tast RINOMIG | Stop
n - C | - L
Step Mo Pasition Speed Forcn
Ko 0 ns0 mm D mmfs 90 % —— ‘
Stamus Jou Sowed
|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon
Step Data

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf PushingSe In pos -
nnfa LY I 1 .
0| Abzolule 190 b0
1/ Absolute 190 10.00
Z | Abzolule 190 20.00
3 Absolute 200 30.00
4| Abzolule kil 40.00
§ Absolute a0 50.00
E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

1.00
1.00
1.00
1.00
1.00

1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo
i o [

Ready 100.00 -~ 300.00

Fonctionnement aisé et réglage simple
@ Permet de régler et d'afficher les données de positionnement
de I'actionneur comme la position, la vitesse, la force, etc.

@ Le paramétrage des données de positionnement et le test
d'entrainement peuvent étre réalisés sur la méme page.

@ Peut étre utilisé pour des a-coups et des déplacements a
déhit constant.

Exemple de capture d'écran en mode normal

troor p Batal W1
FIRED Vil Actionli] Windmisd el

HF 3 e

i wioan

[r——

Syt Al

Dawnlsad 4|

Leat
save
| ot o
Fushiaf [Tr waniil
E
[
[
[
]
[ mmp smEn
"
]
[ ] T T [0 (5] T.on
" ] 1 it oo w0 .o
] ] 0 (1] o0 (R 108
] 1 i o Lo o=
Fead Hod: B vel

Réglage précis

@ Possibilité de paramétrer en détails les données de positionnement.

@ Possibilité de voir le statut des signaux de sorties.

@ Réglages possibles des paramétres.

@ Possibilité de se déplacer a débit constant ou par a-coups, de
retourner au début, de faire des tests et d'essayer la sortie forcée.

SVC
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Sélection
du modele

[

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

LECP6

JXCL 1 LECPA LECP1 LEC-G

} JXC73/83/92/93

Précautions spécifiques
au produit

[



série LEC

C € M

Boitier de commande/LEC-T1

Pour passer commande

Interrupteur
de marche

(en option) .'
\

LEC-T1-

3

[®)

Boitier de commandel

Longueur du cable [m]

lInterrupteur de marche

Aucun
Avec interrupteur de marche

S

3

‘ *« Interrupteur pour les fonctions jog et test

Langue initiale ¢

» Arrét d'urgence

J Japonais
E Anglais Avec arrét d'urgence
* La langue d'affichage peut étre modifiée vers I'anglais ou le japonais.
Caractéristiques
Elément Description
Fonctions standard Détecteur Interrupteur de marche et arrét d'urgence (en option)

¢ Affichage en caracteres chinois

Longueur du cable [m]

3

e Arrét d'urgence inclus.

Protection

IP64 (sauf connecteur)

Plage de température d'utilisation [°C]

5a50

Option

Plage d’humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

e Interrupteur d'activation inclus.

Masse [g]

350 (sauf cable)

[Produits conformes a la norme CE]
La conformité CEM du boitier de commandes a été testée avec un contréleur & moteur pas a pas
LECP6 (servo/24 VDC) et un actionneur compatible.

[Produits conformes a la norme UL]
Lorsque la conformité a la norme UL est requise, l'actionneur électrique et le controleur doivent étre
utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Easy Mode

Fonction Détails

Organigramme du menu

 Réinitialisation de I'alarme

+ Reconnexion de l'axe (Ver. 1.#+)

+ Réglage de la langue d'affichage

(Ver. 2.#%)

+ Réglage du easy mode/normal

+ Réglage des données de positionnement et
sélection d'options & partir de I'écran de easy mode

Configuration boitier
de commandes

] " . . ” Menu Données
Données de positionnement| « Réglage des données d'étape - - —
- - Données N° des données de positionnement
Jog * Fonctionnement par a-coups Moniteur Réglage de 2 éléments sélectionnés parmi :
* Retour a l'origine Jog Ver. 1.##:
Test « Opération a 1 étape Test Position, vitesse, force, accélération, décélération
es « Retour a l'origine ALM Ver. 2.:#%:
) ) s . = Configuration boitier Position, vitesse, force de poussée, accélération, décélération, mouvement MOD
+ Affichage de 'axe et du n° des données de positionnement] . . A "
. ” . ' . de commandes Déclenchement LV, vitesse de poussée, force de mouvement, zone 1, zone 2, positionnement
Moniteur + Affichage de 2 éléments parmi la position, la vitesse et
la force Moniteur
ALM * Affichage d'alarme active Affichage du n° de I'étape

Affichage de 2 éléments sélectionnés parmi |
(position, vitesse, force)

Jog

Retour a l'origine
Fonctionnement par a-coups

31

Test

Fonctionnement de I'étape 1

ALM

Affichage de I'alarme active
Réinitialisation de I'alarme

Configuration boitier de commandes

Reconnexion (Ver. 1.::)
Japonais/anglais (Ver. 2.##)
Facile/normal

Elément paramétré

O




Boitier de commande Série L EC

PR
c 9
S @
= O
O O
Q£
Mode normal o £
n ©
Organigramme du menu
Fonction Détails Menu Données de positionnement —
Données de positionnement| « Réglage des données d'étape Données de N° des données de positionnement [
iti Mouvement MOD
Parametre « Configuration des parametres pOSItlopnement Vit B
. . _ Parameétre lesse S
« Fonctionnement par a-coups/déplacement Moniteur Position -
a débit constant Alérati g
a onstant Test Accélération S
. Eetot_ﬂ a l'origine ALM Décélération u;) x
* Essal ichi Force de poussée by
Test (Précisez un maximum de 5 données de Fichier Déal hp v 2w
positionnement et essayez.) Configuration boitier cclenchement Ly ol I
+ Puissance forcée de commandes Vitesse de poussee &
(Puissance forcée du signal, puissance Nouvelle connexion Force de mouvement S
forcée de la borne) —_— Zones 1,2 5
« Ecran d'entrainement Positionnement 2
_ « Ecran du s!gnal dje sor’tle Parameétre Réglages de base |
Moniteur  Ecran du signal d’entrée — Standard L
. Ecran de la borne de sortie ORIG Réglage ORIG |
« Ecran de la borne d’entrée
« Affichage d'alarme active DL Mor.ll.teur PRV ©
ALM (Réinitialisation de I'alarme) Entrainement Position, vitesse, couple E—)
« Affichage du journal d'alarmes || Signal de sortie Etape n° 0
- " Signal d'entrée N° derniere étape 1
« Enregistrement des données ;
. i, Borne de sortie . . -
Sauvegarde les don‘nees de pOSJ[IO- Terminal d’entrée —{ Ecran du signal de sortie |
nnement et les parametres du controleur -
utilisés pour la communication (sauve- Test —{ Ecran du signal d’entrée |
garde possible de 4 fichiers, dont I'un JOG/MOVE > - ()
- pouvant contenir & Ia fois des données de — Retour ORIG —{ Ecran de la borne de sortie | S
Fichier positionnement et des pariametres) Test ’ _{ B ob (B EE RETiee | |
* Chargement dans le contrdleur Puissance forcée -
Charge les données enregistrées dans le _
boitier de commande & destination du ALM Etat
contrdleur utilisé pour la communication. = Etat Affichage de l'alarme active
* Supprime les données enregistrées. Dossier d'enregistrement ALM Réinitialisation de I'alarme —
* Protection des fichiers (Ver. 2.#x) R - - - o
- - Fichier Affichage du dossier d'enregistrement ALM O
* Réglage ‘ée /' affichage — Sauvegarde des données Affichage du journal d'entrée| | LLI
(easy mode/normal) Chargement dans le contrdleur -
* Langue. ) Suppression de fichier
Configuration boitier| JaPOnais/anglais) Protection des fichiers (Ver. 2.#%)
d q * Paramétre du rétroéclairage
le commandes « Paramétre du contraste LCD Configuration boitier de commandes <
* Parameétre du bip Facile/normal o
* Axe de connexion max. Langue Q
« Unité de distance (mm/pouces) Rétroéclairage H
Nouvelle connexion| * Reconnexion de I'axe | g_ontraste LCD
p
Axe de connexion max.
Mot de passe -
Unité de distance D
—{ Nouvelle connexion @)
) . X
Dimensions i
34.5 ™
N° Description Fonction ~
LCD Ecran avec affichage a cristaux liquides (et rétroéclairage) >
- — [ee)
Bague Accroche de suspension pour le boitier de commande >
N~
. Lorsque l'arrét d'urgence est enfoncé, il se verrouille et s'arréte. Q
3 | Arrétd'urgence ) ; . =<
Le débloquage se fait en tournant le bouton vers la droite. =5
4 | Protection d'arrét d'urgence| Plaque pour I'arrét d'urgence
Evite une manipulation involontaire (fonctionnement inattendu) de la fonction test par Y
5 Interrupteur de A<oups. Z
marche (en option) D'autres fonctions telles que la modification des données, ne sont pas prises en compte. :g,_ s
=)
Interrupteur principal| Interrupteur pour chaque entrée 2 g
Cable Longueur : 3 métres % 3
[]
Connecteur Connecteur branché au raccordement CN4 du contréleur ~§
22.5 a

O
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Passerelle .

série LEC-G

Pour passer commande

A\Précaution EEEEEIE | EC-GIMJ2
|

[Produits conformes a la norme CE]
La conformité CEM a été testée en

combinant la série des actionneurs Protocole compatible ®

électriques LE avec celle des MJ2 CC-Link Ver. 2.0

controleurs LEC. La conformité CEM DN1 DeviceNet™ Montage
dépf.e”d de la fagon d%”t le C”e“‘da PR1 PROFIBUS DP — | Montage par vis
configuré son panneau de commande .

avecgses au?res équipements et EN1 EtherNet/IP™ D Note) Mgntage sur rail DI_N
cables électriques. Par conséquent, la Note) Le rail DIN n'est pas inclus.
conformité & la directive CEM ne peut A commander séparément.

pas étre certifiée pour les composants //_5
SMC incorporés a I'équipement du a L EC — CG 1 — L o '

client en conditions d'utilisation Cable ’

réelles. Le client doit vérifier la | !

conformité de ses machines et de son Type de cable 4 -

iq

’ f/

équipementdans son gnsemble. 1 [cable de communication] Longueur du cable cable d icati g
[Produits conformes a la norme UL] 2 [cable entre les dérivations| K 03m able de communication

Lorsque la conformité & la norme UL L 05m '_,/"_""“‘\‘\
\

est requise, l'actionneur électrique et

le controleur doivent étre utilisés avec 1 im
Cable entre les dérivations l

une alimentation de classe 2 UL1310.

esameaczey LEC-CGD .
Connecteur de dérivationI \ i

LEC-CGR

Caractéristiques
Modéle LEC-GMJ20 LEC-GDN1[J LEC-GPR10O LEC-GEN1O
Systéme Bus de terrain CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
compatible Version Note 1) Ver. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
- L 9.6 k/19.2 k/45.45 k/
E{)':)essise de communication 156 /2/66/51(';/ ,3'5 M 125k/250 K/500 k | 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 M/100 M
1.5 M/3 M/6 M/12 M

Fichier de configurationNete 2) — Fichier EDS Fichier GSD Fichier EDS

Caractéri_stiq_ ues de 4 stations Entrée 896 points

communication Zone d'occupation E/S occupées 108 mots Entrée 200 octets Entrée 57 mots Entrée 256 octets

h Sortie 896 points Sortie 200 octets Sortie 57 mots Sortie 256 octets
(8 fois)
108 mots

Alimentation pour| Tension d‘alimentation [v] et — 11 4 25VDC — —
communication | Consommation de courant interne [mA] — 100 — —
Caractéristiques du connecteur de communication | Connecteur (accessoire) |Connecteur (accessoire) Sub-D RJ45
Résistance de terminaison Non inclus Non inclus Non inclus Non inclus

Tension d'alimentation [V] Note 6) 24 VDC +10%

Consommation Non connecté au boitier de commande 200

électrique [mA] Connecté au boitier de commande 300

Borne de sortie EMG 30VDC, 1A

Caractéristiques Qontrﬁleurs com-paFibIes Série LECP6, Série LECA6

du contréleur Vitesse de communication [bps] Note 3) 115.2 k/230.4 k
Nombre max. de contrdleurs pouvant étre pilotésoe4 12 | 8 Note 5) 5 [ 12

Accessoires Connecteur d'alimentation, connecteur de communication Connecteur d'alimentation

Plage de température d'utilisation [°C] 0 a 40 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C] —10 a 60 (hors-gel)

Plage d'humidité de stockage [%HR] 90 max. (sans condensation)

Masse [g] 200 (montage par vis), 220 (montage sur rail DIN)

Note 1) Notez que les détails de cette version sont sujets a modification.
Note 2) Chaque fichier est téléchargeable sur le site Internet de SMC, http://www.smc.eu
Note 3) Lors de I'utilisation d'un boitier de commande (LEC-T1-0J), réglez la vitesse de communication a 115.2 kbps.
Note 4) Le temps de réponse de la communication d'un contrdleur est d'environ 30 ms.
Se reporter au « Guide du temps de réponse de la communication » pour connaitre les temps de réponse lors de la connexion de plusieurs contrdleurs.
Note 5) Pour la sélection de données de positionnement, jusqu'a 12 contréleurs peuvent étre connectés.
Note 6) Lorsque la conformité a la norme UL est requise, le moteur électrique et le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.
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Passerelle Série L EC'G

PR
c 9
o @
= O
H 7 . . 8 o
Graphique du temps de réponse de la communication < =
©
Le temps de réponse entre la passerelle et les controleurs dépend du nombre des contréleurs connectés a l'unité passerelle.
Pour le temps de réponse, reportez-vous au graphique ci-dessous. —
400
)
350 =i s
m - N
E 300 3
[0} s
(2] / [}
g 250 /,, 2lx
& 200 A 3 'i,-'
v r .
150 g
Q. =
E 100 /,,/ 3
(=}
Foggl =
«
0 e N——
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12,C hiaue indiaue les deré el e etl ol
Nombre de contréleurs pouvant atre connecté (unité) * Ce graphique I!‘1 ique les temps ae repon'se entre la paslsere e et les controleurs.
Le temps de réponse du bus de terrain n'est pas compris.
(o)
o
Dimensions o
. -
Montage par vis (LEC-GLILIL])
Protocole compatible : CC-Link Ver. 2.0 Protocole compatible : DeviceNet™
(85) 24.5 (35) (85) 24.5 (35) 0
82 Pour fixation du corps 31 82 Pour fixation du corps 31 1
1 1 O
—i-— ——f-— Lu
— - -
L~
i -
| SR B . gl 3 ®
| | . =9 = T
2 |12 -
<
_— —— o
&
i iF | 182 |
45 45
Pour fixation du corps Pour fixation du corps
Protocole compatible : PROFIBUS DP Protocole compatible : EtherNet/IP™ o
(87.9) (35) 85 (35) D
82 245 ___ ["a 82 045
1 Pour fixation du corps 1 Pour fixation du corps @)
la— —f-— ><
A\
o™
=
= S
o™
5 N — o~ - =
= E S © lQ N © OIL)
|| - = — Ll ﬂ - U
E <
S
&L -
Ejg :
L =
2 S =
3
Si= ‘ Q5
S | 182 S | 182 S 3
45 45 kS
Pour fixation du corps Pour fixation du corps a

B La marque DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA. EtherNet/IP™ est une marque déposée d'ODVA.
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série LEC-G

Dimensions
Montage sur rail DIN (LEC-GOOOD)

Protocole compatible : CC-Link Ver. 2.0 Protocole compatible : DeviceNet™
(85) (35 (85) (35)
82 31 82 31
1 1
-t et
i i
: - , -
3 3w 3 Bm
3|9 7|9
ol Z ol Z
I zlalolY zlalol Y
AR E EIEl R
i i Slo I @3 Slo
oo i Qo
¢ g % fax g %
g3 gl 3
So ElKe
S/ S/
[aVA g N
— BE — N
- -
(95) & | _ S (95) b ‘ i, el
* Montable sur rail DIN (35 mm) + Montable sur rail DIN (35 mm)
Protocole compatible : PROFIBUS DP Protocole compatible : EtherNet/IP™
(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
1 1
i —
| {ear ﬁ
| o u @ 3 o
32 3l 2
o o
2| o 2|5 [S] e
F 8|2 o 8|2 (ol ]
S| B S| B o
7l © B @ E :
o1zl | 8z |
5 Z|o|2| — h Z|0|2| & !
i o|z|5|9 S o|z| S| b —--—]|4
—| © - ! ot I I'
= i ol || e 2
Qo = 5
o| & 2| 8
c c
g g g g
(S5 S5
NP NS
3| — 9lS
— —
(98) e (95) Loes?
* Montable sur rail DIN (35 mm)
Rail DIN L
AXT100-DR-O 75 125 (pas) 5.25

* Pour [, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du tableau ci-dessous.

Reportez-vous aux dimensions de montage ci-dessus. g g - -6 -6 €
i3
125
Dimension L [mm]
N° 1 2 8 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 35.5 48 60.5 73 85.5 98 | 1105 | 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5
N [ 21 [ 22 | 23 [ 24 | 25 | 26 | 27 | 28 | 29 | 30 | 31 | 32 | 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40
L 273 | 2855 | 298 | 3105 | 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

B La marque DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA. EtherNet/IP™ est une marque déposée d'ODVA.
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C€ Nis
Controleur sans programmation

série LECPL1

Pour passer commande

I
Contrﬁleur—f l Option l Réf. de I'actionneur
Moteur compatible _p Montage par vis NAuméro de réfé(ence a I:exc_eption des caractéristiques du
El Moteur pas & pas (servo/24 VDC) l NEE) - cable et des options de 'actionneur
pas ap D Montage sur rail DIN Exemple : Entrez“LER10-K-2”
Note) Le rail DIN n'est pas ipclus. pour le LER-10K-2L-R16N1.
Nombre de données de positionnement (Points) A commander séparément.
[ 1 [14 (sans programmation)| ® Longueur du cable E/S [m] * En cas de sélection d'un modéle doté d'un
— Sans cable contrbéleur (-O1NO/-0O1P0O) lors de la
Type E/S parallélee 1 15 commande de la série LE, il est inutile de le
N NPN 3 3 commander séparément.
[2) PNP 5 5
A\ Précaution Le contr6leur est vendu seul si
[Produits conformes a la norme CE] la compatibilité de I'actionneur

La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEF avec celle des contréleurs LEC.

