Elektrischer Antrieb
Batterieloser Absolut-Encoder

C€

Ermoglicht den Neustart aus derletzien

Position nach der \Wiederherstellung der
Spannungsversorgung.

Einfacher Neustart nach W:ederherstellung
der Stromversorgung

Die Position des Antriebs wird vom Encoder gespeichert, auch
wenn die Spannungsversorgung abgeschaltet wird. Eine
Referenzierung des Antriebs ist nach

der Wiederherstellung der

Spannungsversorgung

nicht erforderlich.

Die BaugroBe 16 wurde hmzugefugt
® Spindelantrieb serie LEF

Erfordert keine Verwendung von Batterien. &

Geringerer Wartungsaufwand

Zur Speicherung der Positionsdaten werden keine Batterien
verwendet. Daher missen keine Ersatzbatterien gelagert
oder leere Batterien ausgetauscht werden.

Serie LEF 116E/LEY16E & SNC

P-EU21-4-DE




Elektrischer Antriecb Batterieloser Absolut-Encoder serie LEF[ 116E/LEY16E

Einfacher Neustart nach Wiederherstellung der Stromversorgung

Der am Motor montierte batterielose Absolut-Encoder (Absolutwertgeber) behélt die
Positionsinformationen jederzeit bei, unabhéngig davon, ob die Stromversorgung der Steuerung ein- oder
ausgeschaltet ist. Bei Wiederherstellung der Stromversorgung ist keine Referenzpunktfahrt erforderlich.

Batterieloser Absolut-Encoder

Ein Neustart kann von der letzten
Stopp-Position aus erfolgen.

Bestehende Ausfiihrung Referenzposition

Neustart nach
Stopp- Riickstellung zur

Position Ausgangsposition ’




Elektrischer Antriecb Batterieloser Absolut-Encoder serie LEF[ 116E/LEY16E

Dank der batterielosen Ausfuhrung des Encoders kann
der Wartungsaufwand reduziert werden.

Fir die Speicherung der Positionsdaten sind keine Batterien erforderlich. Daher missen keine
Ersatzbatterien gelagert oder leere Batterien recycelt und ausgetauscht werden.

\ Motor-Controller fir AC-Servomotor

LECSSD

Enthéalt eine Batterie




Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Elektrischer Antrieb
Serie LEF[ 116E

Typenauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
Batterielose Absolut-Encoder (SCh rittmotor 24 VDC) = Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

Axiale Motormontage
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Typenauswahl Serie LEFD 1 6E
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 vDC)

* Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in
. . . eine Richtung aufweist. Beachten Sie bei der Auswahl des Uberhangs die ,Berechnung des Fihrungslastfaktors*
ZUlaSS|geS dynam isches Moment oder verwenden Sie zur Bestétigung die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https:/www.smc.eu
-

Horizontal / Bodenmontage - Beschleunigung/Verzogerung — 1000 mm/s2 — — 3000 mm/s? Wandmontage Beschleunigung/Verzégerung — 1000 mm/s2 — — 3000 mm/s?

Richtung des Lastiiberhangs Richtung des Lastiiberhangs
m: Nutzlast [kg] m: Nutzlast [kg]
Me: Zulassiges dynamisches Moment [Nm] Me: Zulassiges dynamisches Moment [Nm]
L: Uberhang zum Lastmittelpunkt der Nutzlast [mm] L: Uberhang zum Lastmittelpunkt der Nutzlast [mm]
2000 2000
1500 1500
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X|3 = ] |¢|®
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Vertikale Montage Beschleunigung/Verzogerung —— 1000 mm/s2 — — 3000 mm/s?

Richtung des Lastiiberhangs

m: Nutzlast [kg]

Me: Zulassiges dynamisches Moment [Nm]

L: Uberhang zum Lastmittelpunkz der Nutzlast [mm]

i 1500
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O
2



Batterieloser Absolut-Encoder

Kugelumlaufspindel
Serie LEFS16E LeFs16 RoHS>

M
m

I Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

LEFS

H|16RIE[B]-1200] |N]K]-[R1][CD17T
06606 6060 0 o

0 Prazision 9 BaugréBe 6 Motoreinbaulage 9 Motorausfiihrung 6 Steigung [mm)]
— | Grundausfilhrung | 16 | — Gerade E Schrittmotor 24 VDC Symbol| LEFS16
H |Préazisionsausfiihrung R Rechts, parallel Batterieloser Absolut-Encoder A 10
L | Links, parallel B 5
6 Hub*!' [mm)] 0 Motoroption 9 Schutzband-Niederhalter
Hub Anm. — ohne — Standard
GréBe| Verwendbarer Hub B mit Motorbremse N laufrollengeflhrt (fettfrei)
. 50, 100, 150, 200,
20018 | 16 | 250,300, 350, 400,
450, 500
@ Bohrung fiir Passstift @ Antriebskabellange
Unterseite / ] Robotikkabel [m]
— | Gehauseseite Iill. — Ohne R8 8*3
B#2 Unterseite Geh&use B R1 15 RA 10*3
i M R3 3 RB 153
K |Cehausounterseite |_II. R5 5 RC 207
2 Bohrungen ‘ (Gehduseunterseite

’ Einzelheiten zu den Signalgebern finden Sie im Web-Katalog.

SVC
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Batterieloser Absolut-Encoder .
Kugelumlaufspindel Serie LEFS16E

m Controller
— ohne Controller
CLLIC] mit Controller
................... > C D17IT
Schnittstelle l l I ¢ Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel*
(Kommunikationsprotokoll/ Montage Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
Eingang/Ausgang) 7 Schraubmontage — ohne Stecker / Kabel —
8+ DIN-Schiene S gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™ CC-Link
E EtherCAT® = :
™ T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung Ver. 1,10
9 EtherNet/IP 1 /0-Kabel (15
P PROFINET Ein-Achscontroller abel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
- o 3 1/0-Kabel (3 m) .
D DeviceNet 5 /0-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP)
L 10-Link
M CC-Link Ver. 1,10
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)
«1 Bitte setzen Sie sich fir Hube, die nicht Standard sind, mit SMC in x5 Wahlen Sie ,—* fur alle Modelle auBer DeviceNet™,
Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. CC-Link oder Paralleleingang.
«2 Einzelheiten zur Montage finden Sie im Web-Katalog. Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,,T* fir DeviceNet™ oder CC-Link.
*3 Fertigung auf Bestellung Wéhlen Sie ,—,“ 1, ,3,“ oder ,5“ fir Paralleleingang.
#4 Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.
4 N
A Achtung Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.
[;E'g\’/l"\;ﬁ:mi Pr°_°t’_'_‘tkte] do durch die Kombination des eloktrisch Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
ie -Konformitat wurde durch die Kombination des elektrischen : .
Antriebs der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. und Anirieb korrekt ist.
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte
Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung abhéngig. Aus #1 Uberpriifen Sie die Modellnummer
diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile auf dem Typenschild des Antriebs.
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen Diese Nummer muss mit der des
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflillung der EMV-Richtlinie fur das Controllers tbereinstimmen.
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen iberpriifen. | | -
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] [ LEFS1 6EB'400 ] T
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut- | | (| ) .7
Encoder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der
Version V3.4 oder S3.4 oder hdher. Siehe Seite 39 fir Details. 1 _ )
-
[UL-konforme Produkte] e ] ] .
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen * Sl.ehe B?trlebsapleltung fur die Verwepdung der Produkte.
. ; . e Diese koénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdaten-
eingang
| ] LI )
Ausfithrung 0
===t
v
. JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O
Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
kompatibler Schrittmotor 24 VDC
Motor Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der .
Schrittdaten 64 Positionen
Versorgungs-
spannung 24 VDC