La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son panneau de commande avec ses autres est déterminee prealablement.

équipements et cables électriques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les Veérifiez que la combinaison du contro-
composants SMC incorporés a I'équipement du client sous conditions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier leur et de I'actionneur est correcte.

la conformité de ses machines et de son équipement dans son ensemble. —
[Produits conformes a la norme UL] * Reportez—vous au manuel d‘utlllsa_ttlon des
Lorsque la conformité & la norme UL est requise, l'actionneur électrique et le contrleur doivent étre utilisés avec une produits. A télécharger sur notre site Web :
alimentation de classe 2 UL1310. http://www.smc.eu

Caractéristiques

Caractéristiques standards

Sélection
du modele

|

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

|

LECP6

LEC-G

LECP1

Elément LECP1 <
Moteur compatible Moteur pas a pas (servo/24 VDC) o
Alimentation électrique Tension d'alimentation : 24 VDC +10 % Consommation de courant max. : 3A (Appel 5A) Note 2) O
Note 1) [transmission moteur, alimentation du contrble, arrét, frein inclus] H
Entrée paralléle 6 entrées (optocouplées)
Sortie parallele 6 sorties (optocouplées)
Points d'arrét 14 points (valeur de position 1 a 14(E))
Codeur compatible Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation) —
Mémoire EEPROM []
Visualisation LED LED (vert/rouge), une de chaque O
Affichage LED a 7 segments Mot 3) | 1 chiffre, affichage a 7 segments (rouge) Chiffres exprimés en hexadécimales (10” a “15” en chiffres décimaux sont exprimés en tant que “A” a “F”) X
Contrdle de frein Borne de libération du frein Note 4) -
Longueur du cable [m] Cable E/S : 5 max., Cable de l'actionneur : 20 max.
Systeme de refroidissement Climatisation naturelle 8
Plage de température d'utilisation [*C] 0 a 40 (hors-gel) N
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation) %
Plage de température de stockage [°C] —10 a 60 (hors-gel) ©
Plage d'humidité de stockage [%HR] 90 max. (sans condensation) O,Q
Résistance d'isolation [MQ] Entre le boitier et la borne FG : 50 (500 VDC) §<3
Masse [g] 130 (montage par vis), 150 (montage sur rail DIN) e}
Note 1) N'utilisez pas d'alimentation électrique de type « limitation de courant d'appel » pour l'alimentation d'entrée du controleur. Lorsque la conformité a la
norme UL est requise, I'actionneur électrique et le contréleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310. §
Note 2) La consommation change en fonction du modele d'actionneur. Reportez-vous au manuel d'utilisation de chaque actionneur pour plus de détails. =
Note 3) « 10 » a « 15 » en chiffres décimaux sont affichés comme suit dans la LED a 7 segments. lg,_ =
=)
o (] [ t2
"o a cou £z
Affichage décimal 10 11 12 13 14 15 g
—

Affichage hexadécimal A b c d E F
Note 4) Compatible avec un frein activé par manque de courant.
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seérie LECP1

Détails concernant le contrdleur

@// N° | Affichage Description Détails
- . Alimentation électrique activée « ON »/servo « ON » : vert activé
/@ ® PWR LED dalimentation Alimentation électrigue désactivée « OFF »/servo « OFF » : Clignotement vert
o @ ALM LED d'alarme Avec_alarn”_le . :Rouge actiyé
Configuration des parametres : Le rouge clignote
|| ©) o Couvercle Modification et protection‘du sélecteur de mode,
(Fermez le couvercle apres la modification du sélecteur)
Raccord a la terre (Serrez la vis et I'écrou lors du montage
//@ ® o FG du contrdleur. Conr(lectez le conducteur de terre.) ’
® — Sélecteur de mode | Mode commuté entre manuel et automatique.
® — Avec affichage LED & 7 segments | Position d'arrét, valeur réglée par (8 et informations d'alarme s'affichent.
@ | REGLAGE Touche SET Décide des réglages ou du fonctionnement de commande en mode manuel.
4 3 — Sélecteur de position | Attribue la position de commande (1 & 14), et la position d'origine (15),
5 ©) MANUAL Bouton manuel avant | Effectue le rapprochement et la marche par a-coups.
§ /CD Bouton manuel arriére | Effectue I'éloignement et la marche par a-coups.
@\ m /@ an SPEED Interrupteur de vitesse avant | 16 vitesses avant sont disponibles.
12 Interrupteur de vitesse arriére | 16 vitesses arriére sont disponibles.
@\ a3 ACCEL Interrupteur d'accélération avant | 16 accélérations avant sont disponibles.
Interrupteur d'accélération arriére | 16 accélérations arriére sont disponibles.
@\ @ CN1 Connecteur d'alimentation | Branchez le cable d'alimentation.
CN2 Connecteur moteur | Branchez le connecteur du moteur.
®\ /@ W) CN3 Connecteur codeur | Branchez le connecteur du codeur.
@\ CN4 Connecteur E/S | Branchez le cable E/S.

Montage

Montage du contrbleur indiqué ci-dessous.
1.Vis de montage (LECP10-00)

(installation avec deux vis M4)

Fil de mise a la masse

Sens de montage :>

—

Sens de montage :>D

2. Mise a la terre
Vissez la vis et I'écrou lors du montage du fil de mise a la
masse comme indiqué ci-dessous.

© Vis M4

Mcfible avec borne de sertissage
Rondelle dentée de frein

@

|

Contréleur

Note) En cas d'utilisation de la série LE de taille 25 min., I'espace entre les contrdleurs doit é&tre de 10 mm min.

A Précaution

®| es vis M4, le cable avec borne de serrage et la rondelle frein dentée ne sont pas compris.
Effectuez un raccordement a la terre afin de garantir la tolérance aux parasites du contréleur.

eUtilisez un tournevis d'horloger de la taille indiquée ci-dessous lors du changement de la position du
détecteur (8 et de la valeur de consigne du détecteur de vitesse/accélération @ a (.

Taille
Largeur d'extrémité ~ L:2.0a2.4[mm]
Epaisseur d'extrémité  W: 0.5 & 0.6 [mm]
N
< Vue agrandie de I'extrémité
\ du tournevis
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Dimensions

Controleur sans programmation Série L ECP 1

Montage sur rail DIN (LECO10D-[)

Sélection
du modele

|

|

85 11.5) s 36.2
e o J
e 3 S
g g Rail DIN g [
8 B Rl SRR &=
| 7 & AXT100-DR-OJ :
fo z| =
i % s 3 g # Pour O, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du 3
) Al . =
5 E tableau ci-dessous.. §
2 S
s 9
O e N——
S S g L
a - 75 12.5 5.25
(Pass) O
o
el T TR A N O
o FTIFFITITFTFT L
0 -l
n
1.25
Dimension L [mm)]
N. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 (O]
1
L 23 | 355| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 [110.5| 123 |135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5| 273 (@)
L
N. 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 1
L |[285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
Adaptateur pour montage sur rail DIN
LEC-2-DO0 (avec 2 vis de fixation) o
@]
A utiliser quand I'adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé sur le contréleur vissé. L_IIJ
Connecteur E/S CN4
Montage par Vis (LECD].DD-D) Connecteur du codeur CN3
Connecteur de moteur CN2 E
O
Connecteur d'alimentation CN1 i
-
]
(@)
X
v
38
85 36.2
1.2 o 18.1 | 945 3
<~ pour montage sur corps ~
=z
o
«©
o
N~
(@]
Pasd
—
(%]
(5]
sl g Z
L5
S =
= [+
]
©
o
—TJ ———7 —
38

O




Série L

Exemple d

ECP1

e cablage 1

] Connecteur

d'alimentation : CN1

Borne du con

necteur d'alimentation CN1 pour LECP1

INom de la horne|Coueur o ci Fonction Détails
ov Bleu Commune Les bornes M 24V/C 24V/BK RLS
Alimentation (-) | sont communes (-).
Alimentation moteur 0 i i
M 24V |Blanc| . Contr6leur avec alimentation
alimentation (+) moteur (+)
C 24V Marron AI_imentat.ion de controle Contrf)leur avec alimentation de
alimentation (+) contréle (+)
BK RLS | Noir | Frein (+) Entrée (+) de libération du frein
Exemple de cablage 2
-

* Lorsque vous branchez un connecteur d'alimentation CN1, utilisez le cable d'alimentation (LEC-CK1-1).
* Le cable d'alimentation (LEC-CK1-1) est accessoire.

Céable d'alimentation pour LECP1 (LEC-CK1-1)

[

] Connecteur E/S parallele : CN4

ENPN

Alimentation électrique

B PNP

= Veuillez utiliser le cable E/S (LEC-CK4-[J) quand vous connectez un API, etc. au connecteur E/S paralléle CN4.
= || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie parallele (NPN ou PNP).

Alimentation électrique

CN4 24 VDC pour signal E/S CN4 24 VDC pour signal E/S
CcoMm+ 1 {1 COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Cagel—¢ ouTo 3 —{chage}
OuTL 4 —{Crael— ouTL 4 —{Chae}
ouT2 5 —{Cagel—¢ ouT2 5 —{chage}
ouT3 6 |—{Chargel—9 ouT3 6  |—{Charge}
BUSY 7 BUSY 7 Chrge
ALARM | 8 ALARM | 8 [—Chage}
INO 9 —1 INO 9 — 1
IN1 10— —— IN1 10 — —
IN2 unj— — IN2 1 —
IN3 12 — —1 IN3 12— —
RESET | 13 — ——1 RESET | 138 —
STOP U = STOP 14— —
[ JE— |
Signal d’entrée Signal de sortie
Désignation Détails Désignation Détails
COM+ Connecte l'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie S'active quand le positionnement ou la poussée sont terminés.
COM- Connecte I'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie (indication de la sortie dans la combinaison OUTO a 3.)
+ Instruction de commande (entrée comme combinaison de INO & IN3) OUT0 a 0UT3 Exemple - (opération terminée pour la position n° 3)
+ Instruction de retour a l'origine (INO & IN3 tous « ON » simultanément) OouT3 ouT2 OuUT1 OouUTO
INO & IN3 Exemple - (instruction de commande pour la position n° 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Emet quand l'actionneur est en mouvement.
OFF ON OFF ON *ALARM Note) | Absence de sortie lorsque 'alarme est active ou lorsque le servo est inactif (OFF)
Réinitialisation de l'alarme et interruption de l'opération Note) Signal du circuit de logique négative (N.F.)
Pendant le fonctionnement : arrét de décélération de la position & laquelle
RESET ) . .
le signal est entré (servo ON maintenu)
Lorsque l'alarme est active : réinitialisation de l'alarme
STOP Instruction d'arrét (apres l'arrét de décélération maximale, servo OFF)

Signal d'entrée [INO

- IN3] Diagramme des numeéros de position O : OFF @ : ON

Signal de sortie [OUTO - OUT3] Diagramme des numéros de position O : OFF @ : ON

Numéro de position| IN3 IN2 IN1 INO Numéro de position OouUT3 ouT2 OouT1 OouTo

1 ©) ©) ©) [ ) 1 @) ©) ©) [ ]

2 ©) ©) [ ] O 2 ©) ©) [ ] )

3 ©) ©) [ ] [ ] 3 @) ©) [ ] [ ]

4 ©) [ ] ©) @) 4 ©) [ ] ©) @)

5 ©) [ ] ©) [ ) 5 @) [ ] ©) [ ]

6 ©) [ ] [ ] O 6 ©) [ ] [ ] O

7 ©) [ ] [ ] [ ) 7 @) [ ] [ ] [ )

8 [ ] ©) ©) @) 8 [ ] ©) ©) ©)

9 [ ] ©) ©) [ ) 9 [ ] ©) ©) [ ]

10 (A) [ ] ©) [ ] ) 10 (A) [ ) ©) [ ] ©)
11(B) [ ) ©) [ ] [ ] 11(B) [ ) ©) [ ] [ ]

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

13 (D) [ ) [ ] ©) [ ) 13 (D) [ ) [ ] ©) [ )

14 (E) [ ) [ ] [ ] O 14 (E) [ ) [ ] [ ] ©)
Retour a l'origine [ ) [ ] [ ] [ ] Retour a l'origine [ ) [ ] [ ] [ ]
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Controleur sans programmation Série L ECP 1

Chronogramme
(1) Retour a l'origine
. N T - 24V
Alimentation E INO-3 tous ON i ov
Entrée | INO-3 LY | 8':F
§ . X
BUSY 4 ON
; OFF
Sortie OuTO0-3
+*ALARM

Frein
activé

4
Vitesse /*
_________________ ’ [ ——

i ON aprés initialisation du systéme du controleur

___________________________________ ! Retour al'origine

0 mm/s

# « #*ALARM » indique un circuit de logique négative.

(2) Opération de positionnement

1
T

Alimentation
Entrée INO-3 v/////\
RN 4
R} ',r
OouTOo-3
Sortie
BUSY

Frein externe

Vitesse Opération de

positionnement

i becaa
i OUTO0-3 : signaux de sortie « ON » dans le méme état que |
1 'entrée INO-3 lorsque le positionnement est terminé.

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Frein
activé

0 mm/s

(3) Arrét de coupure (Arrét de réinitialisation)

Alimentation
INO-3 v/////\
Entrée i 4
RESET A
ouTo-3 L/
Sortie 7 K
BUSY ‘

Frein externe

i
1
i

i

A

Vitesse Arrét de coupure lors

du positionnement

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Frein
activé

0 mm/s

O

(4) Arrét au signal STOP

Alimentation
INO-3 V/////\
Entrée 5 4
S U
‘;- ’," “:: .
OuUTO-3 .”: L,
¥ SR
Sortie BUSY 1 ‘.“
v
*ALARM 4

Frein externe

Vitesse Arrét au signal STOP

lors du positionnement

(5) Réinitialisation de I'alarme

| Ré satiol e
Entrée RESET I I
Sortie *ALARM | I
___________________

* « *ALARM » indique un circuit de logique négative.

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Frein
activé

0 mm/s

ON
OFF

ON
OFF

40

Sélection
du modele

|

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

|

LECP6

LEC-G

LECP1

JXC[ 1 LECPA

JXC73/83/92/93

Précautions spécifiques
au produit

{



seérie LECP1

Options : Cable d'actionneur

[cable robotique pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc), cable standard]

LE-CP-[1]-[ ]

Longueur de cable (L) [m]

15

3

g

10

15"

O|m|>|o|lo|w|+

20"

* Fabriqué sur commande
(Cable robotique seulement)

Type de céble ¢

Cable robotique
(céable flexible)

Cable standard

41

LE-CP-é/Longueur decable:1.5m,3m,5m

(N° de borne)

(13.5)éi : :[L ‘

1-#f2 )

1

15 R 16
(10)

COté actionneur

(28)

Coté contréleur
—

(14.2)

Connecteur C

(30.7)

Connecteur A

& A6=ilpg
—

LE-CP-§E/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(+ fabriqué sur commande)

(N° de borne)

Coté actionneur
—

(25.5)

Coté contrdleur
—

(14.2)

Connecteur C

@
Connecteur A g

O

(30.7) L
G IN° de borne dul Couleur du  |N° de borne du|
connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du  N° de borne du|
___Blindage ____ cable connecteur D
Vee B-4 n Marron 12
TER A4 — y t_ Noir 13
A B OO e L
A A-5 T r Noir 6
B B-6 " / ,' P Orange 9
B A-6 o T = Noir 8
****** — 3




Options

Controleur sans programmation Série L ECP 1

[Cable d'alimentation]

LEC-CK1-1

= L ¢ ] —
. o ‘
)
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nom de 2 bome | Couleur couverte Fonction * Taille du conducteur: AWG20
ov Bleu |Entrée commune (-)
M 24V | Blanc | Alimentation moteur (+)
C 24V | Marron | Alimentation de commande (+)
BK RLS| Noir |Frein (+)
[cable E/S]
Longueur de cable (L) [m]
1 15
3 3
5 5
Coté controleur Coté API

]

/

(15.8)
ogoo

¢

= ]

ax) (30 2 N
- (L)
N° bornier | Couleur disolation Point Couleur didentfication Fonction * Taille du conducteur: AWG26

1 Marron clair | Noir COM+
2 Marron clair u Rouge COM-
3 Jaune | Noir ouTo
4 Jaune | Rouge OuUT1
5 Vert clair | Noir ouT2
6 Vert clair u Rouge ouT3
7 Gris | Noir BUSY
8 Gris | Rouge ALARM
9 Blanc | Noir INO

10 Blanc u Rouge IN1

11 Marron clair LN Noir IN2

12 Marron clair LR Rouge IN3

13 Jaune LR Noir RESET
14 Jaune LR Rouge STOP

# Le signal E/S parallele est valable en mode automatique. Tandis que la
fonction test opére en mode manuel, seule la sortie est valable.

O

(16)
T

o) |
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Sélection
du modele

[

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

|

LECP6

LEC-G

LECP1

JXC[ 1 LECPA

} JXC73/83/92/93

Précautions spécifiques
au produit
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Version a entrées impulsionnelles

série LECPA

Pour passer commande

C€ N

A\Précaution
[Produits conformes a la norme CE]

LECP|AP|1

(D La conformité CEM a été testée en combinant la série des ac-
tionneurs électriques LEF avec celle de la série LECPA.
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a confi- AN

Modéle de contr()leurl
Version a entrées impulsionnelles (NPN)

l Montage du contrbleur

- LER]l.OK-Z

guré son panneau de commande avec ses autres équipe- AP

— Montage par vis

Veersion a entrées impulsionnelles (PNP)

ments et cables électriques. Par conséquent, la conformité a

D Note)

Montage sur rail DIN

la directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les compo-
sants SMC incorporés a I'équipement du client sous condi-

Longueur du céble E/S [m]

Note) Le rail DIN n'est pas inclus.

A commander séparément.

Réf. de I'actionneur

tions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier la — Aucun
conformité de ses machines et de son équipement dans son 1 15
ensemble. 3 3%
(@En ce qui concerne la série LECPA (contrdleur du =
servomoteur), la conformité CEM a été testée a l'aide d'un kit ) S

Référence de I'actionneur a I'exception des

de filtre anti-parasites (LEC-NFA).

Reportez-vous en page 81 pour le kit de filtre anti-parasites.
Reportez-vous au mode d'emploi de la série LECPA pour lins-

tallation.
[Produits conformes & la norme UL]

Lorsque la conformité & la norme UL est requise, I'actionneur
électrique et le contrbleur doivent étre utilisés avec une

alimentation de classe 2 UL1310.

caractéristiques du cable et des options de I'actionneur.
Exemple : Entrez“LER10K-2"
pour le LER-10K-2L-R16N1.
BC]| Controleur vierge Note)
Note) Le logiciel dédié (LEC-BCW) est requis.

* Lorsque qu'un contrleur de ce type est
sélectionné, seul un cable de 1.5 m ne
peut étre utilisé en collecteur ouvert.

#« En cas de sélection d'un modele doté d'un contrdleur lors de la commande de la série LE, il est inutile de le commander séparément.
« Lorsque les signaux impulsionnels sont en collecteur ouvert, commandez la résistance de limite de courant séparément (LEC-PA-R-0J).

N a N

Le contréleur est vendu seul si la compatibilité de I'actionneur est
déterminée préalablement.
Veérifiez que la combinaison du controleur et de I'actionneur est correcte.

Précautions sur le contrbleur

vierge (LECLI6LILI-BC)

Un contréleur vierge est contrdleur sur

<Controlez les points suivants avant toute utilisation.>
(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette

de 'actionneur. LER10K—2 de données.
II' doit étre identique au numéro figurant sur * Veuillez télécharger le logiciel dédie
'étiquette du controleur. (LEC-BCW) sur notre site web.

(2) Vérifiez la compatiilité de la configuration E/S ® + Commandez le kit de paramétrage du controleur

arallgle (NPN ou PNP).
P ( )

lequel le client peut écrire les paramétres
d’un actionneur a apparailler. Utilisez le
logiciel dédié (LEC-BCW) pour I'écriture

(LEC-W?2) séparément pour utiliser ce logiciel.
J Site Internet SMC

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu http://www.smc.eu
Caractéristiques b -
Elément LECPA

Moteur compatible

Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

Alimentation électrique Note 1)

Tension d’'alimentation : 24 VDC +10 % Note 2)
[transmission moteur, contrdle de puissance, arrét, frein inclus]

Entrée parallele

5 entrées (sauf isolation photocoupleur, borne d'entrée impulsionnelle, borne COM)

Sortie paralléle

9 sorties (isolation du photocoupleur)

Entrée de signal
impulsionnel

Fréguence maximale : 60 kpps (collecteur ouvert), 200 kpps (différentiel)
Méthode d'entrée : Mode a 1 impulsion (entrée mode commun. collecteur ouvert), mode a 2 impulsions (entrée mode différentiel)

Codeur compatible

Phase incrémentale A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)

Communication série

RS485 (compatibilité avec le protocole Modbus)

Mémoire

EEPROM

Visualisation LED

LED (vert/rouge), une de chaque

Contréle de frein

Borne de libération du frein Note 3)

Longueur du cable [m]

Cable E/S : 1.5 max. (collecteur ouvert). 5 max. (différentiel), Cable d'actionneur : 20 max.

Systeme de refroidissement

Climatisation naturelle

Plage de température d'utilisation [°C]

0 a 40 (hors-gel)

Plage d'humidité ambiante [% HR]

90 max. (sans condensation)

Plage de température de stockage [°C]

—10 a 60 (hors-gel)

Plage d'humidité de stockage [%HR]

90 max. (sans condensation)

Résistance d'isolation [MQ]

Entre le boitier et la borne FG : 50 (500 VDC)

Masse [g]

120 (montage par vis), 140 (montage sur rail DIN)

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation avec protection contre les courants d'appels. Lorsque la conformité a la norme UL est requise, I'actionneur électrique et
le contrdleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Note 2) La consommation change en fonction du modeéle d'actionneur. Reportez-vous aux caractéristiques de l'actionneur pour plus de détails.

Note 3) Compatible avec un frein activé par manque de courant.
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Version a entrées impulsionnelles Série L EC PA

c 9
£3
8 o
Montage 3 E
- kS
a) Montage par vis (LECPAOO-00) b)) Montage sur rail DIN (LECPAOCOD-0)
(installation avec deux vis M4) (installation avec le rail DIN) —

|

Le rail DIN est bloqué.

)
o
) o ) - >
Fil de mise 4 |a masse \Fn de mise a la masse Fil de mise a la masse S
A — “TT T — =TT B
Sens de montagel:> ! { ui,
| s I ‘ ol
1 e 1 gl
| w o |
| ! «©
@ : | 2
: 'Rail DIN Rail DIN o
| ! 3
i i <]
! | =
| : ©
i 1 o
: : 9
| 1 L
! © : -
© ; - ﬂ 1
Sens de montagel:> ‘ A . Q)
--—= 1
O
L
. -
ﬁ Adaptateur pour montage sur rail DIN
Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le levier
de la partie A dans le sens de la fleche pour le bloquer.
—
Note) L'espace entre les contrdleurs doit étre de 10 mm min. ES
L
-
P L
Rail DIN
75 125 5.25 <
AXT100-DR-I (pas) e-)
= Pour [J, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du tableau ci-dessous. o] B B P N N N N N Ry L_IlJ
Reportez-vous aux dimensions de montage de la page 45. IR R i i A s i -
0
. . 1.25
Dimension L [mm] - -
N° 1| 2] 3| 4|5 |6 | 7 |8 | 9 |10[11 12|13 14|15 |16 | 17 | 18 | 19 | 20 []
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5 §<>
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 il 32 88) 34 g5 36 37 38 39 40 i
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 5105
S
N
S
%2}
=
I
N~
<
Adaptateur pour montage sur rail DIN -
LEC-2-DO0 (avec 2 vis de fixation) (g
=
N k=3
A utiliser quand l'adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé sur le controleur vissé. =
5
25
S =
= [+
[]
D
(&
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série LECPA

Dimensions

a) Montage par vis (LECPAOICO-O)

66 35
1.2 LED d'alimentation (vert) 24.5
; (ON : alimentation pour fixation du corps
électrique est ON) (.l; W (Montage par vis)
o 3 |
LIEF ]
—
LED d'alimentation (rouge) —| I]l
(ON : alarme est ON) = | I
Connecteur E/S paralléle CN5 I
Yol o (2]
83 8 ] =|
i I
Connecteur E/S en série CN4 / 1—-
/
Connecteur codeur CN3 /
® |

Connecteur d'alimentation moteur CN2

N\

Connecteur d'alimentation CN1

4.5

‘ pour fixation du corps
(Montage par vis)

b) Montage sur rail DIN (LECPAOCOD-O)

76
dlp
f—g N
8
~
@l @ =~ o
2 2 I
o O o o
et 1 S| o o ©
| 2 8 5| =
i | 2
' @l © 7]
W 9 o Uﬂ)
me(/J “7)‘
: Zl o oz
i 8 z z| O
1§ S 5
i S 8 T o
- he]
=1 2 S
9 3 g 9
a3 < o «
A Nl S
| 00 |
% < <
-~ -
i

\* Montable sur rail DIN (35 mm)

Exemple de cablage 1

* La prise de courant est accessoire. Prise de courant pour LECPA

]Connecteur d'alimentation : CN1

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nom de la borne Fonction Détails
ov Entrée commune (-) | Les bornes M 24V/C 24V/EMG/BK RLS sont communes (-).
M 24V Alimentation moteur (+) | Contrdleur avec alimentation moteur (+)
C 24V Alimentation de commande (+)] Contréleur avec alimentation de contrdle (+)
EMG Arrét (+) Entrée (+) de libération de I'arrét g 3 <>r 00
BK RLS Frein (+) Entrée (+) de libération du frein ; 8 Zz
&
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Version a entrées impulsionnelles Série L EC PA

Exemple de cablage 2

] Connecteur E/S parallele : CN5

LECPANCC-OI (NPN)

Alimentation 24 VDC +10 %

LECPAPOIO-CI (PNP)

# Veuillez utiliser le cable E/S (LEC-CL5-0J) quand vous connectez un API, etc. au connecteur E/S paralléle CN5.
# || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie paralléle (NPN ou PNP).

Alimentation 24 VDC 10 %

Note 1) Pour la méthode de cablage du signal impulsionnel, se reporter a

«

Détails de cablage du signal impulsionnel ».

Signal de sortie

CNS pour le signal E/S CNS pour le signal E/S

Nomdelabome| ~Fonction |N° broche Nomdelabome| Fonction  [N° broche Sy ;

COM+ 24V 1 {— COM+ 24V 1 = {—
COM- oV 2 COM- oV 2 —

NP+ |Signal impulsionnel 3 NP+ Signal impulsionnel 3

NP-  |Signal impulsionnel| 4 NP— |Signal impulsionnel| 4 —

—— Note 1) D Note 1)

PP+ |Signal impulsionnel 5 PP+ |Signal impulsionnel 5 T

PP—  |Signal impulsionnel 6 PP-— Signal impulsionnel 6

SETUP Entrée 7 SETUP Entrée 7 — [/

RESET | Entrée 8 RESET | Entrée 8 ——

SVON Entrée 9 SVON Entrée 9 [/

CLR Entrée 10 CLR Entrée 10 ———

TL Entrée 11 TL Entrée 11 [/

TLOUT Sortie 12 {Chargel—1 TLOUT Sortie 12 —— {Charge}
WAREA Sortie 13 {Charge}— WAREA Sortie 13 [/ {Charge}
BUSY Sortie 14 {Charge}— BUSY Sortie 14 — {Charge}
SETON Sortie 15 {Chargel— SETON Sortie 15 : [/ [Charge]

INP Sortie 16 [Charge— INP Sortie 16 == [Charge]
SVRE Sortie 17 {Chargel—1¢ SVRE Sortie 17 — [/ {Charge}
+ESTOP'ed|  Sortie 18 {Charge}—¢ «ESTOPMe2|  Sortie 18 —— {Charge}
+ALARM"e2|  Sortie 19 {Charge}— +ALARM"€2|  Sortie 19 - {Charge}
AREA Sortie 20 {Charge}— AREA Sortie 20 — /l {Charge}

FG Bornier plat G Bornier plat J
0.5-5 0.5-5

Note 2) Ces signaux émettent quand le contrdleur est ON. (N.F)

Signal d’entrée

Désignation Détails

COM+ | Connecte l'alimentation 24 V pour les signaux entrée/sortie
COM- | Connecte l'alimentation 0V pour les signaux entrée/sortie
SETUP Instruction de retour a l'origine
RESET Réinitialisation de I'alarme
SVON Instruction servo ON

CLR Réinitialisation de la déviation

TL Instruction pour la force de poussée

Détails de cablage du signal impulsionnel

Désignation Détails
BUSY Emet quand l'actionneur est en fonctionnement.
SETON Emet lors du retour a l'origine
INP La position ou la force ciblées est atteinte
SVRE Le servomoteur est activé.
*ESTOP Note 3) Aucun signal en cas d'arrét EMG
*ALARM Note 3)| - Aucun signal quand l'alarme se déclenche.
AREA L'actionneur est hors de la zone programmée
WAREA L'actionneur est hors de la zone programmée
TLOUT Emet pendant la force de poussée

Note 3) Signal du circuit de logique négative ON (N.F.)

oL a sortie de signal impulsionnel de I'unité de posi

Unité de positionnement

1

1

|

1

|

0
)
A

A l'intérieur du contréleur

tionnement est la sortie différentielle

mm

~ NP+

A\ |-
o NP- 15'@@ [l

120 Q

~ PP+ |~

A\ A -
o PP- 15"9@ [
A

. 120 Q
o

o[ a sortie de signal impulsionnel de I'unité de positionnement est la sortie de collecteur ouvert
Alimentation du signal impulsionnel

Note) Connecter la résistance de limite du courant R a la série
pour correspondre a la tension de signal d'impulsion.

i
K Unité de | |
positionne- i Alintérieur du contréleur
ment ) 7
NP+
. Tt
ol NP- -
Résistance de lirfe du courant R M) 120 Q@
PP+
A e flfdr]
- PP- -
Résistance de fimffe du courant R NOE) L 120 Q@

uu“+

O

SVC

Tension d'alimentation [Caractéristiques de résistance] Résistance de limite
du signal impulsionnel | de limite du courant R du courant réf.
3.3kQ 5%
+1009 -PA-R-
24 VDC £10% (0.5W min.) LEC-PA-R-332
390 Q +5%
+50, -PA-R-
5VDC +5% (0.1 W min.) LEC-PA-R-391
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série LECPA

Chronogramme
-
Retour a l'origine
Alimentation 24V
— ov
SVON ON
OFF
Entrée .
SETUP I .
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Sortie
INP :
n
i\
*ALARM i
— i
[
+ESTOP Y
J : “
P
_ P
Vitesse = 0 mm/s
H [!
1
Retour a l'origine E |

* « *ALARM » et « *ESTOP » indiquent un circuit de logique négative.

Opération de positionnement

ON
. OFF
Entrée Signal
impulsionnel
ON
OFF
Sortie BUSY
INP -".
'l 1
i
] Py
Vitesse +—— 0 mm/s
Opération de positionnement ! 1
0
Y N IO,
iSi I'actionneur se trouve dans la plage des données de «

! Réinitialisation de I'alarme 1
Entrée | RESET | | ON
OFF
™8 ON
Sortie ALARM
O
1,

* « *ALARM » Signal NF.

47

O
2

Opération de poussée

ON
i _I OFF
Entrée
Signal impulsionnel ""IIIIIIIIIIIIIIII"" ’
ON
TLOUT
Sortie BUSY .
INP A
n
n
l. 1
L)
o
1 1
1 1
—
Vitesse I 0 mm/s
Opération de poussée | |

! . . . ’ H
1 Sila force de poussée dépasse la valeur de « déclenchement LV »

i des données de positionnement, le signal INP se déclenche.

Note) Si la force de poussée est interrompue lorsqu'il n'y a pas

d'écart d'impulsion, la partie mobile de I'actionneur peut vibrer.



Version a entrées impulsionnelles Série L EC PA

Options : Cable d'actionneur

[cable robotique pour moteur pas a pas (servo/24 Vcc), cable standard]
LE-CP-é/Longueur decable:1.5m,3m,5m

LE-CP-[1]-[ ]

Longueur de cable (L) [m]

1 15

3 3

5

8 8"

A 10

B 15*

© 20*

+ Fabriqué sur commande
(Cable robotique seulement)

Type de céble ¢

Cable robotique
(céable flexible)

S Cable standard

1-&5

(10)

jl 2
S6
1 -El: 2

Coté actionneur

(28)

Connecteur C

Pd

SR

(30.7)

Connecteur A

L

Coté contréleur
—_—

(14.2)

LE-CP-2&/Longueur de cable : 8m, 10 m, 15 m, 20 m
(* fabriqué sur commande)

(N° de borne)

Connecteur C

Coté contrdleur
——

(14.2)

Az : in —~
1 -%i 2 Coté actionneur I S, (N° de borne)
5 = 6 ~ ) <
< — Bl
@ Hy B
2 . P B6
@
Connecteur A 9
(30.7) ~ L
S IN° de borne du Couleur du  N° de borne dul
(Gl connecteur A cable connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/— A-3 Bleu 4
. Couleur du |N° de borne dul
___Blindage ____ cable connecteur D
Vee B-4 1t 7 7 Marron 12
TER A4 i ; i | Noir 13
A B-5 f I 1 Rouge 7
A A5 ¢ T 1 Noir 6
B B6 1t - n - 1 Orange 9
B A-6 ~ " Noir 8
o m e Nl — 3

O
2
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série LECPA

Options

[cable E/S]

LEC-CL5-|1

Type de cable E/sl lLongueur du céble E/S (L)
| L5 | PourLECPA | 1 15m
3 3m*
5 5m*

# Lorsque qu'un controleur de ce type est
sélectionné, seul un cable de 1.5m ne peut
étre utilisé en collecteur ouvert.

N° Couleur Point Couleur Ne Couleur Point Couleur
broche |d'isolation (didentiication broche |d'isolation didentfication
) L 1 Marron clair| m Noir 12 |Marronclair| HE |Rouge
12 2 Marron clair| ® Rouge 13 Jaune [ 1] Noir
20 19 3 Jaune u Noir 14 Jaune HE |Rouge
éé 4 Jaune u Rouge 15 Vert clair | mm Noir
N\ SREE] 5 Vertclair | m Noir 16 Vertclair | EE  |[Rouge
k\ ‘ % S |es 6 | Vertclar | ®  |Rouge 17 Gris | mm | Noir
(25) | (10) (40) 88 7 Gris ] Noir 18 Gris HE |Rouge
(45) 2 1 8 Gris ] Rouge 19 Blanc mE | Noir
100410 9 Blanc u Noir 20 Blanc HE |Rouge
+
Nombre defils | 20 10 Blanc | ®  |Rouge [gyeny
Taile AWG | 22 11 |Marronclair] mm | Noir 0.5-5 Vert
[Jeu de filtres anti-parasites] [Résistance de limite du courant]

Controleur de moteur pas a pas (a entrées impulsionnelles)  cete résistance optionnelle (LEC-PA-R-01) est utilisée lorsque la sortie de signal

impulsionnel de I'unité de positionnement est la sortie de collecteur ouvert.
LEC-NFA .
LEC-PA-R-O

Contenu du kit : 2 filtres anti-parasites T
(fabriqués par WURTH ELEKTRONIK : 74271222) Résistance de limite du courant
Sym- Résistance Tension d'alimentation
e 20L bole du signal impulsionnel
g - i 332 | 3.3kQ 5% 24 VDC +10%
g [ ——|l 391 | 390 Q5% 5VDC +5%
o] « Sélectionner une résistance de limite
g de courant qui correspond a la tension
(42.2) (28.8) d'alimentation du signal impulsionnel.