SMC 6
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Serie LEFS16E

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEFS16
Hub [mm]*! 50 bis 500
Nutzlast Horizontal 14 15
[kg]*2 Vertikal 2 4
max. 500 10 bis 700 5 bis 360
501 bis 600 — —
601 bis 700 — —
Axial | Hubbereich | o1 2is 800 - -
801 bis 900 — —
901 bis 1000 — —
1001 bis 1100 — —
a mede;ZnZ 1101 bis 1200 — -
2 [mms] Max. 500 10 bis 700 5 bis 360
t 501 bis 600 — —
; 601 bis 700 — —
2 Parallel |Hubbereich 701 b!s 800 — —
% 801 bis 900 — —
% 901 bis 1000 — —
= 1001 bis 1100 — —
2 1101 bis 1200 — —
§ max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
= Positionierwiederholgenauigkeit | Grundausfiihrung 10,02
[mm] Prézisionsausfiihrung +0,015 (Steigung H: +0,02)
Umkehrspiel [mm]*3 Gr“u.n'dausfii?rung max. 0,1
Prézisionsausfilhrung max. 0,05
Spindelsteigung [mm] 10 [ 5
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*4 50/20

Funktionsweise

Kugelumlaufspindel (LEFSL]),
Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSI])

Flihrung Linearflihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
MotorgréBe 28

. é Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC

=

3'% Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)

%% Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

i 8| Leistungsaufnahme [W]*5 22

& Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W]*6 18

Max. momentane Leistungsaufnahme [W]*7 51

g « | Ausfiihrung*® spannungsfreie Funktionsweise

S & | Haltekraft [N] 20 39

2:‘5 Leistungsaufnahme [W]*° 2,9

2= Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

O
2

#2

+3

*4

%5

#6

*8
9

Bitte setzen Sie sich fiir Hiibe, die nicht Standard
sind, mit SMC in Verbindung, da diese als
Sonderbestellung gefertigt werden.

Die Geschwindigkeit &ndert sich entsprechend
der Nutzlast. Beachten Sie das
,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm
(Leitfaden)” auf Seite 3.

Wenn die Kabellange 5 m tberschreitet, nimmt
der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.

Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels
Fallversuch sowonhl in axiale als auch in vertikaler
Richtung zur Gewindespindel ist keine
Fehlfunktion aufgetreten. (Der Versuch erfolgte
mit dem Antrieb in der Startphase)
Vibrationsfestigkeit: Bei einem Test im Bereich
von 45 bis 2000 Hz trat keine Fehlfunktion auf.
Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch
in vertikaler Richtung zur Gewindespindel
durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem
Antrieb in Startphase.)

Die Leistungsaufnahme (einschlieBlich
Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (einschlieBlich Controller) gilt,
wenn der Antrieb in Position gehalten wird.

Die maximale momentane Leistungsaufnahme
(einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb
in Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

Nur mit Motorbremse

Far einen Antrieb mit Motorbremse muss die
Leistungsaufnahme der Motorbremse
hinzugerechnet werden.



Batterieloser Absolut-Encoder .
Kugelumlaufspindel Serie LEFS16E

Abmessungen: axialer Motor

LEFS16
—— Anschluss —
15
+0.025. . L
nx@ 3.5 3H9 (7o) Tiefe 3 Bremskabel ﬁ
< 233 o
238 N
3 - - - = —t '
7 100 Motorkabel
D x 100 (= E) F
B 8
L (2.4)
7.1 (37) A (Schlittenverfahrweg) 37 (117.5) 40
(41) [39] _ Hub _ 39 (41) 65 _2_7—
412] [Referenzposition] Referenzposition “lem ‘
i Il H J I8 1 1 1] ‘ \E{ ° ‘ ;
Motorkabel (L&nge =~ 250) ] & Y
ot o TN
ol < 55 M4 x 0.7
. Motorkabel (L&nge = 250) Gewindetiefe 7
mit Motorbremse (Erdungsanschluss )
(161.5) 65
(72) Bremskabel (Lange = 250)
@ 3H9 (39 Tiefe 3 0
Bezugsebene fiir 4 xM4 x0,7 24
Gehausemontage Gewindetiefe 6,4 <~
AN . .. .. &
{E B B B B 1 I N
r:y ry = l%__ “_
0
% 3l 3H9 (5%%°) Tiefe 3
Abmessungen [mm]
L
alls ohne Motorbremse | mit motorbremse A g6 n D E F
50 254,5 298,5 56 130 15
100 304,5 348,5 106 180 4 —_ —
150 354,5 398,5 156 230
200 404,5 448,5 206 280
250 454,5 498,5 256 330 g 2 2oy
300 504,5 548,5 306 380 8 3 300 40
350 554,5 598,5 356 430
400 604,5 648,5 406 480
450 654,5 698,5 456 530 10 4 400
500 704,5 748,5 506 580 12 5 500

O
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Serie LEFS16E

Abmessungen: axialer Motor

LEFS16

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)

@ 3H9 (5°%°) Tiefe 3 @ 3H9 (*5.°%°) Tiefe 3
G H
Abmessungen [mm]
Passstiftoohrung: K
Hub G H
50 25

100 80

150

200
—550 | 180

300 50
— 350 | 280

400
—as0 |

500 480
9

N




Batterieloser Absolut-Encoder

Kugelumlaufspindel Serie LEFS16E

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS16R
B 8
D x 100 (= E) F
+0.025, —.
100 3H9 (o) Tiefe 3
nx@ 35
Y
<
< b
2]
]
L
Einbaulage des Motors 7.1..(87) A(Schlittenverfahrweg) 37 295
Links, parallel (41) [39] Hub 39 [(41)] 40
95.7 @) 2] Referenzposition] Referenzposition, |l <2 [4] (52.5) 27
® 1 ! : * - —F
NI o o] =
" e & —b = Q 3
3l © M4 x 0.7
Einbaulage des Motors 5.5 Gewindetiefe 7
(Erdungsanschluss )
Rechts, parallel Motorkabel (L&nge = 250) (2.4) 96 (2.4) s
95.7 65 80
= ‘
o s S
“ 3
e, - Bezugsebene fiir Gehdusemontage @ 3H9 (*g'°25)Tiefe 3 -
' . - ; — 9
O O ©
fH _ | ©
. ' ¥
Te]
3| © 3H9 (§°%°) Tiefe 3
124,
4xM4x0,7 40
— Anschluss Gewindetiefe 6,4 -
15
" mit Motorbremse
[edm]
Bremskabel A, Q 65 (2.4) 141 (2.4)
I 125
Motorkabel % g
24 Motorkabel (L&nge =~ 250)
LXK ]
Bremskabel (Lange = 250) H—
® 0 & _'
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E F
50 166,5 56 130 15
100 216,5 106 180 4 — —
150 266,5 156 230
200 316,5 206 280
250 366,5 256 330 6 2 200
300 416,5 306 380 40
350 466,5 356 430 8 3 300
400 516,5 406 480
450 | 5665 | 456 | 530 | ° | 4 | 40
500 616,5 506 580 12 5 500
10
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Serie LEFS16E

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS16R

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)

D

2

52

(s2)
8 3H9 (*3°%) Tiefe 3 @ 3H9 ("5%%°) Tiefe 3
H
Abmessungen [mm]
Passstiftbohrung: K
Hub G H
50 25

100 80

150

200
—250 | 180

300 50
—350 | 280

400
450 | 0

500 480

11
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Batterieloser Absolut-Encoder

Riemenantrieb
Serie LEFB16E LerB1s

Bestellschliissel

-1500

NI K- F:g CD17T
Einzelheiten zu den Controllern
finden Sie auf der nachsten Seite.

0 BaugroBe 9 Motorausfiihrung 9 Aquivalente Steigung [mm] 6 Hub*' [mm]
- Schritimotor 24 VDC T ] 48 T e Anm.
Batterieloser Absolut-Encoder GroBe Verwendbarer Hub
300 bis
1000 16 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

6 Motoroption 0 Positionierstiftbohrung @ Antriebskabellange
- ohne Unterseite / Robotikkabel [m]
B mit Motorbremse — | Gehéusseite I_!!. — ohne R8 8*3
B*2 Unterseite Gehéuse B R1 15 RA 10"3
) ) R3 3 RB 15%3
@ Fettauftrag (Dichtbandteil) K | Gehéuseunterseite R5 5 RC 50%3
— Mit 2 Bohrungen Gehéuseunterseite
N Ohne (Rollenspezifikation)

Der Riemenantrieb kann nicht fir vertikale Anwendungen verwendet werden.