* Pour le LEC-PA-R-0J, un jeu de deux

* Consultez le manuel dutilisation de la série LECPA pour l'installation. pieces est inclus dans la livraison.
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série LEC

( Compatible Windows®XP, Windows®7 )

Kit de paramétrage du controleur/LEC-W2

2 cable de
communication

Contrbleur compatible

h’ﬁj.—\nugﬂ

(D Logiciel pour le paramétrage
du contrbleur

Pour passer commande

LEC-W2

Kit de réglage du contréleurI

® E:éble Use ) (disponible en anglais et japonais)
type B, A-mini) |=
— Contenu
—
PC Description Modele*
(D | Logiciel pour le paramétrage du controleur (CD-ROM LEC-W2-S
(2) | Cable de communication LEC-W2-C
Cable USB

® (entre le PC et I'unité de conversion) LEC-W2-U

o

eut étre commandé séparément.

Modele programmable

Modele & entrées impulsionnelles

Matériel requis

série LECP6
série LECPA

Systeme
d'exploitation

Machine compatible IBM PC/AT fonctionnant sur
Windows®XP (32-bit),

Windows®7 (32-bit et 64-bit).

Windows®8.1 (32-bit et 64-bit).

Interface de
communication

Ports USB 1.1 ou USB 2.0

Affichage

XGA (1024 x 768) min.

= Windows®XP, Windows®7 et Windows®8.1 sont des marques déposées par Microsoft Corporation aux Etats-Unis.
= Pour des informations sur les mises a jour de versions, consultez le site Internet de SMC, http://www.smc.eu

Exemples de captures d'écrans

Exemple de capture d'écran en easy mode

M Easy Modr

[-]o &

Ratal 91
Wkl el

Exemple de capture d'écran en mode normal

Fonctionnement aisé et réglage simple
@ Permet de régler et d'afficher les données de positionnement
de l'actionneur comme la position, la vitesse, la force, etc.

@ Le paramétrage des données de positionnement et le test
d'entralnement peuvent étre réalisés sur la méme page.
@ Peut étre utilisé pour des a-coups et des déplacements

a vitesse constante.

Fielf) Edil Comm  Geline = 7
- dF 3 e Wt
B Tast 5 ——— e o T
: Bae JORE e 5
Sirp o Prsition Spondd Force - . o 1 i
Mo O 050 mm 0 mm/z 90 % Gt fo1 1o 10 i PR -
Get Fos ‘ YoLtes " [
o s AEDED piiter Trapasa d-ant
it Soeed T-antian rate )
|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon o Aol | S
e = o —
rp Dt e
Mo. | Wove U | GSpae | Posilion |Pushingf PushingSe In po - b
nefs - . ™ e
0 Abzolule 100 .00 [ ] [N} Lt B 91t s
1|dbsalute 190 10.00 [} 0 100 # | E :
z|Mbsulute 1 20,00 [] ] 100 Ml L LN S
3|absolute 200 30,00 [ 0 100 ws P our 2 e |
4| Mizulute T 40,00 [} [ [N
5| absolute a0 50,00 [ 0 V.00 U2 ek, m
& ahznlute a0 5000 [} ] [T T Wi wie e
7|absalute an 70.00 [ 0 100 i T - siie i
8| dhsnlute anmn an.0n [} 0 100 1| tneaute L o
5 11 Ehea lute 1 20.00 o T sy
9| Mizulute 500 0,00 [} 0 100 g rilule L i = =
4| thea lute m An.on n
5 thra ut F T o
Morve Speet 20 [meni/sc] Mave distance Mewe i o ]
1, L Ehea lute an 20,00 o [} mn [0 0.0 [N .00
| e i v 8| mtafute o a0 [ ] 0 mo o nm m
- - 3| thea luts 8 000 o 1 n I 0.0 L 1.0
0] enea it o o ] ' 0 m oo v ol
Feady 10000 ~ 0000
s Ve Nreni

Réglage précis

@ Possibilité de paramétrer en détails les données de positionnement.

@ Possibilité de voir le statut des signaux de sorties.

@ Réglages possibles des parametres.

@ Possibilité de se déplacer a vitesse constante ou par impulsions, de

retourner au début, de faire des tests et d'essayer la sortie forcée.
ZS\VC
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Série LEC C € c“us
Boitier de commande/LEC-T1

Pour passer commande

LEC-T1-3|E

(@)

Interrupteur J l
?:n”;?)gne) : Boitier de commande Interrupteur de marche
—\ — Aucun
Longueur du cable [m] S  |Avec interrupteur de marche
‘ 3 ‘ 3 ‘ # Interrupteur pour les fonctions jog et test
Langue initiale ®

° e '
3 Japonais Arrétd urgenﬂce
E Anglais Avec arrét d'urgence
* La langue d'affichage peut étre modifiée vers 'anglais ou le japonais.

Caractéristiques

Elément Description
Fonctions standard Détecteur Interrupteur de marche et arrét d'urgence (en option)
» Affichage en caracteres chinois Longueur du cable [m] 3
e Arrét d'urgence inclus. Protection IP64 (sauf connecteur)
Plage de température d'utilisation [°C] 5a50
Option Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
e Interrupteur d'activation inclus. Masse [g] 350 (sauf cable)

[produits conformes a la norme CE]

La conformité CEM du boitier de commandes a été testée avec un contréleur & moteur pas a pas
LECP6 (servo/24 VDC) et un actionneur compatible.

[produits conformes a la norme UL]

Lorsque la conformité a la norme UL est requise, l'actionneur électrique et le controleur doivent étre
utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.

Easy mode
Fonction Détails Organigramme du menu
. - . o Menu Données
Données de positionnement| « Réglage des données d'étape S p —
Données N° des données de positionnement
Jog . Fonctior‘merqe'nt par impulsions Moniteur Réglage de 2 éléments sélectionnés parmi :
* Retour a l'origine Jog Ver._l_a*: _ ) )
PN Position, vitesse, force, accélération, décélération
Test « Opération a 1 étape Note 1) Test Ver. 2.
* Retour a l'origine ALM ] Position, vitesse, force de poussée, accélération, décélération, mouvement MOD
« Afiichage de Iaxe et du n° des données de positionnement Configuration Déclenchement LV, vitesse de poussee, force de mouvement, zone 1, zone 2,
Moniteur « Affichage de 2 éléments parmi la position, la vitesse boitier de positionnement
etla force commandes -
Moniteur
ALM * Affichage d'alarme active Affichage du n° de I'étape
+ Réinitialisation de 'alarme Affichage de 2 éléments sélectionnés parmi :
« Reconnexion de axe (Ver. 1.+%) (position, vitesse, force)
* Réglage de la langue d'affichage 3
Configuration boitier (Ver. 2.x%) 09 —
de commandes » Réglage du easy mode/normal Retoqr alorigine . )
* Réglage des données de positionnement et Fonctionnement par impulsions
sélection d'options a partir de ['écran d'easy mode TestNoe 1)

Fonctionnement de I'étape 1

ALM

= Affichage de l'alarme active
Réinitialisation de I'alarme

Configuration boitier de commandes
Reconnexion (Ver. 1.xx)
Japonais/anglais (Ver. 2.xx)
Facile/normal

Note 1) Non compatible avec le LECPA. Elément paramétré

°1 ZS\NC




Boitier de commande Série L EC

c 9
S
E=lhe}
5 ¢
Mode normal T =
N 5
Organigramme du menu
Fonction Détails Menu Données de positionnement —
Données de posifonnement | « Réglage des données d'étape Données de N° des données de positionnement [
Paramétre « Configuration des parametres positionnement Mouvement MOD o
9 P Parameétre Vitesse g
« Fonctionnement par a-coups/déplacement Moniteur Position 3
avitesse constate Test Accélération S
* Retour a l'origine ALM Décélération 5
« Test Note 1) L . Kid
. . . Fichier Force de poussée .
Test (Précisez un maximum de 5 données Confi ti Déclenchement LV a [ LW
de positionnement et essayez.) onfiguration ) ) E‘ -
« Puissance forcée boitier de Vitesse de poussee &
(Puissance forcée du signal, puissance commandes Force de mouvement §
forcée de la borne) Note 2) Nouvelle Zones 1,2 s
« Ecran d'entrainement connexion Positionnement g
« Ecran du signal de sortie Note 2) Parameétre Réglages de base |
Moniteur « Ecran du signal d'entrée Note 2) Standard —
. I?cran de la borne de sortie ORIG Réglage ORIG |
« Ecran de la borne d’entrée = -
Affichage d'alarme active Moniteur Moniteur DRV ©
ALM (Réinitialisation de I'alarme) g.””ailnsme”t. oo ) Position, vitesse, couple %
« Affichage du journal d'alarmes 'gna 'e sor,tle Etape n_‘ B L
Signal d'entrée Note 2) N° derniere étape |
« Enregistrement des données Borne de sortie _
Sauvegarde les données de positionnement Terminal d’entrée —{ Ecran du signal de sortie |
et les paramétres du contréleur utilisé pour . : - -
la communication (sauvegarde possible de Test _{ Ecran du signal d’entrée |
4 fichiers, dont I'un pouvant contenir a la fois JOG/MOVE - X Q]
des données de positionnement et des Retour ORIG _{ e 2 BT O S0 | O
Fichier reglages) TestNote 1) —{ Ecran de la borne d’entrée| TN
* Chargement dans le contréleur Sortie forcée Note 2) -
Charge les données enregistrées dans le ALM E
boitier de commande a destination du - t?‘t -
contréleur utilisé pour la communication. Etat Affichage de I'alarme active
- Supprime les données enregistrées. Dossier d'enregistrement ALM Réinitialisation de I'alarme -
Protection des fichiers (Ver. 2.+<) Fichier Affichage du dossier d'enregistrement ALM )
* Réglage de l'affichage Sauvegarde des données Affichage du journal d'entrée L
(easy mode/normal) Chargement dans le contrdleur -
* Langue Suppression de fichier
Configuration boitier (Japone\us/angla!s) o Protection des fichiers (Ver. 2.:x)
de commandes « Parametre du rétroéclairage - - —
« Paramatre du contraste LCD Conflguratlon boitier de commandes <
« Paramétre du bip Facile/normal o
* Axe de connexion max. Langue ) O
* Unité de distance (mm/pouces) (F;etroeclalrli’:lgg Note 1) Non compatible avec le LECPA. L_IlJ
. : ontraste i i
Nouvelle connexion| « Reconnexion de I'axe : Note 2) Les Slgnaux suivants sont
Bip _ compatibles avec
Axe de connexion max. LECPA avec hoitier de
Mot de passe commande Ver. 2.10 ou —
Unité de distance ultérieure. D
- Entrée : CLR, TL
—{ Nouvelle connexion Sortie : TLOUT §<)
Dimensions i
34.5 ™
N° Description Fonction ~
1 LCD Ecran avec affichage a cristaux liquides (et rétroéclairage) >
- " [ee)
2 Bague Accroche de suspension pour le boitier de commande >
N~
3 Arrét d'urgence Lorsque l'arrét d'urgence est enfoncé, il se verrouille et s'arréte. Q
9 Le débloquage se fait en tournant le bouton vers la droite. §
r 4 | Protection d'arrét d'urgence | Plaque pour l'arrét d'urgence
Evite une manipulation involontaire (fonctionnement §
5 Interrupteur de marche | inattendu) de la fonction test par a-coups. =)
en option D'autres fonctions telles que la modification des don- 8 =
p q Q
nées, ne sont pas prises en compte. @ 8
o= o
Interrupteur principal | Interrupteur pour chaque entrée 23
=
Cable Longueur : 3 métres §
225 Connecteur Connecteur branché au raccordement CN4 du contrdleur o

SVC
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Controleur pour moteur pas a pas € € S\

5 types de protocoles de communication

v @ IO-Link EtherCAT~  gozaz? Deviceilet  Ethenet/IP

. . N\
Appl Ication Protocole de communication

EthercAT Etheri‘et/IP Devicei'et @ IO-Link

Les systemes pneumatique et électriqgue Installation
Y P a q additionnelle possible

peuvent étre installés sous le méme protocole. SUT Un réseau existant

Vérins pneumatiques Communication IO-Link

EX260 Mode
S Maitre

\ AN J \ J

Modele guidé Modeéle guidé a profil étroit Table linéaire Modele a tige
série LEF Série LEM série LEL série LEY/LEYG
Table linéaire Mod;‘ele miniature Préhenseur Table rotative
L séries LES/LESH série LEPY/LEPS série LEH série LER y
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Deux types de commande Cablage en série par les port In et OUT.

Etape n° fonctionnement défini : fonctionnement par appel de ligne Deux ports de communication sont fournis.
des données de positionnement , prédéfinies dans le contréleur. # Pour le type DeviceNet™, le cablage de dérivation est possible avec un
Fonctionnement défini par données numériques : connecteur de double voie.

+ Point a point dans le cas de 10-Link

L'actionneur fonctionne par l'utilisation de valeurs telles que la
position et la vitesse depuis I'API.

Contréle numérique non disponible

Les informations numériques, telles que la vitesse actuelle, la
position actuelle et les codes d'alarmes, peuvent étre
visualisées depuis I'API.

La communication IO-Link est possible.

La fonction de stockage des données évite d'avoir a régler a nouveau les e N
paramétres et données de positionnement lorsqu'on change le contrdleur. e IO_ Ll n k

10-Link est une technologie
d'interface de communication
ouverte entre le capteur/actionneur
et le terminal 1/0 qui est une norme
internationale IEC61131-9.

G J
Communication
I10-Link
( Maitre IO-Link) Contréleur pour moteur pas a pas
JXCL1
) ® Les données de positionnement et

les parametres peuvent étre définis
par le maitre.

Les données de positionnement et les parametres
peuvent étre définis ou modifiés au moyen d'une
communication 10-Link.

@ Fonction de stockage de données
Lors du changement d'un contrdleur, les paramétres
et les données de positionnement pour I'actionneur
sont automatiquement définis.*®

@ Des cables 4 fils non blindés peuvent
étre utilisés.

1 Le « parameétre de base » et le « paramétre de retour a l'origine »
sont automatiquement définis tandis que les parameétres de
l'actionneur et les 3 éléments de données consistanten n®0a 2
sont automatiquement définis comme données de positionnement.
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Controleur pour moteur pas a pas Série J XCE1/9 1/P 1/D 1/L 1

Construction du systeme

----- @®Cable d'actionneu
Cable standard Cable robotique

LE-CP-LI-S

LE-CP-[]

@ Actionneurs
r électriques

=y série LEF

-

(/’

série LER

Aprévoir par le client A prévoir par le client A prévoir par le client A prévair par le client

PLC

PLC

PLC

PLC

série LEY/LEYG

P série LES/LESH

EtherCAT. ™ [Et

Vers PWR

hen'et/IP

A prévoir par le client

S

@
@ Connecteur
d'alimentation électrique

Alimentation
pour contrdleur,
24VDC

(Accessoires)

Options

@®Boitier de commande
(Avec cable de 3 m)
LEC-T1-3EG

§

5
!
5=

JI

Eﬂj

i

| BEEE
EEEE

r

a JXC-W2
|

@ Connecteur de communication

il Modéle droit [RE(eR e RS
i [EEICESINE JXC-CD-T

i pour DeviceNet™

série LEL
série LEPY/LEPS
série LEH
série LEM

A prévoir par le client

Maitre 10-Link

@ Connecteur de communication
i pour I0-Link p. 61

i IWLBEEGIETE IXC-CL-S

i (Accessoires)

— - -

OKit de réglage du controleur [{E)
Kit de réglage du contrdleur

(Un céble de communication, cable USB et logiciel de

paramétrage du contréleur (CD-ROM) sont inclus.)

=
T S
max | _Tzoen @Ens
[

2 fu B 7504

Cab

Vers Sl

le de communication @---

@m

—

%]]]w—*

v

S

(0.8 m)

@Cable USB
(type B, A-mini)

@ Cable de conversion*!
P5062-5
(0.3m)

Le cable de conversion peut
étre utilisé pour connecter ce
contréleur au boitier de com-
mande optionnel [LEC-T1]
proposé avec la série LEC.

@ Cable de conversion

*1 Un cable de conversion est également requis pour connecter le contrdleur au LEC-W2. (un cable de connexion n'est pas requis pour JXC-W2.)

SVC
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Controleur pour moteur pas a pas

série JXCE1/91/P1/D1/L1  C€ s

Pour passer commande

Actionneur +

Controleur

R1

CD17T

LEFSlEliB-lOO

lModéIe d'actionneur

Reportez-vous a la section « Pour passer commande » dans le catalogue des

actionneurs disponible sur www.smc.eu.

Sélectionnez des actionneurs compatibles dans le tableau ci-dessous.

Exemple : LEFS16B-100B-R1C917

Actionneurs compatibles

Actionneur/tige électrique série LEY

Actionneur/tige de guidage électrique série LEYG

Actionneur/guide électrique série LEF

Communicationl

Contréleur
Sans contréleur
Avec contrbleur

Table linéaire électrique série LES/LESH

Table rotative électrique serie LER

Actionneur électrique/Guide linéaire de tige série LEL

Actionneur électrique/modéle miniature série LEPY/LEPS

Pince électrique série LEH

Actionneur électrique/Guide a profile

étroit série LEM

protocole
Consulter le E EtherCAT®
catalogue 9 | EtherNet/IP™ Montage
enfiane. F) ;322:\"\‘5; 7 | Montage par vis
L 1O-Link 8*1 Rail DIN
-Lin

*1 Le rail DIN n'est pas
inclus. Il doit étre

+ Seul le moteur pas a pas est applicable. R )
Type/longueur de cable pour l'actionneur ®

commandé séparément.
(Reportez-vous a la

Pour axe simplee®

A\ Précaution

[Produits conformes CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la
série des actionneurs électriques LE avec les
séries JXCE1/91/P1/D1/L1.

La conformit¢ CEM dépend de la fagon dont le
client a configuré son panneau de commande
avec ses autres équipements et cables
électriques. Par conséquent, la conformité a la
directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les
pieces SMC incorporées a I'équipement du client
dans ses conditions de fonctionnement. Le client
doit donc vérifier la conformité CEM de ses
machines et équipements dans leur ensemble.

Controleur

JXC

= Sans cable page 61.) _
S1 Cable standard 1.5 m Optione
58 Cable standard 3 m — Sans option
55 Cable standard 5 m s Avec connecteur de communication
R1 Cable robotique 1.5 m DeviceNet™ de type droit pour JXCD1
= - Avec connecteur de communication
R3 Céble robotique 3 m T DeviceNet™ en T pour JXCD1
R5 Cable robotique 5 m P . N
- # Sélectionnez « Néant/- » pour toute autre modele que JXCD1.
R8 Cable robotique 8 m*? « ”P g
RA Cable robotique 10 m**
RB Cable robotique 15 m*! - i - ]
RC Cable robotique 20 m+L Lors de' Izla sélection dlun actlonr}eur lelectrlque, V§U|Ilez
— n - - vous référer au schéma de sélection du modele de
*1 Fabriqué sur commande (cable robotique uniquement) chaque actionneur. Egalement, pour le graphique
* L.e cablg standard doit étre “"'.'?e gurdes pieces « charge et vitesse » de l'actionneur, veuillez vous
fixes uniquement. Pour une utilisation en référer a la section LECP6 de la page de sélection du
dynamique, sélectionnez le cable robotique. modéle du catalogue Web des actionneurs électriques.

D

1

5

T

LEFS16B-100

( Précautions relatives Protoc_ole_del lRéf. de I'actionneur
aux contréleurs vierges Communlcat|0®n Sans caractéristiques de cable ni options de I'actionneur
(IXCO100-BC) E | EtherCAT Exemple : Entrez « LEFS16B-100 » pour le
. . 9 | EtherNet/IP™ LEFS16B-100B-S1000].
Un controleur vierge est un OFINET
controleur sur lequel le client peut P PR BC| Controleur vierge”“l
écrire les données de I'actionneur D DeviceNet™ - P ]} -
avec lequel il peut étre combiné et L 1O-Link =1 Un logiciel dédié est nécessaire (JXC-BCW)
utilisé. Utilisez le logiciel dédié (JIXC-
BCW) pour I'écriture de données. R .
« Veuillez télécharger le logiciel dédie Pour axe S|mple ® L4 Optlon
(JXC-BCW) sur nqtre site web: — Sans option
« Commandez le kit de paramétrage — - -
du controleur (LEC-W2) séparément Montage @ S Avec connecteur de communication DeviceNet™ de type droit pour JXCD1
pour utigsif; Clstke)?incslémc 7 Montage par vis T Avec connecteur de communication DeviceNet™ en T pour JXCD1
Y http://www.smc.eu ) 8*1 Rail DIN % Sélectionnez « Néant » pour toute autre modéle que JXCDL1.
+1 Le rail DIN n'est pas inclus. Il
doit &tre commandé séparément. Lors de la sélection d'un actionneur électrique, veuillez vous référer au schéma de
(Reportez-vous & la page 61.) sélection du modeéle de chaque actionneur. Egalement, pour le graphique « charge
et vitesse » de l'actionneur, veuillez vous référer a la section LECP6 de la page de
sélection du modéle du catalogue Web des actionneurs électriques.
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Controleur pour moteur pas a pas Série J XCEl/g 1/P 1/D 1/L 1

Caracteéristiques

Modéle JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1
Réseau EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link
Moteur compatible Moteur pas a pas (servo/ 24 VDC)
Alimentation Tension : 24 VDC +10%
Consommation électrigue (contréleur) 200 mA max. [ 130 mA max. [ 200 mA max. [ 100 mA max. 100 mA max.
Codeur compatible Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
s S Protocole EtherCAT ®*2 EtherNet/|IP™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link
= | Systeme - -
g cgmpatible Version®l Test de conformité | Volume 1 (Edition 3.14) | Caractéristiques Version | Volume 1 (Edition 3.14) Version 1.1
2 Enregistrement V.1.2.6 | Volume 2 (Edition 1.15) 2.32 Volume 3 (Edition 1.13) Port de classe A
£ [
g | Vitesse de %2 10/100 Mbps*?2 %2 230.4 kbps
& | communication 100 Mbps (Négociation automatique) 100 Mbps 125/250/500 kbps (COMB)
g’_ Fichier de configuration*3 Fichier ESI Fichier EDS Fichier GSDML Fichier EDS Fichier IODD
@ Zone d'occupation 1/0 Entrée 20 octets Entrée 36 octets Entrée 36 octets Entrée 4, 10, 20 octets Entrée 14 octets
s P Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 4, 12, 20, 36 octets Sortie 22 octets
<
8| Résistance de terminaison Non inclus
Mémoire EEPROM

Visualisation LED

Longueur du cable [m]
Systeme de refroidissement
Plage de température d'utilisation [°C]
Plage d'humidité ambiante [%HR]
Résistance d'isolation [MQ]

PWR, RUN, ALM, ERR| PWR, ALM, MS, NS PWR, ALM, SF, BF [ PWR, ALM, MS, NS
Cable de l'actionneur : 20 max.
Climatisation naturelle
0 a 40 (hors gel)
90 max. (sans condensation)
Entre toutes les bornes externes et le boitier 50 (500 VDC)
210 (montage par vis) | 220 (montage par vis) | 210 (montage par vis)
230 (montage sur rail DIN) | 240 (montage sur rail DIN) | 230 (montage sur rail DIN)

PWR, ALM, COM

220 (montage par vis)
240 (montage sur rail DIN)

190 (montage par vis)

Masse [g] 210 (montage sur rail DIN)

+1 Veuillez noter que ces versions peuvent changer.

%2 Utilisez un cable de communication blindé avec CAT5 ou supérieur pour le PROFINET, EtherNet/IP™ et EtherCAT®.
%3 Les fichiers peuvent étre téléchargés sur le site Internet de SMC, http ://www.smc.eu

EMarque déposée

EtherNet/IP™ est une marque déposée d’ODVA.

DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA.
EtherCAT® est une marque déposée et une technologie brevetée, autorisée par Beckhoff Automation GmbH (Allemagne).

Exemple de commande

En plus de I'entrée de données de positionnement (6 4 points maximum) pour chaque protocole de communication, le changement de chaque parametre peut

étre réalisé en temps réel par une opération définie en données numériques.

# Les valeurs numériques autres que « Force de mouvement », « Zone 1 » et « Zone 2 » peuvent étre utilisées pour fonctionner sous les instructions
numériques de JXCL1.

<Exemple d’application> Mouvement entre 2 points

N° Mode de déplacement | Vitesse | Position | Accélération | Décélération | Force de poussée | Déclenchement LV | Vitesse de poussée | Force de mouvement | Surface 1 | Surface 2 | Positionnement
0 1: Absolu 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1 1: Absolu 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

<Opération définie par le numéro de I'étape>

Sequénce 1 : Instruction servo ON

Séquence 2 : Instruction de retour a l'origine

Séquence 3 : Spécification du N°0 des données de positionnement pour entrer le signal DRIVE.

Séquence 4 : Spécification du N°1 des données de positionnement apres que le signal DRIVE soit retombé pour entrer le signal DRIVE.

<Opération définie par les données de positionnement>

Séquence 1 : Instruction servo ON

Séquence 2 : Instruction de retour a l'origine

Séquence 3 : Spécification du N° 0 des données de positionnement et activation du flag des instructions d'entrée (position). Entrée 1 0 dans la
position cible. Ensuite, le flag de démarrage est activé.

Séquence 4 : Activation du N°0 des données de positionnement et du flag des instructions d'entrée (position) pour modifier la position cible a 100
tandis que le flag de démarrage est activé.

La méme opération peut étre réalisée avec n'importe quelle commande.

Séquence 1R ’ ‘

Séquence 2R ‘

Séquence 3R ‘

Séquence 4R ’ ‘

100
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s¢rie JXCE1/91/P1/D1/L1

)

i
T
]
4

i * Montable sur
W rail DIN (35 mm)

Dimensions
JXCE1/IXC91 JXCE1
67 (11.5) B 45 35 35
1.2 Pour fixation du corps 325 245 325
(Montage par vis) ™~
- LN - =
A
ﬁ,#
(©)
o~ [ 3
< ElEn ElEn
| @ gl 8| g
S r={ i) 3| S
NE)pe] Q| Q
g o g 1}
z % Z %
- = Z
K Ol =lo Ol =lo 2
N RS g S| 5| &
Pho o| 2 ol 2 |7
i 5| B 5| B
J 2| 3 2| 3
. 8l 3 8l 3
B o 2 o 2
. ~ ™ =
4 * Montable sur | ~ NN
_‘rail DIN (35 mm)§ 3 § 3
@O |
” 175 175
4.5 4.5
Pour fixation du corps Pour fixation du corps
(Montage par vis) (Montage par vis)
JXCP1/IXCD1 JXCP1 JXCD1
67 (11.5) 35 35
1.2 - g4.5 32.5 345 32.5
- =2
h,#
(©)
N | ~ | ~
< =1l =1
3 g g g 2|
e r={Ie] r={ ]
| & | o
g ) g o
. z| & HE
< 8| =| o| ¥ —--—] - 5| =| o| 2
N R . 5 F LN
b o2 TN 2z
Lh @ = BB [y =
c| © c| ©
53 53
Q| = Q| =
~ ™ ~ ™
N N
™| © ™| ©
| O —
— —

77 175
4.5 4.5
Pour fixation du corps Pour fixation du corps
(Montage par vis) (Montage par vis)
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Dimensions

Contréleur pour moteur pas a pas S€rie J XCE1/9 1/P 1/D 1/L 1

I

JXCL1
67 (11.5) @45 35
1.2 . Pour fixation du corps 325
(Montage par vis)
O R
h,;
(@)
N D
1 : S| T
BE: 33
T|
- 0
g (]
z &
o Ol | ol
e =| © | o
| ERE
P g o
J 2| 3
fv’ 3 8’
: Sy
J * Montable sur rail NS
DIN (35 mm) 33
—
4.5
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
L
75 12.5 5.25
(pas)
n
wn
0| ) _ N N N = N ==
e R N s
125
L Dimensions [mm]
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 ills 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 [110.5| 123 |135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 il 32 89 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 [385.5| 398 |410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
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série JXCE1/91/P1/D1/L1

Options

B Kit de paramétrage du contréleur IXC-W2

[Contenu]

(D Cable de communication

(2 Cable USB

(3 Logiciel de paramétrage du contrdleur

# Un cable de conversion (P5062-5) n'est pas requis.

JXC-W2-
Contenu
Un kit comprend :

Cable de communication,

— cable USB, logiciel de
paramétrage du contréleur

© Cable de communication

U Cable USB

s Logiciel pour le paramétrage du controleur

(CD-ROM)

(1) Ccable de communication JXC-W2-C

IXC-W2

32

51 3000

* Connexion directement au contrdleur possible.

(2) Cable USB JXC-W2-U

k=]

(3® Logiciel de paramétrage du contréleur JXC-W2-S
# CD-ROM

B Adaptateur pour montage sur rail DIN LEC-3-D0O

= Avec 2 vis de montage

A utiliser quand un adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé
sur un contrdleur vissé.

HRail DIN AXT100-DR-[]

* Pour [J, entrer un numéro a partir de la ligne No. dans le tableau de
la page 60.
Reportez-vous aux schémas des dimensions a la page 60 pour les
dimensions de montage.

61

O

M Prise d'alimentation électrique JXC-CPW

+ La prise de courant est accessoire.

@ c2av (@ ov
®G®
60 @ m24v - (B N.F.
® EMG  (6) LKRLS
Connecteur d'alimentation électrique
Nom de la borne Fonction Détails
oV Entrée commune (-) Borne M24V/borne C24V/borne EMG
Les bornes LK RLS sont communes
M24V | Alimentation moteur (+) | Alimentation moteur (+) du contrdleur
C24V |Alimentation de contréle (+)| Alimentation de contrdle (+) du contrdleur
EMG Arrét (+) Borne de connexion du circuit d'arrét externe
LK RLS Frein relaché (+) Borne de connexion du commutateur de verrouillage

W Connecteur de communication

Pour DeviceNet™
Modéle droit
JXC-CD-S

Raccorden T
JXC-CD-T

Connecteur de communication DeviceNet™

Nom de la borne Détails
V+ Alimentation (+) pour DeviceNet™
CAN_H Cable de communication (haut)
Purge Cable de mise a la terre/cable blindé
CAN_L Cable de communication (bas)
\= Alimentation (=) pour DeviceNet™
Pour 10-Link

Modéle droit

Connecteur de communication pour 10-Link

N° broche [Nom de la borne Détails
1 L+ +24
2 NF N/A
3 L- ov
4 C/IQ Signal 10-Link

B Cable de conversion P5062-5 (longueur de céable : 300 mm)

R

300
# Pour la connexion du boitier de commande (LEC-T1-30JGLJ) ou du kit
de paramétrage du controleur (LEC-W2) au contrdleur, un cable
adaptateur est requis.

SVC



série JXCE1/91/P1/D1
Préecautions relatives aux différences
de versions du controleur

Quand la version du contréleur JXC est different, les parameétres internes ne sont pas compatibles.
H Ne pas utiliser une version V2.0 ou S2.0 ou un contréleur supérieur avec des paramétres inférieurs a la version V2.0 ou S2.0.
Ne pas utiliser une version V2.0 ou S2.0 ou un contrbleur inférieur avec des parametres supérieurs a la version V2.0 ou S2.0.
M Veuillez utiliser la derniére version du JXC-BCW (outil d'écriture des parametres).
* La derniére version est la Ver. 2.0 (en décembre 2017).

Identification des symboles des versions

Pour les versions inférieures aVv2.0 et S2.0 :
Ne pas utiliser avec les parametres de contrdleur supérieurs a V2.0 ou S2.0.

ofid s

Modeéles compatibles Modéles compatibles
B Série IXC91[] Série JXCD1[]
'-n: Série IXCP1[]
—~ Série IXCE1]
——
.

Pour les versions supérieures aV2.0 et S2.0 :

Symbole de version  Ne pas utiliser avec les paramétres de contréleur inférieurs a V2.0 ou S2.0.

/111
L

Modeéles compatibles Modéles compatibles
Série IXC91[] Série IXCD1[I
Série IXCP1
Série IXCE1O

SMC o
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Controleur de moteur pas
a pas multi-axes C€

@ Contréle de réglage de vitesse™ @ Fonctionnement
(3 axes : JXC92 4 axes : JXC73/83/93) positionnement/poussee
@ Interpolation linéaire/circulaire ® ggg{?ocrﬁe rcrl]%rr\]?ees de
:
Inrpolatlon linéaire Inrpolatlon ib|e (maX 2048 pOIntS) |
40 40 @ Gain d'espace, cablage réduit
N Position cible N . ,
- g% Centre @ Instructions coordonnées par
- - la position absolue/relative ~ —
e 0 Position actuelle oghe 0 _ Positionactuelle *1 Ceci _co?trgki la vitesse (Le I'axf? tesgllave ][orsque tIa vitestsle de laxe
1020 30 40 50 1020 0 050 Hiférence de vitesse ave Faxe esclave suvient, Ce controle ne ser

pas & synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave.

Pour 3 axes série JXC92 Pour 4 axes série JXC73/83/93

® Type Ethen'et/IP @ Paralléle E/S/ 1] >
@ Largeur : environ 38 % de réduction Type Etherlet/IP & i
@ Largeur environ 18 % uE W

de réduction o

JIXC92 . =78 47 mm plus court JXC73/83 | =140 30 mm plus court

* OHC e
jj B

/ T s Py W
| memi==

0
5
1|w-|1”

* Pour LEL], taille 25 ou supérieur
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série JXC73/83/92/93

Saisie données de positionnement : max. 2048 points

. Mode | Vitesse | Position |Accélération|Décélération| Force de | DEClEN- | Vitesse | pyeede | Surface 1 | Surface 2 [Posionnement ,

Etape Axe - | chement e Commentaires
mouvement| mm/s | mm | mm/s? | mm/s? |POUSSEE | Ly | poussée| MOUEmeNt | mm mm mm
Axe 1 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
0 Axe 2 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Axe 3 500 100.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 10.0 30.0 0.5
Axe 1 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
1 Axe 2 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Axe 3 500 200.00 | 3000 3000 0 85.0 50 100.0 0 0 0.5
Axe 1 500 100.00 | 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
2046 Axe 2 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 3 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 100.0 0 0 0.5
2047 Axe 2 0 50.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 3 *1 0 0.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5
Axe 4 *1 0 25.00 0 0 0 0 0 100.0 0 0 0.5

%1 Lorsque l'interpolation circulaire (CIR-R, CIR-L, CIR-3) est sélectionnée en mode mouvement, saisir les coordonnés X et
Y ala position de centre de rotation ou saisir les coordonnés X et Y a la position de passage.