’ Einzelheiten zu den Signalgebern finden Sie im Web-Katalog.

13
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Batterieloser Absolut-Encoder

9 Controller

ohne Controller
mit Controller

cOiO

Riemenantrieb Serie LEFB16E

Schnittstelle l l

® Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*>

(Kommunikationsprotokoll/ Montage Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
Eingang/Ausgang) 7 Schraubmontage = Ohne Steck_er /.Kabel —

E EtherCAT® 8*4 DIN-Schiene S Gerader !(ommunlkahonssteck_er DeylceNetTM
9 EtherNeyIP™ T Kommunikationsstecker, T-Verzweigung CC-Link Ver. 1,10
P PROFINET Ein-Achscontroller 1 /O-Kabel (1,5 m) Paralleleingang
D DeviceNet™ 3 I/O-Kabel (3 m) (NPN)
L 10-Link 5 I/O-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP)
M CC-Link Ver. 1,10
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

«1 Bitte setzen Sie sich fir Hube, die nicht Standard sind, mit SMC in
Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

x2 Einzelheiten zur Montage finden Sie im Web-Katalog.

*3 Fertigung auf Bestellung

#4 Die DIN-Schiene ist nicht im Lieferumfang enthalten. Bitte separat bestellen.

x5 Wahlen Sie ,—" fUr alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,T* fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—,“ 1, ,3,“ oder ,5“ fir Paralleleingang.

AAchtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitéat wurde durch Kombination des elektrischen
Antriebs der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet.

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

[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-
Encoder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der
Version V3.4 oder S3.4 oder hoher. Siehe Seite 39 flr Details.

[UL-konforme Produkte]
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

-
Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

«1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf
dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des
Controllers lbereinstimmen.

LEFB16ET-500 ‘

* ~
- ! J
# Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung der Produkte.
Diese koénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

O

SVC

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdaten-
eingang
s | | k | )
Ausfithrung :
===t
Jd ]
. JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1 JXC61
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
LD Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Parallel-I/O
kompatibler Schrittmotor 24 VDC
Motor Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der .
Schrittdaten 64 Positionen
Versorgungs- 24 VDC
spannung
14



Serie LEFB16E

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Leistungsaufnahme [W]*”

Modell LEFB16
Hub [mm]*! 300, 500, 600, 700800, 900, 1000
7}
_@ Nutzlast [kg]*2 [ horizontal 1
£ [ Geschwindigkeit [mm/s]*2 48 bis 1100
; max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
'g Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,08
.3 Umkehrspiel [mm]*3 max. 0,1
% aquivalente Steigung [mm] 48
S | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*4 50/20
%’ Funktionsweise Riemen
§ Fiihrung Linearflihrung
= Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
$ | MotorgréBe (128
8 | Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC
:.x: Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)
'g,_ Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
@ | Leistungsaufnahme [W71*° 24
S | Standby-Leistungsaufnahme im
£ | Betriebszustand [W]*® 18
< | max. momentane

Ausfiihrung*8

spannungsfreie Funktionsweise

Technische Daten
Motorbremse

Haltekraft [N] 4
Leistungsaufnahme [W]*° 2,9
Nennspannung [V] 24 VDC +£10 %

15
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#1

#2

%3
#4

#5

*6

*7

*8
*9

Bitte setzen Sie sich flr Hibe, die nicht
Standard sind, mit SMC in Verbindung, da
diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Die Geschwindigkeit &ndert sich je nach
Ausfuihrung von Controller/Endstufe und der
Nutzlast. Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-
Nutzlast-Diagramm (Leitfaden)“ auf Seite 3.
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt
der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.

Der elektrische Antrieb kann nicht fir vertikale
Anwendungen verwendet werden

Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs
mittels Fallversuch sowohl in axiale als auch
vertikaler Richtung zur Gewindespindel ist
keine Fehlfunktion aufgetreten. (Der Versuch
erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase)
Vibrationsfestigkeit: Bei einem Test im Bereich
von 45 bis 2000 Hz trat keine Fehlfunktion auf.
Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als
auch in vertikaler Richtung zur Gewindespindel
durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem
Antrieb in Startphase.)

Die Leistungsaufnahme (einschlieBlich
Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (einschlieBlich Controller) gilt,
wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der
Einstellposition angehalten wird.

Die maximale momentane Leistungsaufnahme
(einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb
in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

Nur mit Motorbremse

Fir einen Antrieb mit Motorbremse muss die
Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse
hinzugerechnet werden.



Batterieloser Absolut-Encoder
Riemenantrieb

Abmessungen: Riemenantrieb

Serie LEFB16E

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

LEFB16
nx035 3H9 (0°*°) Tiefe 3
<
®
3
[©]
150 8
D x 150 (= E) 20
B
L (1.5) 40
7 (92) A (Schlittenverfahrweg) 37 53.5 N 65 27
(96) [94] Hub 39[(41)]. — |
4[2] Referenzposition] Referenzposition || 2 [4] T I[]j; ‘
] Motorkabel i
g (Lange = 250)
15 1 1 1 7
~
@ © P
a
8l 5.5 Schraube zur Einstellung der
mit Motorbremse 11.7 Riemenspannung
(M3: Schlusselweite 2,5)
Motorkabel
(Lange = 250) M4 x 0,7 Gewindetiefe 7
5 65 (Erdungsanschluss )
ol
T1] %
| | Bremskabel
3 (Lange = 250)
= Anschluss
= 15
©3H9 (5% Tiete 3 —"2) Bremskabel [[=al]
40 228 N
4 x M4 x0,7
Bezugsebene fiir Gehdusemontage Gewindetiefe 6,4 <24 - ‘
4 X
fﬁ Z 2 ! Motorkabel _|f;
|
e - = sl Pl !
[}
sl ©ll.o8Ho (5°%)Tiete 3 24
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E
300 495 306 435 6 2 300
500 695 506 635
600 795 | 606 | 735 | ° | 4 | 6°
700 895 706 835 12 5 750
800 995 806 935
900 1095 906 | 1035 14 6 900
1000 1195 1006 | 1135 16 7 1050
16
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Serie LEFB16E

Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB16

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)

@ ©
(e
8 ||| | @ 3H9 (5%%°)Tiefe 3 @ 3H9 (*5%) Tiefe 3
G
Abmessungen [mm]
Hub Passstlftbé)hrung: K
300 280
500
600 | 580
700 730
800
— 900 | 880
1000 1030
17
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Serie LEY16E

Typenauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
Schrittmotor 24 VDC, batterielose Absolut-Encoder

Alle nicht genannten Angaben entsprechen denen des
Standardproduktes.
Siehe Web-Katalog flr Details.

Horizontal Vertikal
LEY16LIE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEY16LIE
40 | | | 10
35 Steigung 2,5: LEY16EC ‘
8 j==a Steigung 2,5: LEY16EC
30 1 \
(Y R
- 25 \- - — \
o 23 % Steigung 5: LEY16EB 2
5 20 . =
‘_gf 1; \I-“\ § Ahmmm \‘. ateigung 5: LEY16EB
z | i . =z LY
10 Steigung 10: LEY16EA 1 -
6 G 2 A< | Steigung 10: LEY16EA
5 I N ‘\\ ‘I Seo
0 = 1 0 1
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit [mm/s]

Kraft-Umrechnungsdiagramm (Orientierungshilfe)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Grenzwerte fiir Schubkraft und Schwellenwert
im Verhéltnis zur Schubgeschwindigkeit

LEY16LIE
160 Modell T Ay Schubgeschwindigkeit Schubkraft
o . | | \ P gung [mm/s] (Einstellwert der Schubkraft)
| SEEy e EAAkiEy i LEY160E A/BIC 21 bis 50 45 bis 65 %
120 Steigung 5: LEY16EB > ;
100 - | / . !
T go|>telgung 10: LEVIGEA <3 o Einstellwerte fur vertikal aufwérts
— 1 -
T 60 i/ D : gerichtete Schubanwendungen
X 40 — ‘S__J:__/——i Modell LEY160IE
20 H Min. 20 % ' C Steigung A B C
0 1 1
o 10 20 30 40 50 60 (] 70 Nutzlast [kg] ! 19 8
Einstellwert der Schubkraft (%) Max. 65 % Schubkratft 65 %
Umgebungs- Einstellwert . " Kontinuierliche
temperatur Schubkraft (%) Al L () Schubzeit [min]
max. 30 °C max. 65 100 —
max. 40 100 —
o 50 30 max. 45
e 60 18 max. 15
65 15 max. 10
18
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder

Serie LEY16E Levie

Bestellschliissel

LEY 16

M
m

Y 6

Einbaulage des
Motors: Oben parallel

Motoreinbaulage: Axial

30

R1

CD17T

o o

EB
00

0 BaugréBe 9 Motoreinbaulage

o

C
600 o©

9 Motorausfiihrung

®

Einzelheiten zu den Controllern
finden Sie auf der néchsten Seite.