Opération de

Mode mouvement poussée Détails
Vide X Données non valides (processus non valide)
ABS O Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de 'actionneur
INC @] Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle.
LIN-A X Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de I'actionneur par interpolation linéaire.
LIN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par interpolation linéaire.

Avec l'axe 1 attribué a l'axe X et I'axe 2 attribué a 'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens des aiguilles d'une montre par l'interpolation
circulaire. La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la position
actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.

CIR-R*? X Axe 1 : Position cible X

Axe 2 : Position cible Y

Axe 3 *1: Position X de centre de rotation

Axe 4 *1: Position Y de centre de rotation

Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et l'axe 2 attribué a I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens contraire des aiguilles d'une montre par
linterpolation circulaire. La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la
position actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.

CIR-L*? X Axe 1 : Position cible X

Axe 2 : Position cible Y

Axe 3 *1: Position X de centre de rotation

Axe 4 *1: Position Y de centre de rotation

SYN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par le controle de réglage de vitesse *3
Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et I'axe 2 attribué a I'axe Y, le mouvement s'effectue sur la base de trois points spécifiés par l'interpolation circulaire.
La position cible et la position de passage sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la position actuelle. Les données de
position sont attribuées comme suit.

CIR-3*2 X Axe 1 : Position cible X

Axe 2 : Position cible Y

Axe 3 *1: Position de passage X

Axe 4 *1: Position de passage Y

%2 |l s'agit d'une opération circulaire sur un plan a l'aide des axes 1 et 2

%3 Ceci contrdle la vitesse de I'axe esclave lorsque la vitesse de I'axe principal chute en raison des effets d'une force externe et lorsqu'une différence de vi-
tesse avec l'axe esclave survient. Ce contrOle ne sert pas a synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave.
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série J XC73/83/92/93

. Mode Vitesse | Position |Accélération | Décélération | positionner/| Surface 1 | Surface 2 | Positionnement :
Etape Axe Commentaires
mouvement | mm/s mm mm/s? mm/s? pousser mm mm mm
100 200.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
0 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
1 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0
2046 200 700 500 500 0 0 0 0.5
500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
2047 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Opération de Af
Mode mouvement poussée Détails
Vide X Données non valides (processus non valide)
ABS @] Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de I'actionneur.
INC O Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle.
LIN-A X Se déplace a la position de coordonnées absolues sur la base de I'origine de I'actionneur par interpolation linéaire.
LIN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par interpolation linéaire.
Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et 'axe 2 attribué a I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens des aiguilles d'une montre par l'interpolation
circulaire.La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la position
actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.
CIR-R*1 X Axe 1 : Position cible X
Axe 2 : Position cible Y
Axe 3 : Position X de centre de rotation
Axe 4 : Position Y de centre de rotation
Avec l'axe 1 attribué a I'axe X et l'axe 2 attribué a I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens contraire des aiguilles d'une montre par
linterpolation circulaire. La position cible et la position de centre de rotation sont spécifiées conformément aux coordonnées relatives a partir de la
position actuelle. Les données de position sont attribuées comme suit.
CIR-L*t X Axe 1 : Position cible X
Axe 2 : Position cible Y
Axe 3 : Position X de centre de rotation
Axe 4 : Position Y de centre de rotation
SYN-I X Se déplace a la position de coordonnées relatives sur la base de la position actuelle par le contréle de réglage de vitesse *2

+1 Il s'agit d'une opération circulaire sur un plan a l'aide des axes 1 et 2
%2 Ceci controle la vitesse de I'axe esclave lorsque la vitesse de I'axe principal chute en raison des effets d'une force externe et lorsqu'une différence de vi-
tesse avec |'axe esclave survient. Ce contrOle ne sert pas a synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave.
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Série JXC92

Modele construction systéme/EtherNet/IP™ (JXC92)

Fourni par le client.

@ Actionneurs E|ectr|ques *1

o o
o
------- @ Fourni par le client. : ] -
Cable Ethernet | il -
| S

(Avec blindage, Catégorie 5 ou g
) supérieure) “"
i !
@ Contrdleur/JXC92
Sur P1 ou P2
\ el

Sur ENC
----@ Céable de I'actionneur LIl

Cable robotique Cable standard
LE-CP-J-0 |LE-CP-LI-[I-S

Sur MOT

Sur USB

d'alimentation du contréle
(Accessoire)

<Tallle de cable compatible>

AWG20 (0.5 mm?) Fourni par
le client.
M PWR - - ~
sur 28| Alimentation du contréle/
E Alimentation du moteur
o 24 \VVDC

@ Connecteur d'alimentation du moteur [EZEEERD)
(Accessoire)
<Tallle de cable compatible>
AWG16 (1.25 mm?)

@ Kit de paramétrage du contréleur
(Le logiciel pour le paramétrage du contrbleur et le cable USB sont inclus.)

......... @ Cable USB (Option)

(Option) JIXC-MA1
JXC-MA1-2

Longueur de céble : 3 m

@ Logiciel de paramétrage du contrbleur
(Option)
JXC-MA1-1

Fourni par le client.

x1 Les actionneurs connectés devraient étre commandés séparément. (Se référer aux actionneurs compatibles a la page 70.)

SVC

67

N



Controleur de moteur pas a pas multi-axes Série J XC73/83
- U EVCI Construction du systéme / E/S paralléle (JXC73/83 )

Fourni par le client

@ Contréleur/JX

C73/83

)

Fourni par le client

Alimentation du contrdle principal

Longueur de céble : 3 m

Fourni par le client

x1 Les actionneurs connectés doivent étre commandés séparément. Repo

MOTOR CONTROLLER

vy o 2l
""" @ Cable avec connecteur
alimentation contrdle principal
Longueur de céble : 1.5 m
(Accessoire)
Réf.

CODEUR
---@ Cable de I'actionneur EacE!

Cable robotique Cable standard
LE-CP-J-0 |LE-CP-LI-[I-S

MOTEUR

ALIMENTATION

@ Connecteur d'alimentation
du contrdle moteur
(accessoire)

<Taille de cable compatible>
AWG20 (0.5 mm?)

Fourni par
le client

Alimentation du contrdéle moteur/

Alimentation du moteur
24V DC

| 510
}
=
o
AMPWR
@ Connecteur d'alimentation du moteur

<Taille de cable compatible>
AWG16 (1.25 mm?)

24V DC
(accessoire)
@ Kit de paramétrage du contréleur
(Le logiciel pour le paramétrage du
contréleur et le cable USB sont inclus.)
--------- @ Cable USB D) (Option)
(Option) IXC-W1
JXC-W1-2

@ Logiciel pour le
paramétrage du contrdleur
(Option)

JXC-W1-1

rtez-vous aux actionneurs applicables a la page 72.

= m— —
PLC . . .
N @ Actionneurs électriques*!
Alimentation électrique - .
pour signal E/S r 4 - "’,A '_,.4--"“

24VDC -

---@Cable E/S IEXTEE) _ -
(Option) 1 p=

Réf. " =
JXc-c2-0 : -

© =

Sélection
du modeéle

|

\

LER

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)

|
JXC[ 1 ‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[

o™
o2
—~
I
fo2)
~—
2]
foe]
—
)
N~
(@)
Pa
-

Précautions spécifiques
au produit
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Série JXC93

[ I Modeéle construction systéme/EtherNet/IP™ (JXC93)

Fourni par le client.

= ——
API 4— @ Actionneurs
électriques “
- ,
. . f
....... @ Fourni par le client. / / =
Céable EtherNet ‘I,-
(Catégorie 5 ou supérieure) -
o P-ﬁ al’
/ & _ =

@ Contrbleur/IJXC93

MOTOR CONTROLLER
EtherNet/IP

-.-@Cable de I'actionneur

Cable robotique Cable standard
LE-CP-LJ-[] |LE-CP-LJ-[J-S

—
MOTEUR

ALIMENTATION

o, | E=d
Pt Conll Y
Rkl |
= Ll o R @

@ Connecteur d’alimentation
...... du cont_réle moteur
. (Accessoire)
L Cab_le avec_connecteur R L. <Taille de cable compatible>
d’alimentation du contréle principal. AWG20 (0.5 mm?)
Longueur de céable : 1.5 m (Accessoire)

Réf.

le client.
JXC-C1 Sur M PWR m@ par. ec Ien.

Fourni

Alimentation contréle moteur/
Alimentation moteur
24V DC

Fourni par le client. E
5|

Alimentation du principal du contréleur
24V DC @ Connecteur d'alimentation du moteur

(Accessoire)

<Tallle de cable compatible>

AWG16 (1.25 mm?)

@Kit de paramétrage du contréleur
(Le logiciel pour le paramétrage du
......... @ Cable USB controleur et le cable USB sont inclus.)
(Opt|0n) (Opt|0n)
JXC-W1-2 JIXC-W1
Longueur de cable : 3 m

@ Logiciel de paramétrage du contréleur
(Option)
JIXC-W1-1

Fourni par le client.

*1 Les actionneurs connectés doivent étre commandés séparément. Reportez-vous aux actionneurs applicables a la page 72.
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Contrdle de verrouillage

Borne de déblocage du verrouillage forcé *4

Contrbleur pour moteur pas a pas 3
ontroleur pour moteur pas a pas 3 axes |
( Type Ethen'et/IP)
o)
N3
Ari
Série JXC92 C€ S
3
Pour passer commande g
8l
EType EtherNet/IP™ (JXC92) 8 L_I,J
~ o
Contréleur IJXC92|7 -
T %
Montage
Type EtherNet/IP™ Symbole|  Montage L
7 Montage par vis
Type 3 axes 8 Rail DIN
Actionneurs compatibles 8
Actionneurs compatibles O
Actionneur électrique/a tige Série LEY wl
Actionneur électrique/tige de guidage Série LEYG . -
- - - —— — Se référer au
Actionneur électrique/glissiére série LEF catalogue en
Table linéaire électrique Série LES/LESH ligne 9
Table rotative électrique Série LER ’
Actionneur électrigue/modele miniature série LEPY/LEPS (O]
Pince électrique (modéle a 2 doigts, modéle a 3 doigts) série LEH (_')
* Commander I'actionneur séparément, y compris le cable de I'actionneur. |
(Exemple : LEFS16B-100B-S1) 1
* Pour le graphigue « charge en vitesse » de I'actionneur, se référer a la section LECPA
sur la page de sélection du modéle des actionneurs électriques du Catalogue en ligne.
Caracteéristiques
i
ol
Pour le réglage des fonctions et des méthodes de fonctionnement, se référer au manuel ﬁj
d'utilisation sur le site Web de SMC. (Documents / Télécharger --> Manuels d'instructions) 1
Type EtherNet/IP™ (JXC92)
Elément Caractéristiques
Nombre d’axes Max. 3 axes
Moteur compatible Moteur pas a pas (servo/ 24 VDC) <
Codeur compatible Phase incrémentale A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation) o
Alimentation contrble  Tension d’alimentation : 24 VDC +10 % &J)
Alimentation *1 . ' Conspmmat?on de courant max. : 500 mA _I
Alimentation du moteur Tension d'alimentation : 24 VDC £10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de I'actionneur connecté *2
Protocole EtherNet/IP™ *3
c Vitesse de communication 10 Mbps/100 Mbps (négociation automatique) —
2 Méthode de communication Duplex intégral/Semi-duplex (négociation automatique) D
8 | Fichier de configuration Fichier EDS (@)
S | Zone occupée Entrée 16 octets / sortie 16 octets x
E Plage de configuration de I'adresse IP | Paramétrage manuel par commutateurs : De 192.168.1.1 a 254, via serveur DHCP : Adresse arbitraire i
o ID vendeur 7 h (SMC Corporation)
O - N
Type produit 2 Bh (appareil générique) ™
Code produit DEh %
Communication série USB2.0 (pleine vitesse 12 Mbps) (o2
Mémoire Flash-ROM g
Voyant LED PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100 Q
(@]
>
L)

Longueur du cable

Cable d'actionneur : 20 m max.

Systéme de refroidissement

Climatisation naturelle

Plage de température d'utilisation 0 °C a 40 °C (aucun gel) f
Plage d'humidité d'utilisation 90 % RH ou moins (aucune condensation) =
Plage de température de stockage -10 °C & 60 °C (aucun gel) :IG: z
Plage d’humidité de stockage 90 % RH ou moins (aucune condensation) & g
Résistance de l'isolation Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 MQ (500 VDC) é g
Masse 600 g (montage par vis), 650 g (montage sur rail DIN) % ©

+1 N'utilisez pas d'alimentation électrique avec protection contre les courants d'appel pour I'alimentation du moteur. ~§

%2 La consommation varie selon l'actionneur connecté. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails. o

%3 EtherNet/IP™ est une marque déposée de ODVA.

+4 Compatible au verrouillage non magnétisant.
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Série JXC92

Dimensions

Type EtherNet/IP™ JXC92

77.6 Montage par vis Montage sur rail DIN
%& 63.6
o(,% 44.2 130.5 142.4
sy, 2 203 11.9
: o] — o 1 e
S 11 L
5 o P
2 |1 - -
>
J0000 00000 00 D000
el L Y

Détails du contrbleur

Fixation de montage sur rail DIN

Type EtherNet/IP™ JXC92

WL 7

N° | Désignation Description Détails
©) P1, P2 Connecteur de communication EtherNet/[P™ Connecte le cable Ethernet.
@ | NS,MS LED état de la communication Affiche I'état de la communication EtherNet/IP™
X100 Commutateurs de configuration de
® X10 . g Commutez pour configurer le 4e octet de l'adresse IP par X1, X10 et X100.
X1 l'adresse IP
) PWR LED d’alimentation (vert) Alimentation ON : Vert activé Alimentation OFF : Vert désactivé
. Fonctionnement sur EtherNet/IP™ : Vert activé Fonctionnement via communication

® RUN LED fonctionnement (vert) USB : Clignotements verts arrétés : Vert désactivé
® USB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé USB non connecté : Vert désactivé
@ ALM LED d’alarme (rouge) Avec alarme : Rouge activé Sans alarme : Rouge désactivé
UsB Connecteur de communication en série Connecter a un PC via le cable USB.
© ENC/[1] Connecteur du codeur (16 broches) A )

- - Axe 1 : Connecte le céble de I'actionneur
MOT[1] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
a ENC|2] Connecteur du codeur (16 broches) R .

- - Axe 2 : Conn | | I nneur
12 MOT([2] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) xe 2: Connecte le cable de Iactionneu
3 ENC/[3] Connecteur du codeur (16 broches) A )

- - Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[3] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)

s . . Alimentation du contrdle (+), tous les axes d'arrét (+), déverrouillage de I'axe 1 (+),
1

® cl Connecteur de falimentation de controle Déverrouillage de I'axe 2 (+), déverrouillage de I'axe 3 (+), commun (=)
M PWR Connecteur d'alimentation moteur 1 Alimentation du moteur (+), alimentation du moteur (=)

+1 Les connecteurs sont inclus. (Se référer a la page 76.)
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Controleur de mot apas a4
ontroleur de moteur pasapasa4axes | .
So)
~ ~ P=o]
(E/S paralléle / Modéle Ethen 'et/IP) §E
2
série JXC73/83/93 C€ L
3
>
J
Pour passer commande g
[}
n
2l
M E/S parallele (JXC73/83) 8 li,-l
o
Controleur JXC|8(3|2 B
— (=}
=
Pl o W Version E/S Cable E/S, montage —
] Symbole Version E/S Symbole| Cable E/S Montage
7 NPN 1 1.5m Montage par vis E
8 PNP 2 1.5m Rail DIN &)
3 3m Montage par vis L
o 4 3m Rail DIN -
Modele a 4 axes ® 5 5m Montage par vis
6 5m Rail DIN
7 Aucun Montage par vis 0)
8 Aucun Rail DIN (_')
«: Deux cables E/S sont inclus. LLl
-
M Modele EtherNet/IP™ (IJXC93) —
o
Contrdleur JXC93|8 3
T -
Version E/S Montage
Symbole Version E/S Symbole Montage <
9 EtherNet/IP™ 7 Montage par vis o
8 Rail DIN EJ)
Modele & 4 axes® —
—
[]
(@)
X
Law}
Actionneurs compatibles p
Actionneur compatible (2]
Actionneur/tige Série LEY 3
Actionneur/tige guidée Ssérie LEYG 9\.8
Actionneur/linéaire série LEF Voir le catalogue 2
Table linéaire série LES/LESH numérique g
=

Actionneur rotatif Série LER Note)

Actionneur compact série LEPY/LEPS o
Pince (modéle a 2 doigts, modéle a 3 doigts) Série LEH ‘:é_
Note) Sauf dans le cas de la rotation (360°) continue "§ =
* Les actionneurs doivent étre commandés séparément. &3
+ Pour le graphique« charge en vitesse » de I'actionneur , consultez « Pour LECPA » dans g E
chaque catalogue d’actionneur. % ©
o
L
S
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série JXC73/83/93

Caracteéristiques

Paralléle E/S (JXC73/83)

Pour le réglage des fonctions et des méthodes de fonctionnement, se référer au manuel
d'utilisation sur le site Web de SMC. (Documents / Télécharger --> Manuels d'instructions)

Elément

Caractéristiques

Nombre d’axes

Max. 4 axes

Moteur compatible

Moteur pas a pas (Servo/24 V DC)

Codeur compatible

Codeur incrémental A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)

Alimentation **

Alimentation principale du contréleur  Tension d’alimentation : 24 V DC +10 %
Consommation de courant max. : 300 mA
Alimentation moteur, alimentation contr6le moteur (courant)
Tension d'alimentation : 24 V DC £10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de l'actionneur connecté. *2

Entrée paralléle

16 entrées (isolation du photocoupleur)

Sortie parallele

32 sorties (isolation du photocoupleur)

Communication série

USB2.0 (Pleine vitesse 12 Mbps)

Mémoire

Flash-ROM/EEPROM

Voyant LED

PWR, RUN, USB, ALM

Contréle du frein

Borne de déblocage du frein *3

Longueur du cable

Cable E/S : 5 m max., Cable de I'actionneur : 20 m max.

Systeme de refroidissement

Ventilation naturelle

Plage de température d'utilisation

0°C a 40 °C (hors gel)

Plage d'humidité d'utilisation

90 % RH max. (Pas de condensation)

Plage de température de stockage

-10 °C & 60 °C (hors gel)

Plage d’humidité de stockage

90 % RH max. (Pas de condensation)

Résistance de l'isolation

Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 MQ (500 V DC)

Masse

1050 g (montage par vis), 1100 g (montage sur rail DIN)

+1 : Pour l'alimentation moteur et de contréle moteur prévoir une protection de courant d'appel adaptée.
%2 : La consommation varie selon I'actionneur connecté. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.

%3 : Compatible avec électro-aimant.

Modéle EtherNet/IP™ (JXC93)

Pour le réglage des fonctions et des méthodes de fonctionnement, se référer au manuel
d'utilisation sur le site Web de SMC. (Documents / Télécharger --> Manuels d'instructions)

Elément

Caractéristiques

Nombre d’axes

Max. 4 axes

Moteur compatible

Moteur pas a pas (Servo/24 V DC)

Codeur compatible

Codeur incrémental A/B (résolution du codeur : 800 impulsions/rotation)

Alimentation *1

Alimentation controle principal Tension d'alimentation : 24 V DC £10 %
Consommation de courant max. : 350 mA
Alimentation moteur, alimentation contréle moteur (courant)
Tension d’alimentation : 24V DC +10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de I'actionneur connecté. *2

Protocole

EtherNet/|P™ *4

Vitesse de communication

10 Mbps/100 Mbps (négociation automatique)

Méthode de communication

Duplex intégral/Semi-duplex (négociation automatique)

Fichier de configuration

Fichier EDS

Zone occupée

Entrée 16 octets / sortie 16 octets

Plage de configuration de I'adresse IP

Paramétrage manuel par commutateurs : De 192.168.1.1 a 254, via serveur DHCP : Adresse arbitraire

ID vendeur

7 h (SMC Corporation)

Communication

Type produit

2 Bh (appareil générique)

Code produit

DCh

Communication série

USB2.0 (pleine vitesse 12 Mbps)

Mémoire

Flash-ROM/EEPROM

Voyant LED

PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100

Contréle du frein

Borne de déblocage du frein *3

Longueur du cable

Cable d'actionneur : 20 m max.

Systeme de refroidissement

Ventilation naturelle

Plage de température d'utilisation

0°C 240 °C (hors gel)

Plage d'humidité d'utilisation

90 % RH max. (Pas de condensation)

Plage de température de stockage

-10 °C & 60 °C (hors gel)

Plage d’humidité de stockage

90 % RH max. (Pas de condensation)

Résistance de l'isolation

Entre toutes les bornes externes et le boitier : 50 MQ (500 V DC)

Masse

1050 g (montage par vis), 1100 g (montage sur rail DIN)

+1 : Pour I'alimentation moteur et de contréle moteur prévoir une protection de courant d'appel adaptée.
%2 : Note 2) La consommation varie selon |'actionneur connecté. Reportez-vous aux caractéristiques de l'actionneur pour plus de détails.

+3 : Compatible avec électro-aimant.

=4 : EtherNet/IP™ est une marque déposée de OVDA.
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série JXC73/83/93

Détails du controleur

Paralléle E/S JXC73/83

N° Nom Description Détails
©O) PWR LED d'alimentation (vert) Alimentation ON : Vert activé. Alimentation OFF : Vert désactivé.
0 ) Fonctionnement en E/S : Vert activé. Fonctionnement
@) RUN LED fonctionnement (vert) via communication USB : Clignotements verts.
@\ /qE Interrompu : Vert désactivé.

l ©) UsB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé. USB non connecté : Vert désactivé.
®\ g @ ® ALM LED d’alarme (rouge) Avec alarme : rouge activé. Sans alarme : Rouge désactivé.
@_ ) I ]|§liﬁ,'5 ©/. ® usB Communication série Connecter a un PC via le cable USB.

] — -
1 frﬁ'lﬁ /® ® C PWR CoAnnec'Feu.r dialimentation « | Alimentation principale du contréleur (+) (-)
@,, | -__I|;y ©/® contréle principal (2 broches)
: i B | @ E/S1 Connecteur E/S (40 broches) Connecter a un PLC via le cable E/S.
@/ I! I || //@ E/S 2 Connecteur E/S (40 broches) Connecter a un PLC via le cable E/S.
“el (e COD Connecteur du codeur (16 broches, .
& l o o) © [ — - ( ) Axe 1 : Connecte le cable de I'actionneur
b | A fdb | MOT([1] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
g 1f |t 3010 COD|2] Connecteur du codeur (16 broches, .
HEl HeliNif o ) 2] — - ( ) Axe 2 : Connecte le céble de I'actionneur
® A IR 19 @ | MOTI[2] | Connecteur dalimentation moteur (6 broches)
i i Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 1
@ a3 cl[1]2] Conne‘:t%l';r d allmen*t?tlon (+), Déverrouillage Axe 1 (+), Arrét Axe 2 (+),
@ controle moteur Déverrouillage Axe 2 (+)
M PWR[1]2] | Connecteur d'alimentation moteur1 | Pour Axe 1, 2. Alimentation moteur (+), courant (=)
COD Connecteur du codeur (16 broches .
® El - - ( ) Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT (3] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
COD Connecteur du codeur (16 broches .
© 4l — - ( ) Axe 4 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT (4] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
Tli i Alimentation contrdle de moteur (+), Arrét Axe 3
ClI[3]4] Connecte»l.llr d allmenﬁmon (+), Déverrouillage Axe 3 (+), Arrét Axe 4 (+),
controle moteur Déverrouillage Axe 4 (+)
@0 | M PWR([3][4] | Connecteur d'alimentation moteur** | Pour Axe 3, 4. Alimentation moteur (+), courant (-)

x1 : Les connecteurs sont inclus. (Reportez-vous a la page 76.)

Modele EtherNet/IP™ JXC93

N° Nom Description Détails
@ PWR LED d’alimentation (vert) Alimentation ON : Vert activé. Alimentation OFF : Vert désactivé.
c Démarrer en EtherNet/IP™ : Vert activé. Fonctionnement
@) RUN LED fonctionnement (vert) via communication USB : Clignotements verts.
Interrompu : Vert désactivé.
@\ ] /. ® uUsB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé. USB non connecté : Vert désactivé.
@\ Lere ; @ ALM LED d'alarme (rouge) Avec alarme : rouge activé. Sans alarme : Rouge désactivé.
=) ]F-liﬁ" © ® uUsB Communication série Connecter a un PC via le cable USB.
(: ) Al ] - N
@/ I [F%il //® ® C PWR cori?(‘;zepcrtiigirpiﬁ(lgnbergﬁ:; #1 | Alimentation principale du contréleur (+) (=)
R0 @
|| 4 /@ @ );11000 Commutateurs de configuration | Commutez pour configurer le 4e octet de l'adresse
H—1 1 de l'adresse IP IP par X1, X10 et X100.
B\ MS, NS LED état communication Affiche I'état de la communication EtherNet/IP™.
" COD Connecteur du codeur (16 broches .
@/ 9\ ®© 0 - - ( ) Axe 1 : Connecte le cable de 'actionneur
(@) MOT([1] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
@/ 7T @ | cob[2] Connecteur du codeur (16 broches) R L
- - Axe 2 : Connecte le cable de I'actionneur
@ @ MOT (2] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
i i Alimentation controle de moteur (+), Arrét Axe 1
®| ciz Cozz%:ggnigr;i?tff'o” (+), Déverrouillage Axe 1 (+), Arrét Axe 2 (+),
Déverrouillage Axe 2 (+)
M PWR([1]2] | Connecteur d'alimentation moteurs1| Pour Axe 1, 2. Alimentation moteur (+), courant (=)
© CODL] Connecteur du codeur (16 broches) Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOTI[3] | Connecteur dalimentation moteur (6 broches) ’
COD Connecteur du codeur (16 broches .
@ 4] - - ( ) Axe 4 : Connecte le cable de 'actionneur
MOT [4] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
i ; Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 3
ClI[3]4] conggﬁtt%l:; iqa(;lt?jrni?tlon (+), Déverrouillage Axe 3 (+), Arrét Axe 4 (+),
Déverrouillage Axe 4 (+)
20 | M PWR[3]4] | Connecteur d'alimentation moteur™!| Pour Axe 3, 4. Alimentation moteur (+), courant ()
73) P1, P2 Connecteur de communication EtherNet/IP™ | Connecte le cable Ethernet.

#1 : Les connecteurs sont inclus. (Reportez-vous a la page 76.)
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série J XC73/83/92/93

Exemple de céblage 1

Pour 4 axes

] Cable avec connecteur d'alimentation de contréle principal (pour 4 axes)*! : C PWR \ 1 pc.

JXC73/83/93

Nom de la borne

Fonction

Détails

+24V

Alimentation du contréle principal (+)

Alimentation (+) alimentée vers le contrdle principal

Cable avec connecteur
d'alimentation du contréle principal

/Couleur de céble : Bleu (0V)

24-0V

Alimentation du contréle principal (-)

Alimentation (-) alimentée vers le contréle principal

=1 N° de piéce : JXC-C1 (Longueur de cable : 1.5 m)

Pour 3 axes| Pour 4 axes

Connecteur d'alimentation électrique du moteur (Pour 3/4 Axes)* : M PWR \ 2 pes.*

JXC92  JXC73/83/93
Nom de la borne Fonction Détails Note
Alimentation (-) alimentée vers I'alimentation | Pour 3 axes
oV Alimentation du | moteur JXC92

moteur (-) La borne 24V M, la borne 24V C, la borne Pour 4 axes

EMG, et la borne LKRLS sont communes (-). | JXC73/83/93
M 24V Alimentation moteur| Alimentation (+) alimentée vers I'alimentation
(+) moteur

%2 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N° de piece : MSTB2, 5/2-STF-5, 08)
+3 1 piece pour 3 axes (JXC92)

Connecteur d'alimentation de controle moteur (pour 4 axes)** : Cl \ 2 pieces

Pour 4 axes

JXC73/83/93
Nom de la borne Fonction Détails
C 24v Alimentation controle de moteur (+) | Alimentation (+) alimentée vers le contrdle de moteur
EMG1/EMG3 Arrét (+) Axe 1/Axe 3 : Entrée (+) pour libérer l'arrét
EMG2/EMG4 Arrét (+) Axe 2/Axe 4 : Entrée (+) pour libérer 'arrét
LKRLS1/LKRLS3 Déverrouillage (+) Axe 1/Axe 3 : Entrée (+) de libération du frein
LKRLS2/LKRLS4 Déverrouillage (+) Axe 2/Axe 4 : Entrée (+) de libération du frein

+4 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N° de piece : FK-MCO, 5/5-ST-2, 5)

Connecteur d'alimentation de contréle (pour 3 axes)*® : Cl \ 1 pc.

JXC92
Nom de la borne Fonction Détails
oV Alimentation du contrdle (=) |Laborne 24V C, la borne LKRLS, et le borne EMG sont communes (-).
C 24v Alimentation du contrdle (+) | Alimentation (+) alimentée vers le contréle
LKRLS3 Déverrouillage (+) Axe 3 : Entrée (+) de libération du frein
LKRLS2 Déverrouillage (+) Axe 2 : Entrée (+) de libération du frein
LKRLS1 Déverrouillage (+) Axe 1 : Entrée (+) de libération du frein
EMG Arrét (+) Tous les axes : Entrée (+) de libération de l'arrét

=5 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N° de piéce : FK-MCO, 5/6-ST-2, 5)

O
2

E=S eSS

\Couleur de cable : Marron (24V)

Connecteur d'alimentation du
moteur

Connecteur d'alimentation du
contrdle moteur

EMG1/EMG3

<
%2}
—
o
N4
=
=
N
0
—
o
N4
—

Connecteur d'alimentation du
controle

76

Sélection
du modeéle

|

|

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

|

LECPA LECP1 LEC-G LECP6

JXC[ 1

o™
o2
—~
I
fo2)
—
2]
foe]
—
)
N~
(@)
Pa
-

Précautions spécifiques
au produit

{



série JXC73/83/92/93

Exemple de cablag_;e

] Connecteur E/S \

Schéma électrique
E/S 1|: NPN JXC73

# Lors de la connexion d’'un PLC au connecteur du E/S 1 ou E/S 2, utiliser le cable E/S (JIXC-C2-0J).
|| est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d’entrée et de sortie paralléle (NPN ou PNP).

E/S 1|: PNP JXC83

24VDC 24VDC
+COM1 1 { — OouTO 10 +COM1 1 I { } OuTO 10 Charge
scomz | 21 ] OuTl | 30 scomz | 21 OuT1| 30
o 5 | ouT2 | 11 No 5 | ouT2 | 11
OuUT3 31 OuUT3 31 Charge
INL | 22 - ' ouTa| 12 INL | 22 - ' outa| 12
IN2 3 ouT5 | 32 IN2 3 OouT5 | 32
IN3 23 —_ — OuT6 13 IN3 23 —_ — OuUT6 13 Charge
N4 4 | ouUT7 | 33 N4 4 | ouUT7 | 33
ouTs | 14 ouT8 | 14
IN5 24 b— —— IN5 24 — ——
BUSY 34 BUSY 24 &
[— , [ , arge
IN6 5 . (OUT9) ING 5 . (OUT9)
IN7 25— — AREA IN7 25 —_ — AREA
15 15
IN8 6 —  —1 (OUT10) IN8 6 — — (OUT10)
INg | 26 —@ —t SETON| 35 NO | 26 — — 1 SETON| 35 ({Charge
INIO | 7 |— — INP_| 16 INIO | 7 |— — INP_| 16
SVRE | 36 SVRE | 36
SETUP| 27 ——1 +ESTOP| 17 SETUP| 27 ——1 +ESTOP| 17  [HCharge
HOLD | 8 r— — *ALARM| 37 HOLD | 8 r— —1 *ALARM| 37  (—Charge
DRIVE| 28 +— ——¢ -COM1| 18 DRIVE| 28 +—_ ——¢ -COM1| 18
RESET| 9 [— —1 —com1] 19 RESET| 9 [— —1 -com1| 19
SVON| 29 — —t “COML| 38 SVON| 29 — — —comi| 98
-COM2 20 -COM2 20
-COM2 39 -COM2 39
-COM2 40 -COM2 40
Signal d’entrée Signal de sortie
Nom Détails Nom Détails
+COM1 s . . . .
+COM2 Connecte l'alimentation 24 V de signaux E/S OU‘aTO Indique le N° des données de positionnement pendant
le fonctionnement
INO ouT8
N N° bit spécifié dans les données de positionnement BUSY
standard : Lorsque 512 points sont utilisés i
IN8 ( q p ) (OUT9) Signal de mouvement.
IN9 Ne bit d’extension spécifié dans les données de positionnement AREA Sortie active , dés qu'un des axes rentrent dans sa fenétre
IN10 (Extension : Lorsque 2048 points sont utilisés) (OUT10) programmée
SETUP Instruction de retour a I'origine SETON Sorties lorsque le retour a l'origine de tous les
HOLD Commande de maintien du mouvement - actlor?rlleurs est acheve -
DRIVE Lancement de l'opération INP Sorties lorsque le pos_ltlonnement oula poussee de tous
— - - - les actionneurs est achevé
RESET Réinitialisation de I'alarme et interruption de I'opération - -
- SVRE Sortie active quand les servomoteurs sont ON.
SVON Instruction servo ON " -
*ESTOP Note) En cas de coupure sur EMG, ESTOP dévient actifs.
*ALARME Note) | | e signal se désactive lorsque I'alarme se déclenche.
—COoM1 . i )
_COM2 Connecte I'alimentation 0 V de signaux E/S