6 Spindelsteigung [mm)]

Ausrichtung des Motorgehiuses E Schrittmotor 24 VDC Symbol LEY16
Symbol | Motoreinbaulage | Ausrichtung des Motorgehauses Batterieloser Absolut-Encoder A 10
— |oben parallel — B 5
D1 links C 2,5
D2 axial rechts
D3 oben
D4 unten
e Hub*' [mm] 6 Motoroption+? 0 Kolbenstangengewinde
Hub Anm. C Mit Motorabdeckung — |Kolbenstangen-Innengewinde
GroBe Verwendbarer Hub W | Mit Motorbremse/-abdeckung Kolbenstangen-AuBengewinde
30 bis 300, 16 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 M (1 Kolbenstangenmutter ist im
Votor f Lieferumfang enthalten)
e Montage*® e Antriebskabellange
. Einbaulage des Motors Robotikkabel [m]
Symbol Ausflihrung oben parallel|  axial — ohne R8 8*®
_ Igewindebohlrunglen beidseitige/ PS P 2:13 1 g EQ 1(5):
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung RS : RC 2075
L FuB o —
F Flansch vorne @+ [ ]
G Flansch hinten (] —
D Gabelbefestigung* [ —
19
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder Serie LEY1 6E

@ Controller
= ohne Controller
ctitl mit Controller
................. > C D117IT
SChnittsteIIel l I ® Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel*®
(Kommunikationsprotokoll/ Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnitistelle
Eingang/Ausgang) 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel —
E EtherCAT® 8+ DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
9 EtherNet/IP™ T Kommunikationsstecker, T-Verzweigung CC-Link Ver. 1,10
P PROFINET Ein-Achscontroller 1 /O-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
: ™ 3 1/0-Kabel (3 m) .
D DeviceNet 5 /O-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP)
L 10-Link -
M CC-Link Ver. 1,10
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

+1 Bitte setzen Sie sich fur Hibe die nicht Standard sind, mit SMC in
Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

%2 Wird "mit Motorbremse/Motorabdeckung bei der Motoreinbaulage
"oben parallel" ausgewéhlt, wird das Motorgeh&use bei einem Hub
50mm am Kolbenstangenende (berstehen. Achten Sie daher beim
Anbau von Werkstlicken darauf.

*3 Befestigungselemente werden mitgeliefert (nicht montiert).

x4 Bei Montage der Ausflihrung mit Gabelbefestigung den Antrieb
innerhalb des folgenden Hubbereichs verwenden.
- LEY16: max. 100mm

+5 Die Ausflihrung mit Flansch vorne ist fir LEY 16 mit Hiben bis 50 mm
und der Motoroption ,Mit Motorbremse/Motorgeh&use nicht verflgbar.

«6 Fertigung auf Bestellung

%7 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

«8 Wahlen Sie ,—" fir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,T* fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—,“ 1, ,3,“ oder ,5“ fir Paralleleingang.

/A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs
der Serie LEY und des Controllers der Serie JXC getestet.

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

[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-
Encoder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der
Version V3.4 oder S3.4 oder héher. Siehe Seite 39 fir Details.

[UL-konforme Produkte]
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination
aus Controller und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

#1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf
dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des
Controllers lbereinstimmen.

LEVI6EB-100 | .-

#1 .
\_ J
# Siehe Betriebsanleitung flr die Verwendung der Produkte.
Diese koénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

O

SVC

EtherCAT® EtherNet/IP™ | PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Schrittdaten-
- eingang
| | k |
Ausfiihrung ;
===t
A Z
. JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-//O
Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
. Schrittmotor 24 VDC
LA Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der -
Schrittdaten 64 Positionen
Versorgungsspannung 24 VDC
20




Serie LEY16E
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 vDC)

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encodiere

Funktionsweise

Kugelumlaufspindel + Riemen (LEY0OJ),
Kugelumlaufspindel (LEYID)

Modell LEY16LIE
Nutzlast|horizontal (3000 [mm/s2]) 6 17 30
[k‘;]z* as (2000 [mm/s?]) 10 23 35

@ vertikal | (3000 [mm/s2]) 2 4 8

§ Schubkraft [N]*2*3*4 14 bis 38 27 bis 74 51 bis 141
'E' Geschwindigkeit [mm/s]** 15 bis 500 8 bis 250 4 bis 125
: max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000

- | Schubgeschwindigkeit [mm/s]*5 max. 50

§ Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02

& | Umkehrspiel [mm]*® max. 0,1

2 | Spindelsteigung [mm] 10 [ 5 [ 2,5
& | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*7 50/20

£

o

o

[t

Leistungsaufnahme [W]*10

Fiihrung Gleitlager (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

s MotorgréBe 28

S | Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC

§ Encoder Batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung)

S | Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

& | Leistungsaufnahme [W]*8 23

% Stan.dby-Leistungsaufnahme im 16

2 | Betriebszustand [W]*°

% max. momentane 43

§ | Ausfiihrung*!! spannungsfreie Funktionsweise

% 5| Haltekraft [N] 20 39 78
£35| Leistungsaufnahme [W]*'2 2,9

8= Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

21
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x1 Horizontal: Der Maximalwert der Nutzlast. Eine
externe Fiihrung ist notwendig, um die Last zu
stltzen (Reibungskoeffizient der Fihrung: 0,1
oder weniger). Die tatséchliche Nutzlast und
die Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich je nach
dem Zustand der externen Flhrung. Die
Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast.
Siehe , Typenauswahl“ auf Seite 18.
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhangig von
der Nutzlast. Siehe ,Typenauswahl” auf Seite 18.
Die Werte in (') geben die Beschleunigung/
Verzdgerung an.
Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s2].
%2 Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20 % (v. E.).
%3 Die Schubkraftwerte fir LEY16[JE betragen 20 %
bis 65 %.
Die Schubkraftwerte sind von der
Einschaltdauer und der Vorschubgeschwindigkeit
abhéngig. Beachten Sie die Angaben zur
»Typenauswahl“ im Web-Katalog.
x4 Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach
Kabellange, Last und Anbaubedingungen
variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m
Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu
10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)
x5 Die zuléssige Geschwindigkeit fur den
Schubbetrieb. Wird eine Last im Schubbetrieb
bewegt, darf die Kraft den Wert der max.
vertikalen Nutzlast nicht Uberschreiten.
#6 Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
«7 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs
mittels Fallversuch sowohl in axiale als auch in
vertikaler Richtung zur Gewindespindel ist
keine Fehlfunktion aufgetreten. (Der Versuch
erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im
Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch
wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler
Richtung zur Gewindespindel durchgefihrt. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
«8 Die Leistungsaufnahme (einschlieBlich
Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (einschlieBlich Controller) gilt,
wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der
Einstellposition angehalten wird. AuBer
wahrend des Schubbetriebs
10 Die maximale momentane
Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller)
gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser
Wert kann flr die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
%11 Nur mit Motorbremse
#12 Fur einen Antrieb mit Motorbremse muss die
Leistungsaufnahme fir die Motorbremse
hinzugerechnet werden.

e

©
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Serie LEY16E

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 vDC)

Abmessungen: Oben paralleler Motor

— Anschluss —

Motorkabel
24

| Einzelheiten zur Form des Motorgehé&uses finden Sie auf Seite 24.

6 x MO Gewindetiefe MR
@ XA H9 Tiefe XA

Ansicht XX

£ Z { —-1
_ _ _ _ D
[11]
T i ? % x -
= Y] g XA Ho XA
_): - - - P '
MD Ansicht XX
MC
ML ML + Hub (MB)
o
Yol
B
Motorkabel (2 x @ 5) %
©
©
Q
O
4 x 01 Gewindetiefe R Xs x
7] -
/[ ¥
7
— Cex & &
/ Referenzposition*? _ . _ IR
© © [Hubende] ] & oo
Verfahrbereich*! *0\
- 1 X
2 —-T ©
: = - A= - - - - +H—E B - =
- > ] ») (@
© < o L 9 el
Q +
M =} Schliisselweite K* Y M
S Hub L B + Hub EH
Hubende A + Hub
[Referenzposition]*®
#1 Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange bewegen kann, wenn diese zurlick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher,
dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstlicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des elektrischen Zylinders behindern.
%2 Position nach Ruckkehr zur Referenzposition
*3 [ ] wenn sich die Richtung der Referenzposition geandert hat
x4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes (CIK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
[mm]
| Hubbereich Xz
GroBe (o A B |(C|D|EH| EV H J|K| L M O1 R|S| T T2(U| V Ohne Mit Y
Verriegelung | Verriegelung
10 bis 100 101 |90,5
16 701 bis 300 121 1105 10|16 |34 |34,3|M5x 0,8/ 18|14 |10,5|25,5|M4x0,7| 7 |35]| 90,5 | — |0,5| 28 100,5 1455 |22,5
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
GroBe H”t(’m'c" MA|MB |[MC|MD |[MH|ML| MO |MR|XA|XB
10 bis 35 17 23,5 40
16 [40bis100| 15 | 35,5 | 32 | 31 23 M4x0,7 | 55| 3 4
105 bis 300 62 | 46 60
23

O
2



Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder Serie LEY1 6E

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

Abmessungen: Oben paralleler Motor

A
mit Motorgehduse: LEY1 GEE-DC

o
0
N
@
(o]
f=4
E
o]
S X2
N4
1]
L
1]

mit Motorbremse/Motorgehause: LEY1 6ECB:-|:IW

Kabelldnge: 250
Kabelldnge: 350

Anschluss
X2 15

Bremskabel - E}»

Motorkabel

20

SMC 24

O



Serie LEY16E

Abmessungen: axialer Motor

6 x MO

Einzelheiten zur Form des Motorgeh&uses finden Sie auf Seite 26.

— Anschluss —

Motorkabel
24

@ XA H9 Tiefe XA

Gewindetiefe MR |

T . . i . ] § : H
= | | | ‘
_;‘_Q_. - %
MD Ansicht XX
MC
A ML + Hub
o
o
®| 1
o © H Gewinde-
()] .
5 tiefe C
Kolbenstangen- 3
Betriebsbereich"! ] Motorkabel (2 x @ 5)
Referenzposition*? >4 N
[Hubende] =
[@az] = =
B 5 e E E Y - = i
— - ik Y
= \
I Vo
Schliisselweite K*#
CcL Schltsseluete K of M
Hub L B + Hub Y X2 4% 01
A +Hub Gewindetiefe R ESH
Hubende
[Referenzposition]
Ansicht XX
«1 Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange bewegen kann, wenn diese zuriick zur Referenzposition verfahrt.
B Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im
/ Umfeld elektrischen Zylinders behindern.
g x2 Position nach Ruckstellung zur Referenzposition
XA Ho XA *3 [ ] wenn sich die Richtung der Referenzposition geandert hat
! x4 Die Richtung des Kolbenstangenendes (LK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
x5 Die Abmessungen des Motorgehauses finden Sie auf Seite 26.
[mm]
. .| Hubbereich A Xz
GroBe (mm) Ohne Nit B |[C|CL|CV|D EH|EV H JIK|L | M O1 |R{S| T |T2| U /[ Ome w | Y
Vigrriggelung | Verriegelung Verriegelung | Verriegelung
30 bis 100 (186,5 [231,5 94 5 M4 x *5
16 105 bis 3002065 2515 | 114 10| —| — | 16|34 |34,3| M5x0,8 |18|14|10,5|25,5 0.7 7 1351355 | — 0,5 82 127 |26
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
GroBe H“t(’:]f:)*"’h MA |MC|MD |[MH|ML| MO |MR|XA|XB
10 bis 35 17 23,5 40
16 [40bis100| 15 | 32 | 31 23 M4x0,7 | 55| 3 4
105 bis 300 62 | 46 60
25
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Batterieloser Absolut-Encoder .
Elektrischer Zylinder Serie LEY1 6E

Abmessungen: axialer Motor

A
mit Motorgehéuse: LEY1 6DI:|E8-DC

Kabellange: 250

N |
= = = = & - [
L B + Hub Y X2
A + Hub
. . A Kabellange: 350
mit Motorbremse/Motorgehause: LEY16DLIEB-[ W
C
X2 Kabellange: 250
Anschluss
15
Bremskabel o I
Ausrichtung des Motorgehéduses Motorkabel S
Kabelanschluss: rechts |
; 24
D1
Ausrichtung des Motorgehduses (')
Ds ) { D4 | Montage- D1 35,5
Montage- -1+ flach ®)
flé'::heg S . Dz 35,5
g Q Ds 48,3
D4 40,2
26
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Serie LEY16E
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 vDC)

Abmessungen
-
A
Kolbenstangen-AuBengewinde: LEY16[1B-[ 1L 1M
Schliisselweite K C
=
=
Q S
Q
Schliisselweite B1 Hi
C1
L2
L1
[mm]
= * Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und Befestigungselement entnehmen Sie dem Web-Katalog.
GroBe| Bi Ci |OD| Hi K L L MM * Beachten Sie die VorsichtsmaBnahmen zur ,Handhabung” im Weg-Katalog, wenn Sie
16 13 12 16 5 14 |245]| 14 | M8x1.25 Endbefestigungselemente wie z. B. Kniehebel oder Werkstlicke montieren.

* Die Abmessung von L1 entspricht der Referenzposition.
An dieser Position, 2 mm am Ende.

A
FuBbefestigung: LEY1 GDDE-DDDL

Einzelheiten zur Form des Motorgeh&uses finden Sie auf Seite 24.

N
LT ( ; 11
(=
LL L —
] f
H g L8 >
i H > I -
| === L 3
— AT
oox] Ly Y| |X
LS + Hub 4xQLD
A + Hub
Montage nach auBen ]
e
Im Lieferumfang enthaltene Teile:
- FuBbefestigung SRS
- Gehauseschraube X[ LY
LS + Hub LS+
FuB [mm]
GroBe H“t}*r?ner;‘j"’h A | LS |[LSi|LL|LD|LG|LH|LT|LX|LY|[LZ| X |Y
10 bis 100 | 106,1 76,7
16 - 16,1 54 | 66 | 28 | 24 | 23 | 48 |40,3| 62 | 9,2 | 58
101 bis 300 | 126,1 96,7

Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
= Die Abmessung A entspricht der Referenzposition. An dieser Position, 2 mm am Ende.