77
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Controleur de moteur pas a pas multi-axes Série J XC73/83/92/93 L

c 9
S @
= O
A g2
Exemple de cablage 5 E
= N3
’ Connecteur E/S % Lors de la connexion d'un PLC au connecteur du E/S 1 ou E/S 2, utiliser le cable E/S (JXC-C2-[J).
= || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d’entrée et de sortie paralléle (NPN ou PNP).
Schéma électrique N
E/S 2|: NPN JXC73 E/S 2]: PNP JXC73 8
<
N
24VDC 24VDC S
wcomal 1 T BUSY1 | 10 wcomal 1 I BUSY1 | 10 3| o
BUSY2 30 BUSY2 30 Imchare e
+COM4| 21 +COM4 | 21 3 |
BUSY3 11 BUSY3 11 Charge} E— |
NCMeDl 2 BUSY4 | 31 NCNed] 2 BUSY4 | 31 9
NCNoeD) 22— AREAL | 12 N.CNoeD 22— AREAL | 12 o
N.C.Note 1) 3 — AREA2 32 N.C.Note 1) 3 — AREA2 32 Charge} é
NCNoeh| 23 [ AREA3 | 13 NCNoen| 23 L AREA3 | 13
nohen| 2 AREA4 | 33 nohen| 2 — AREA4 | 33 I G
INP1 14 INP1 14
N.C Note 1) 24 |— N.C.Note 1) 24 |—
INP2 34 INP2 34 Charge}
NCMeD) 5 — INP3 | 15 NCNoel) 5 f— INP3 | 15 E
N.CNoel| 25 | — INP4 35 N.CNoeD| 25 | — INP4 35 @)
NCNted| g |— *ALARM1| 16 NCNeen| g — *ALARM1| 16 [—{Charge |i,J
NCNed| 26 L +ALARM2| 36 NN 26— +ALARM2 | 36
Neen 7 — «ALARM3 | 17 T e «ALARM3 | 17
*ALARM4 | 37 *ALARM4 | 37 Chargey
Note 1 — *
NCteen) 27 _com3| 18 NCNoed) 27 —com3 | 18 0
NCNoed) g — —com3| 19 NCNoed| 8  [— —_com3| 19 ®)
N.CNoeD| 28 | — -COM3 | 38 NCMNoeD| 28 |— —COM3 | 38 L_IIJ
NCMoeDd| o |— -COM4 | 20 NCNoeD| o —-COM4 | 20
NoheD| 29— -COM4 | 39 NChen| 29— -COM4 | 39
-COM4 40 -COM4 40
Note 1) Non connecté Note 1) Non connecté —
o
O
L
-
<
o
(@)
. , - . LIJ
Signal d’entrée Signal de sortie —
Nom Détails Nom Détails
+COM3 Connecte I'alimentation 24 V pour signaux d'E/S BUSY1 Signal actionneur en mouvement de I'axe 1
+COM4 BUSY2 Signal actionneur en mouvement de I'axe 2 -
N.F. Inutilisé BUSY3 Signal actionneur en mouvement de 'axe 3 D
BUSY4 Signal actionneur en mouvement de l'axe 4 §<>
AREA1 Signal zone de positionnement I'axe 1 )
AREA2 Signal zone de positionnement I'axe 2
AREA3 Signal zone de positionnement I'axe 3 )
AREA4 Signal zone de positionnement 'axe 4 %
INP1 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 1 (%
INP2 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 2 ;\02
INP3 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 3 B
INP4 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 4 §
# ALARME1 Note 2) Signal d’alarme de I'axe 1
= ALARME2 Note 2) Signal d’alarme de 'axe 2 2
# ALARME3 Note 2) Signal d’alarme de I'axe 3 =
* ALARME4 Note 2) Signal d’alarme de l'axe 4 lg,_ =
~COoMm3 Connecte I'alimentation 0 V pour signaux d'E/S o g
—COM4 pour sig 53
=
Note 2) Signal de circuit logique négatif §
o

O
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série JXC73/83/92/93

Options

[Cable avec connecteur d'alimentation principale du contréleur ]

JXC-C1

Longueur de cable : 1.5 m (Accessoire)

Nombre de fils

2

Section AWG

AWG20

[Cable E/S](1 pc.)

JXC73/83/93

Couleur de cable : Bleu (0V)

@W@@@@@m

Couleur de cable : Marron (24V)

Coté contrdleur
—_—

Coté PLC

JXC73/83
JXC —_ C2 —_— (N° de borne)
o (R1.25-4) 40
Iy ;
Longueur de cable ) \\ ‘ 39
(L) [m] i 2
1 1.5 21
3 3 1
5 5
N° broche | Couleur du cable | N°broche | Couleur du cable | N°broche | Couleur du cable |N°broche | Couleur du cable
Nombre de fils 40 1 Orange (Noir 1) 6 Orange (Noir 2) 11 Orange (Noir 3) 16 Orange (Noir 4)
Section AWG | AWG28 21 Orange (Rouge 1) 26 Orange (Rouge 2) 31 Orange (Rouge 3) 36 Orange (Rouge 4)
2 Gris (Noir 1) 7 Gris (Noir 2) 12 Gris (Noir 3) 17 Gris (Noir 4)
22 Gris (Rouge 1) 27 Gris (Rouge 2) 32 Gris (Rouge 3) 37 Gris (Rouge 4)
3 Blanc (Noir 1) 8 Blanc (Noir 2) 13 Blanc (Noir 3) 18 Blanc (Noir 4)
23 |Blanc (Rouge 1)] 28 |Blanc (Rouge 2)] 33 |Blanc (Rouge 3)| 38 |Blanc (Rouge 4)
4 Jaune (Noir 1) 9 Jaune (Noir 2) 14 Jaune (Noir 3) 19 Jaune (Noir 4)
24 Jaune (Rouge 1) 29 Jaune (Rouge 2) 34 Jaune (Rouge 3) 39 Jaune (Rouge 4)
5 Rose (Noir 1) 10 Rose (Noir 2) 15 Rose (Noir 3) 20 Rose (Noir 4)
25 Rose (Rouge 1) 30 Rose (Rouge 2) 35 Rose (Rouge 3)| 40 Rose (Rouge 4)
Rail DIN L
JXC92  JXC73/83/93 7.5 125 5.25
AXT100-DR-[ | Fas
* Pour [, saisissez un numéro de la ligne « N° » dans le tableau ci-dessous. @ 3 1 %
Reportez-vous aux tableaux ci-dessous pour les dimensions de montage. g
Ll (1.5) 8
Dimension L [mm]
Ne 1 2 3] 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 |335.5| 348 [360.5| 373 |385.5| 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 5105
Fixation de montage sur rail DIN
JXC92 JXC73/83/93

JXC-Z1 (avec 6 vis de montage)

Il doit étre utilisé lorsque I'option de montage sur rail DIN est selectionné . Il est fixé au contréleur au moyen de 6 vis
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série J XC73/83/92/93

Options

Kit de réglage du contréleur

J X C _ W 1 JXC73/83/93

IKit de réglage du contréleur

(disponible en anglais et japonais.)

Contenu

(@ Logiciel pour le
paramétrage du
contrdleur

(@Cable USB

: (Type A-B) SRR
[ € ([ (=T > |
il o -.\ e

4 /‘t‘:f PC

=3

[ e—x—]

Matériaux requis

(DLogiciel pour le paramétrage du contréleur (CD-ROM)
(2)Cable USB (longueur du cable : 3 m)

Description Modele
(@ | Logiciel pour le paramétrage du contrdleur JXC-W1-1
@) Céable USB JXC-W1-2

# Peuvent étre commandés séparément

Kit de réglage du contréleur RNEES

JIXC-MA1"

IKit de réglage du contrdleur

(Disponible en anglais et japonais.)

Contenu

Machine PC/AT compatible avec Windows 7 ou Windows
8.1 et le port USB1.1 ou USB2.0

= Windows® est une marque déposée de Microsoft Corporation aux Etats-
Unis.

(D Logiciel pour
le paramétrage
du contrbleur=t

(2Cable USB
(Type A-B)

Matériaux requis

(DLogiciel pour le paramétrage du contréleur (CD-ROM)#*1
(2)Cable USB (longueur du cable : 3 m)

Description Modeéle
(1 | Logiciel pour le paramétrage du contrdleur JXC-MA1-1
@) Cable USB JXC-MA1-2

# Peuvent étre commandés séparément

N

Machine PC/AT compatible avec Windows 7 ou Windows 8.1
et le port USB1.1 ou USB2.0

+#1 Le logiciel de paramétrage du contréleur inclut également le logiciel
dédié a 4 axes.
+ Windows® est une marque déposée de Microsoft Corporation aux Etats-
Unis.

SMC 50

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
LER

Sélection
du modeéle
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série JXC73/83/92/93

Options : Cable d'actionneur

[Cable robotique, cable standard pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]
LE-CP-é/Longueur decable:15m,3m,5m

Pour 3 axes] Pour 4 axes

Coté controleur
— .

(14.2)

Connecteur C

(N° de borne)

JXC92  JXC73/83/93 At ;
(N° de borne) Coté actionneur = S 1 -ﬁ 2
Al Bl S < st 6 (13.5)
LE-CP-[1]- 0., ST : .
A6 B6 = — g 1 u|§|' 2
(I4+7) Connecteur A | 12 5 Rl 16
X . (30.7) L (11)
Longueur de cable (L) [m] (10)
8B A . I A
1 15 LE-CP-a¢/Longueur de céble : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m  caté contrdleur
3 3 (*1 Fabriqué sur commande) . Connecteur C_ (14:2) (N° de borne)
5 5 Coté actionneur 3 T 1&=-2
o P T 183
T (v dobome) _Coeaiomar T 4E
il
A e ISR
1 A6 B6 < - ]
C 20%1 (14.7) (30.7) Connecteur A g L
#1 Fabriqué sur commande -
(Cable robotique uniquement) Sianal N° de borne du Couleur | N° de borne du
R 'gna connecteur A du cable | connecteur C
Type de cablee A B-1 Marron 2
~ X A A-1 Rouge 1
. Cable robotique B B-2 Orangge 6
(Céable flexible) B A2 Jaune 5
— COM-A/COM B-3 Vert 3
S Cable standard COM-B/— A3 Bleu 4
. Couleur | N° de borne du
___Blindage ____ du cable | connecteur D
Vce B-4 ? 7 - Marron 12
GND A4 T + ] Noir 13
A — iDOOOC:: Houe L
A A5 1 1 Noir 6
B B6_ t - + 1 Orange 9
B A6 1 % 5 Noir 8
Bttt N
4+ = 3

[Cable robotique, cable standard avec frein et capteur pour moteur pas a pas (Servo/24 VDC)]

Pour 3 axes] Pour 4 axes

JXC92  JXC73/83/93

LE-CP-[1]-B-[ ]

Coté actionneur
-— —
(N° de borne) Connecteur A g

LE-CP-é/Longueur decable:1.5m,3m,5m

Coté controleur
(14.2)

Connecteur C (N° de borne)

i ——

Al Bl & ===
] A3 ss St = |
Longueur de cable (L) [m] = Comecteur B B
1 15 14.7) (30.7) S L Connecteur D
3 3 8B A .
5 5 LE-CP-ac/Longueur de cable : 8m, 10 m, 15m, 20 m
8 g1 (*1 Fabriqué sur commande) —_ Coté contrleur
A 10°1 (N° de borne) COté actionneur  connecteur A g’ g Connecteur C  (14.2)  (N° de borne)
B 15%1 ALFR-BL = ) - s 12
C 20%1 A6 IEM B6 = i | = 5TEZe
1 Fabriqué sur commande AL Bl S t::;[:\ S [ &
(Céble robotique uniquement) A3 B3 = Connecteur B ) =2
(14.7) BN [—— 8 L (11)
Avec frein et capteur e
Signal N° de borne du Couleur | N° de borne du
9 connecteur A du cable | connecteur C
A B-1 Marron 2
Type de cablee A A-; gouge é
- B B-. range
Céable robotique B A2 Jaune 5
— (Cable flexible) COM-A/COM B-3 Vert 3
_ COM-BI— A3 Bleu 4
S Cable standard i Couleur | N° de borne du
___Blindage ____ du cable | connecteur D
Vce B-4 n - Marron 12
GND A4 ¢ i + " Noir 13
A B-5 1 Rouge 7
A At IDOOOC:: o s
B B-6 |t \\ ; 1 Orange 9
B A6 1 v > Noir 8
- ST N — 3
sgnal | s s
veroul) B T OO R .
Verrou (=) A-1 1 Noir 5
capew () L B8 T OO Marn 5
Capteur (=) A-3 1 Bleu 2
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/A Consignes de sécurité

Ces consignes de sécurité ont été rédigées pour prévenir des situations dangereuses
pour les personnes et/ou les équipements. Ces instructions indiquent le niveau de

risque potentiel a l'aide d'étiquettes "Précaution™, "Attention" ou "Danger". Elles sont
toutes importantes pour la sécurité et doivent étre appliquées, en plus des Normes
Internationales (ISO/IEC)*1), a tous les textes en vigueur a ce jour.

| .

Précaution indique un risque potentiel de faible
niveau qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer des
blessures mineures ou peu graves.

/A Précaution:

|
|
Attention indique un risque potentiel de niveau 1
moyen qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou I
|
1
|

/\ Attention

des blessures graves.

Danger indique un risque potentiel de niveau fort
qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des
blessures graves.

A\ Danger :

L L L L T T e |

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui a

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur les

. Ne jamais tenter de retirer ou intervenir sur le produit ou des machines ou équipements

. Contactez SMC et prenez les mesures de sécurité nécessaires si les

A\ Attention

congu le systéme et qui a défini ses caractéristiques.

Etant donné que les produits mentionnés sont utilisés dans certaines conditions, c'est la personne
qui a congu le systeme ou qui en a déterminé les caractéristiques (aprés avoir fait les analyses et
tests requis) qui décide de la compatibilité de ces produits avec linstallation. Les performances et
la sécurité exigées par I'équipement seront de la responsabilité de la personne qui a déterminé la
compatibilité du systeme. Cette personne devra réviser en permanence le caractére approprié de
tous les éléments spécifiés en se reportant aux informations du dernier catalogue et en tenant
compte de toute éventualité de défaillance de I'équipement pour la configuration d'un systeme.

équipements ou machines.

Le produit présenté ici peut étre dangereux s'il fait I'objet d'une mauvaise manipulation. Le montage,
le fonctionnement et I'entretien des machines ou de I'équipement, y compris de nos produits, ne
doivent étre réalisés que par des personnes formées convenablement et expérimentées.

sans s'étre assuré que tous les dispositifs de sécurité ont été mis en place.

1. L'inspection et I'entretien des équipements ou machines ne devront étre effectués qu'une fois que
les mesures de prévention de chute et de mouvement non maitrisé des objets manipulés ont été
confirmées.

2. Si un équipement doit étre déplacé, assurez-vous que toutes les mesures de sécurité indiquées
ci-dessus ont été prises, que le courant a été coupé a la source et que les précautions spécifiques
du produit ont été soigneusement lues et comprises.

3. Avant de redémarrer la machine, prenez des mesures de prévention pour éviter les
dysfonctionnements malencontreux.

produits doivent étre utilisés dans une des conditions suivantes :

1. Conditions et plages de fonctionnement en dehors de celles données dans les catalogues, ou
utilisation du produit en extérieur ou dans un endroit ou le produit est exposé aux rayons du
soleil.

2. Installation en milieu nucléaire, matériel embarqué (train, navigation aérienne, véhicules, espace,
navigation maritime), équipement militaire, médical, combustion et récréation, équipement en
contact avec les aliments et les boissons, circuits d'arrét d'urgence, circuits d'embrayage et de
freinage dans les applications de presse, équipement de sécurité ou toute autre application qui
ne correspond pas aux caractéristiques standard décrites dans le catalogue du produit.

3. Equipement pouvant avoir des effets néfastes sur 'homme, les biens matériels ou les animaux,
exigeant une analyse de sécurité spécifique.

4. Lorsque les produits sont utilisés en systeme de vérrouillage, préparez un circuit de style double
vérrouillage avec une protection mécanique afin d'eviter toute panne. Vérifiez périodiquement le
bon fonctionnement des dispositifs.

x1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Regles générales relatives aux systemes.
ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Régles générales relatives aux systemes.
IEC 60204-1 : Sécurité des machines — Matériel électrique des machines.
(1ére partie : recommandations générales)
ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels - Sécurité.
etc.

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité/clauses de conformité

Le produit utilisé est soumis a la "Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité” et aux "Clauses de conformité".
Veuillez les lire attentivement et les accepter avant d'utiliser le produit.

Garantie limitée et clause limitative de responsabilité

1. Lapériode de garantie du produit est d'un an de service ou d'un an et demi apres livraison
du produit, selon la premiére échéance.*2)

Le produit peut également tenir une durabilité spéciale, une exécution a distance ou des
pieces de rechange. Veuillez demander l'avis de votre succursale commerciale la plus
proche.

2. En cas de panne ou de dommage signalé pendant la période de garantie, période durant
laquelle nous nous portons entierement responsable, votre produit sera remplacé ou les
piéces détachées nécessaires seront fournies.

Cette limitation de garantie sapplique uniquement a notre produit, indépendamment de
tout autre dommage encouru, causé par un dysfonctionnement de I'appareil.

3. Avant d'utiliser les produits SMC, veuillez lire et comprendre les termes de la garantie, ainsi
que les clauses limitatives de responsabilité figurant dans le catalogue pour tous les
produits particuliers.

%2) Les ventouses sont exclues de la garantie d'un an.
Une ventouse étant une piece consommable, elle est donc garantie pendant un an a compter de
sa date de livraison.
Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne prend pas en charge
l'usure du produit causée par I'utilisation de la ventouse ou un dysfonctionnement provenant
d'une détérioration d'un caoutchouc.

Clauses de conformité

1. L'utilisations des produits SMC avec I'équipement de production pour la fabrication
des armes de destruction massive (ADM) ou d'autre type d'arme est strictement
interdite .

2. Les exportations des produits ou de la technologie SMC d'un pays a un autre sont
déterminées par les directives de sécurité et les normes des pays impliqués dans la
transaction. Avant de livrer les produits SMC a un autre pays, assurez-vous que
toutes les normes locales d'exportation sont connues et respectées.

. Ce produit est prévu pour une utilisation dans les industries de fabrication.

A\Précaution

Le produit, décrit ici, est congu en principe pour une utilisation inoffensive dans les industries de fabrication.
Si vous avez l'intention d'utiliser ce produit dans d'autres industries, veuillez consulter SMC au préalable et
remplacer certaines spécifications ou échanger un contrat au besoin.

Si quelque chose semble confus, veuillez contacter votre succursale commerciale la plus proche.

/A\Précaution

Les produits SMC ne sont pas congus pour étre des instruments de
métrologie légale.

Les instruments de mesure fabriqués ou vendus par SMC n'ont pas été approuvés dans le cadre
de tests types propres a la réglementation de chaque pays en matiere de métrologie (mesure).
Par conséquent les produits SMC ne peuvent étre utilisés dans ce cadre dactivités ou de
certifications imposées par les lois en question.
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