27

O
2



Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer Zylinder Serie LEY1 6E

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

Abmessungen
A
Flansch vorne: LEY16EB-LILILIF Flansch hinten: LEY16EB-LILILIG
C C
0
-
> e raz :
©@ 1@
T
FX 2x @ FD FT Im Lieferumfang enthaltene Teile
2x@FD FZ - - Flansch
- Gehauseschraube
Flansch vorne/hinten [mm]
GroBe| FD | FT | FV | FX | FZ | LL | M
16 | 6,6 8 39 | 48 | 60 | 25 | —
Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt)
A
Gabelbefestigung: LEY16EB-LILILID Im Lieferumfang enthaltene Teile
C - Gabelbefestigung
- Gehauseschraube
- Bolzen fir Gabelbefestigung
- Sicherungsring
cT # Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und
= > o CB g agcb Befestigungselement entnehmen Sie dem Web-Katalog.
Bohrung H10 .
5 \ 5 | L /weledo Gabelbefestigung [mm]
i 1€ i | — Groe| UOPereC A | cL | cB|cCD|CT
Q| [1© ! (mm)
CX %4 ‘ ICU] 16 [10bis100| 128 119 | 20 | 8 5
o, L CW| | RR
€z 5 CL + Hub Hubbereich
A + Hub GroBe ) CU|CW | CX|[CZ| L |RR
16 |10bis100| 12 | 18 | 8 | 16 [10,5| 9

Material: Gusseisen (lackiert)
# Die Abmessungen A und CL entsprechen der
Referenzposition. An dieser Position, 2 mm am Ende.
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Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

Elektrischer Antrieb/mit Fiihrungsstange

Serie LEYG16E
Typenauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Horizontal Vertikal
LEYG1 GMDE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG1 GNDE
40 . | ‘ 10
o5 | Stelgung 25: LEYG 6'EC
P
Steigung 2,5: LEYG16EC
30 \ 7.5 m=
\ )
_. 25 L - m _ iy
2 Sg Steigung 5:LEYG16L EB 2 5 \
P 7} Y
: X N N \ Steigung 5L EYG16\'EB
5 XY 5 35p===Al
z 10 L. z NN
Steigung 10: LEYG16"EA \ ,
g %ﬁ:\ gung G161 1.5 \‘ ‘\\ Steigung 10: LEYG16"EA
. ~
0 I sx 0 I Ss
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit [mm/s]

Diagramm der Kraftumwandlung (Orientierungshilfe)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEYG16)'IE
160 1 | |
140 Steigung 2,5: LEYG16)'EC v
| | 1
120 = Steigung5: LEYG16EB = !
= 100 . i | i
£ g Stigng 10 LEYG16YEA 1< :
“é —1
~ 60 .
40 — j//’.:
20 [ Min. 20 % > '
0 N
0 10 20 30 40 50 60 70
Einstellwert der Schubkraft (%) Max. 65 %
Umgebungs-| Einstellwert der : o Kontinuierliche
temperatur Schubkraft (%) Einschaltdauer (%) Schubzeit [min]
max. 30 °C max. 65 100 —
max. 40 100 —
o 50 30 max. 45
e 60 18 max. 15
65 15 max. 10

O

Grenzwerte fir Schubkraft und Schwellenwert im

Verhéltnis zur Schubgeschwindigkeit

Schubgesch- Schubkraft
Modell Steigung windigkeit (Einstellwert der
[mm/s] Schubkraft)
LEYG16YE A/BIC 21 bis 50 45 bis 65 %
Grenzwerte fir vertikal aufwarts
gerichtete Schubanwendungen
Modell LEYG16YE
Steigung A B (o]
Nutzlast [kg] 0,5 1 2,5
Schubkraft 65 %
30




Batterieloser Absolut-Encoder

Mit Fuhrungsstange
Serie LEYG16E Levcis

Bestellschliissel

0 BaugréBe

LEYG 16

9 Fiihrungsart

E B|-50

C-R1

M
0o

66 o

9 Einbaulage des Motors/

o o©

CD17T

o

Einzelheiten zu den Controllern
finden Sie auf der nachsten Seite.

6 Motorausfiihrung

M Gleitfiihrung Ausrichtung des Motorgehduses E Schrittmotor 24 VDC
L Kugelftihrung Symbol| Einbaulage des Motors | Ausrichtung des Motorgehauses Batterieloser Absolut-Encoder
— | oben parallel —
D1 links
D2 . rechts
D3 axial oben
D4 unten
e Spindelsteigung [mm] @ Hub*2*3[mm] o Motoroption*4
Symbol LEYG16 Hub Anm. C Mit Motorabdeckung
A 10 GroBe Verwendbarer Hub W | Mit Motorbremse/-abdeckung
B 5 30 bis 200 16 30, 50, 100, 150, 200
C 2,5
e Antriebskabelldnge
Robotikkabel [m]
— Ohne R8 8+%5
R1 1,5 RA 10%5
R3 3 RB 15%5
R5 5 RC 20%5
Einzelheiten zu den Signalgebern finden Sie im Web-Katalog.
Verwendung von Signalgebern fiir die Ausfithrung mit Flihrungsstange der Serie LEYG
* Die Signalgeber von der Vorderseite einfihren.
¢ Die Signalgeber kdnnen nicht auf Héhe der Fiihrungshaltung befestigt werden.
* Bei der Verwendung von Signalgebern an der Seite der Kolbenstange, wenden Sie sich an SMC.
31
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Batterieloser Absolut-Encoder

QController

ohne Controller
mit Controller

cOiO

Schnittstellel l

Mit Fiihrungsstange Serie

LEYG16E

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

® Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*”

(Kommunikationsprotokoll/ Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
Eingang/Ausgang) 7 Schraubmontage = Ohne Steckt_ar /_Kabel —

E EtherCAT® 86 DIN-Schiene S Gera(jer _Kommumkatlonssteckgr DeylceNetTM
9 EtherNet/|IP™ T Kommunikationsstecker, T-Verzweigung CC-Link Ver. 1,10
P PROFINET Ein-Achscontroller 1 /O-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)
D DeviceNet™ 3 /O-Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
L 10-Link 5 1/0-Kabel (5 m)
M CC-Link Ver. 1,10
5 | Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)

1 Wenn [M: Gleitlager] ausgewé&hlt wird, betragt die maximale Geschwindigkeit
der Fuhrung [A] 400 mm/s (ohne Last, horizontale Montage). Die
Geschwindigkeit ist auch bei einer Horizontal-/Momentlast begrenzt.
Beachten Sie die Angaben zur ,Typenauswahl“ im Web-Katalog.

%2 Bitte setzen Sie sich fur Hibe, die nicht Standrad sind, mit SMC in
verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

%3 Es gibt Einschrankungen fiir die BaugréBe 16 und oben parallel
montierten Motor bei Hiiben bis 50mm. Siehe Abmessungen.

x4 Wird "mit Motorbremse/Motorabdeckung bei der Motoreinbaulage "oben

parallel" ausgewahlt, wird das Motorgeh&use bei einem Hub 50mm am
Kolbenstangenende Uberstehen. Uberpriifen Sie vor der Modellauswahl,

ob es mit Werkstlcken in Beriihrung kommt.

#5 Fertigung auf Bestellung

«6 Die DIN-Schiene ist nicht enthalten. Sie miissen separat bestellt werden.

*7 Wabhlen Sie ,—* fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—“,S,“ oder ,,T* fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—,“ 1, ,3,“ oder ,5“ fir Paralleleingang.

A\Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs der
Serie LEY und des Controllers der Serie JXC getestet.

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

[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-
Encoder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der
Version V3.4 oder S3.4 oder hoher. Siehe Seite 39 fir Details.

[UL-konforme Produkte]
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>
#1 Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antriebs. Diese Nummer
muss mit der des Controllers Ubereinstimmen.

Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination
aus Controller und Antrieb korrekt ist.

o

LEYG16MEB-100

#1

7]

J

* Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung der Produkte.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

O

SVC

EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link Schrittdaten-
) o™ o — \ eingang
Ausfithrung :
je=na
g ; v
| Ve -
. JXC51
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1 JXC61
Merkmale EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link Parallel-l/O
Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang Direkteingang
kompatibler Schrittmotor 24 VDC
Motor Batterieloser Absolut-Encoder
Max. Anzahl der .
Schrittdaten 64 Positionen
Versorgungsspannung 24 VDC
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Serie LEYG16E

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEYG16\[E #1 Horizontal: Eine externe Flhrung ist
- - notwendig, um die Last zu stutzen
BeschleumgungNer:ogerung 6 17 30 (Reibungskoeffizient der Fiihrung: 0,1 oder
horizontal £3000 [mm/s?] weniger). Die tatséchliche Nutzlast und die
Nutzlast Beschleunigung/Verzdgerung 10 o3 35 Verfahrgeschwindigkeit andern sich je nach
[kg]*! bei 2000 [mm/s?] dem Zustand der externen Fuhrung. Die
- - Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast.
7] vertikal Beschk_eumgungNerzogerung 15 35 75 Siehe , Typenauswahl“ auf Seite 30.
] bei 3000 [mm/s?] ’ ' ' Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhangig von
+= | Schubkraft [N]#2#3*4 14 bis 38 27 bis 74 51 bis 141 der Nutzlast. Siehe , Typenauswahl auf Seite 30.
= e
< | Geschwindigkeit [mm/s]* 15 bis 500 8 bis 250 4 bis 125 Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?].
3 Beschleuni Nerzo m/s? 3000 #2 Dlle Genauigkeit der SchL_J_bkraft betragt +20 % (v. E.).
< | Max. beschleunigung/Verzogerung [m s #3 Die Schubkraftwerte fir LEYGLICIE betragen
S | Schubgeschwindigkeit [mm/s]*® max. 50 20 % bis 65 %.
® | Positionierwiederholgenauigkeit [mm] 40,02 Die Schubkraftwerte sind von der
% Umkehrspiel [mm]* max. 0.1 Einschaltdauer und der Vorschubgeschwindigkeit
S - - — abhangig. Beachten Sie die Angaben zur
2 | Spindelsteigung [mm] 10 5 ‘ 2,5 ,Typenauswahl“ im Web-Katalog.
£ | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*7 50/20 4 Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach
o i i Kabellange, Last und Anbaubedingungen
© | Funktionsweise K“Qﬁ'(“[g;?u“;fgg;’sj,'i;Q;’j[‘g%ﬁﬁ? o variieren. Wenn die Kabellange 5 m
Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu
Fiihrung Gleitlager (LEYGIIM), Kugelfihrung (LEYGCL) 10 % ab. (Bei 15 m: Reduziert um bis zu 20 %)
Wenn [M: Gleitlager] ausgewahlt wird, betragt
Betriebstemperaturbereich [ °C ] 5 bis 40 die maximale Geschwindigkeit der Fuhrung [A]
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation) 400 mm/s (ohne Last, horizontale Montage).
~ Die Geschwindigkeit ist auch bei einer Horizontal-/
§ | MotorgréBe 0128 Momentlast begrenzt. Beachten Sie die Angaben
£ | Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC zur ,Typenauswahl“ im Web-Katalog.
£ | Encoder batterieloser Absolut-Encoder (4096 Impulse/Umdrehung) 5 giizgfisfgg Geschwindigkeit fur den
{5} 3 chubbetrie
‘Z’- Ne.nnspannung VI — 24VDC +10 % *6 Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
S Leistungsaufnahme [W]*® 23 #7 StoBfestigkeit: Beim Test mittels Fallversuch
£ | Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W]*° 16 sowohl in axiale als auch in vertikaler Richtung
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W]*10 43 zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion
5 o| Ausfiihrung*'" spannungsfreie Funktionsweise aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem
2 g Antrieb in Startphase)
52 Haltekraft [N] 20 39 78 Vibrationsfestigkeit: Bei einem Test im Bereich
£ 5| Leistungsaufnahme [W]*12 29 von 45 bis 2000 Hz trat keine Fehlfunktion auf.
§§ Nennspannung [V] 24 VDC +10 % Der Fallversuch wurde sowonhl in axialer als

auch in vertikaler Richtung zur Gewindespindel
durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem
Antrieb in Startphase.)
x8 Die Leistungsaufnahme (einschlieBlich
Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (einschlieBlich Controller) gilt,
wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der
Einstellposition angehalten wird. AuBBer
wahrend des Schubbetriebs
x10 Die maximale momentane
Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller)
gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser
Wert kann flr die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
11 Nur mit Motorbremse
12 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die
Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse
hinzugerechnet werden.

&

©
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Serie LEYG16E

Abmessungen: Oben montierter Motor

«1 Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange bewegen

kann, wenn diese zuriick zur Referenzposition verfahrt. | Einzelheiten zur Form des Motorgeh&uses finden Sie auf Seite 36. | /—
Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte i
Werkstlcke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im 4
Umfeld der Kolbenstange behindern.
x2 Position nach Ruckstellung zur Referenzposition
«3 [ ] wenn sich die Richtung der Referenzposition geandert hat
*4 Durchgangsbohrungen kénnen bei der GréBe 32/40 mit einem
Hub von 50 mm oder weniger nicht verwendet werden. OXAHOTicfe XA 4 x OA Gewindeticfe OB 0.5 (o]
Anschl - 2xNA FB
[~ Anschluss — - —F—————1 /Gewindetiele NC
Motorkabel © \? L4 = ]
© © = Details zu Abschnitt Y
24 > A%@ . B B — x
(O) (O] 9
© @\ © -
(0.5) Ansicht XX
WB
Z WA 120
WC +Hub 4 x OA durchgehend
9 @ XA H9 Tiefe XA
4 x NA Hubende Xz
Gewindetiefe lAus%a"?gstposition]’3 H N
olpenstangen-
NB Betriebshereich*’ I F
[2] 2 Referenzposition™
S S [Hubende] — Ansicht XX
P @ T = Vo\’
h
JOF | HO = = ; o8 © Jojdlo
] AUA I \ - S .
0 0 ot Oe==9[]
M c \% X
EA B + Hub T
EB Hub A + Hub EH
[c]
< T
> Oi | -
Q |
) Ansicht XX
- m
g ] x
LEYGLIL (Kugelfiihrung) mm sl | (Ofl)\l A 4x@ G durchgehends
GréBe|  Hubbereich L | DB L+ Hub XA Ho
16 Hub 90 oder weniger 75 8
Hub 91 oder mehr, Hub 200 oder weniger | 105
LEYGLIM (Gleitlager) [mm]
GroBe Hubbereich L | DB
Hub 64 oder weniger 51,5
16 | Hub 65 oder mefr, Hub 90 oder weniger | 74,5 | 10
Hub 91 oder mehr, Hub 200 oder weniger| 105
LEYGLIM, LEYGLIL [mm]
GroéBe Hubbereich A B C DA | EA |EB | EH | EV | FA | FB | FC G [GA| H J K M | NA | NB | NC
Hub 39 oder weniger 109 | 905 37
16 | Hub40 oder mer, Hub 100 oder weniger ’ 52 16 35 69 83 | 41,1 8 10,5 | 8,5 43 | 31,8 (973|248 | 23 | 255 (M4x07| 7 5,5
Hub 101 oder mehr, Hub 200 odervenger | 129 [ 110,5| 82
GroBe Hubbereich OA | OB P Q S T T2 U | WA | WB|WC ohneMotomremse?(;it e X XA | XB Y V4
Hub 39 oder weniger 25 [ 19 55
16 | Hub40odermef, Hub 100 oder weriger |M5x0,8| 10 65 15 25 79 — 6,8 40 26,5 100,5 145,5 44 3 4 225 | 65
Hub 101 oder mehr, Hub 200 oder weniger 70 41,5 75
35
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Batterieloser Absolut-Encoder

Mit Filhrungsstange Serie LEYG 16E

Abmessungen: Oben montierter Motor

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

A
Mit Motorgehduse: LEYG16E[ IB-[ IC
Cc
.ég;v X2
g

A
mit Motorbremse/Motorgehéause: LEYG16ELIB - /W

o
g 8
0 14
I (0]
= 2
ol «@© X2
o) 3
xe] E Anschluss
X 15
—
[edm]
Bremskabel - EE R
E 1
Motorkabel S
T
g 24

O
2

36



Serie LEYG16E

Abmessungen: axialer Motor

«1 Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange bewegen

kann, wenn diese zurlick zur Ausgangsposition verféhrt.

Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange
angebrachte Werkstlcke nicht die Werkstiicke und
Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange behindern.

x2 Position nach Ruckstell

Ausgangsposition

%3 [ ] wenn sich die Richtu

ung zur

ng der

Einzelheiten zur Form des Motorgeh&uses finden Sie auf Seite 38. | /_

@ XA H9 Tiefe XA 4 x OA Gewindetiefe OB

oL

. . 0.5 C
Ruickstellung zur Referenzposition — _ ——— 2 x NA Gewindetiefe NC F?
geandert hat @/ G{’
O
2
= : : - - : ¥| — Anschluss - Details zu Abschnitt Y
& Motorkabel
) @\ [ 24
(0.5) Ansicht XX ;
— "T7|WB
Y4 WA
WC +Hub
o
S
(<2}
13 1o}
Kolbenstangen- e v © 4 x OA durchgehend
Betriebsbereich*! N S
Hubende Referenzposition*? 3
[Referenzposition] - [Hubende] 2 K
¥4
[2] || Hub 2 (FC) Ansicht XX
Y ) N0
= [ .\ - ) o—1
B = R e e
© &?or e AR R e e Ny > @@ 3\@ oo
i i \ P o=y
J [ A
0.5 C YD
CcL 2 X
FA FB B +Hub X2 T
A +Hub EH \@ XA H9 Tiefe XA
i —
© ©
<
| x QI l
Q |
? ® Ansicht XX
.. of ©5 : =
LEYGLIL (Kugelfiihrung) o Z WA | \x0Gducigehend
Q
GroBe Hubbereich L | DB Hub XA H9
Hub 90 oder weniger 75
16 [ Hub 91 oder mehr, 105 8
Hub 200 oder weniger|
LEYGLIM (Gleitlager) [mm]
GroBe Hubbereich L | DB
Hub 64 oder weniger| 51,5
Hub 65 oder mehr, 745
16 |Hub 90 oder weniger| “™ 10
Hub 91 oder mehr, 105
Hub 200 oder weniger|
LEYGLIM, LEYGLIL Gemeinsam [mm]
GroBe Hubbereich - A. - B|C|CL|CV | DA|EA | EB|EH| EV|(FA|FB|FC| G [GA| H J K NA | NC
Ohne Verriegelung| Mit Verriegelung
Hub 39 oder weniger 37 1
Hub 40 oder mehr, 194,5 239,5 92 52 42,3
16  |[Hub 100 oder weniger — | — | 16 | 35 | 69 | 83 |41,1| 8 |105| 85 | 43 31,8 248 | 23 M4x0,7| 55
Hub 101 oder mehr,
Hub 200 oder weniger 214,5 259,5 12 82
" - X2 1 Siehe Seite 38.
GroBe Hubbereich OA|OB| P | Q| S T|T2| U |V |[WA|WB|WC| X Ty — XA | XB | YD
Hub 39 oder weniger 25 |19
Hub 40 oder meh 55
16 |Hub 100 oder weniger|V5x08| 10 | 65 | 15 | 25 | 79 | — | 6,8 | 28 | 40 265 44| 82 | 127 | 3| 4 | 24|65
Hub 101 oder mehr,
Hub 200 oder weniger 70 @415 | 75
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Batterieloser Absolut-Encoder
Mit Fiihrungsstange Serie LEYG 16E

Abmessungen: axialer Motor

A
mit Motorgehéause: LEYG16DLIEB-C
Cc

Kabelldange = 250

h2
'
'

Ut

A + Hub

A
mit Motorbremse/Motorgehéuse: LEYG16DI:IECB:-W

Kabelldnge = 350

Anschluss
15
Bremskabel alz o
258 N
17 |
Motorkabel S
24
Xz Kabelldnge = 250
Ausrichtung des Motorgehéduses
Kabeleingang: rechts
D1 D2
H Abmessungen
Ausrichtung des Motorgehauses H
D3 Y Da Montage- g D1 42,3
Montage- ! flache
flache D2 42,3
Ds 55,1
Da 47

O
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1/51/61
Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

M Bei Verwendung des JXCL1J-BC oder JXCLI1[I-BC-E, muss die neuste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fir
unbeschriebene Controller) verwendet werden.

B Es sind z. Zt drei unterschiedliche Versionen verfligbar: Version 1 (V1.LJ oder S1.0J), Version 2 (V2.1 oder S2.L1) Version 3 (V3. oder
S3.0J). Wenn Sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Paramtriersoftware in einen anderen Controller schreiben, muss die Version des
Zielcontrollers identisch mit der Version des Quellcontrollers sein. (z. B. eine Sicherungsdatei eines V1 Controllers kann nur auf einen
V1 Controller geschrieben werden.) Eine Sicherungsdatei fir einen Controller fur Schrittmotor mit batterielosem Absolut-Encoder kann
nur ab einer Version oder héher verwendet werden (eine Sicherungsdatei fiir V2 oder niedriger kann nicht verwendet werden).

Identifizierung von Versionssymbolen

Serie JXC[I1 Version V3.[1/ S3.00

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1[]
Serie JXCE1[
Yo m Serie JXCP1[]
~7 Serie JXCL1]
e Serie JXCM1J
S|\‘ Serie JXC51/610]
-—
==
—— Versionssymbol Serie JXCLI1 Version V2.[1/ S2.0J
\ \
.
~ WP WP T1A
verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1
Serie JXCE1[J
Serie JXCP1
Serie JXCL1

Serie JXC[I1 Version V1.1 / Produkte S1.0]

XR XRT1.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91[] Serie JXCD1[
Serie JXCE1[]
Serie JXCP1[]
Serie JXCL1

HHandelsmarke

EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

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

%9 SvMC
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e RS A Convoterversionen Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1/51/61

Unbeschriebene Controller-Versionen und verwendbare BaugréBen

H Der anwendbare Baugré3e der elektrischen Antriebe/Zylinder ist abh&ngig von der Versionsnummer des Controllers.
Uberpriifen Sie daher die Controllerversion, bevor der unbeschriebene Controller verwendet wird.

Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare AntriebsgréBen

Unbeschriebener Controller Verwendbare BaugréBe fur elektrische Antriebe
Serie el LEFSCIE | LEFBCE | LEYDE | LEYGLIE
Version
Serie JXC910J Vers'c’"j'“ r(1Y:A’ S34) | 25 32, 40 | 25, 32, 40 | 25, 32, 40 | 25, 32, 40
Serie JXCD1 oder hoher
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/A Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schitzen. In diesen Hinweisen wird die potenzielle Gefahrenstufe mit den

Kennzeichnungen ,,Achtung”, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise mUssen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/
IEC) " und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Achtung verweist auf eine Gefahrdung mit geringem
A Achtung: Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.
Warnung verweist auf eine Gefahrdung mit mittlerem
A Warnung: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.
Gefahr verweist auf eine Gefahrdung mit hohem

/A Gefahr: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist

die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung tUber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Geréateausfalls ausreichend
bertcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben wer-den.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von
entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen
werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen ddrfen erst
dann ausgefuhrt werden, wenn alle MaBnahmen tberprift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mussen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefihrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungstechnik konstruiert und hergestelit. Fir den Einsatz
in anderen Anwendungen oder unter den im folgenden aufgefiihrten
Bedingungen sind diese Produkte weder konstruiert, noch ausgelegt:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen

technischen Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien
oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung
mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten, Medizinprodukten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken,
Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausristungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrucklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik -- Empfehlungen flr den
Einsatz von Geraten fur Leitungs- und
Steuerungssysteme.

ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfthrungsrichtlinien Hydraulik.

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtistung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

A\ Achtung

3) Anwendungen, bei denen die Méglichkeit von Schaden
an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und die
eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4) Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein
doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprifung erfordern.

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir lhre Spezifikation
fir spezielle Anwendungen priifen und lhnen ein
geeignetes Produkt anbieten kénnen.

/A Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der
herstellenden Industrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, mussen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten
aushandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachste SMC-
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften®.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem
Land in ein anderes hat nach den geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen der an der Transaktion
beteiligten Lander zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produkts ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export
bekannt sind und befolgt werden.

/A Achtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Geréte im
gesetzlichen Messwesen bestimmt.

Bei den von SMC hergestellten oder vertriebenen Produkten
handelt es sich nicht um Messinstrumente, die durch
Musterzulassungsprtfungen gemal den Messgesetzen
eines jeden Landes qualifiziert wurden.

Daher kénnen SMC-Produkte nicht fur betriebliche Zwecke
oder Zulassungen verwendet werden, die den geltenden
Rechtsvorschriften fur Messungen des jeweiligen Landes
unterliegen.
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