Pinces électriques C€ s

@ Fonction antichute incluse @ Produit éco-énergétique
(mécanisme autobloquant inclus dans toutes les séries) Baisse de la consommation électrique
L'effort de maintien est maintenu méme en cas d'arrét
ou de redémarrage. Les piéces peuvent étre retirées
par commande manuelle.

@ Corps compacts et courses réglables @ Avec fonction contrdle de la préhension
Disponibilité d'un effort de maintien équivalent aux Identification des pieces de différentes
pinces pneumatiques largement utilisées. dimensions / détection du montage et

du retrait des pieces.

grace au mécanisme autobloquant.

@ Possibilite de parametrer la position, la vitesse et la force. (6 points

Type Z (2 doigts) Type ZJ (a 2 doigts)

Compact et lIéger, différents efforts de maintien  Avec soufflet de protection (protection IP50)
Série LEHZ 3 types de matieres de protection (partie doigt uniquement)

il %‘::::i ‘/) t“éess Effort de maintien [N]
allle
[mm] Standard | Compact série LEHZJ
10 4 ) 246 5 Course/des|Etort de maintien [N]
6al4 - Taille | deux cotés
16 6 3a8 [mm] Standard| Compact
20 10 . R 10 4 346
16240 | 11a28 6at14 ———
25 14 16 6 438
32 22 524130 — 20 10
16240 | 112428
84 4210 25

Type F (2 doigts) Type S (3 doigts)

Maintien de différents types de pieces avec une course longue.  Maintien de piéces rondes.
Série LEHF Série LEHS

Course/des| Effort de Course/des| Effort de maintien [N]
Taille | deux cotés maintien Taille | deux cotés
[mm] [N] [mm] Standard | Compact
10 16 (32) 3a7 10 4 22455 | 1.4a35
20 24 (48) 11a28 20 6 9a22 7a17
32 32 (64) 482120 32 8 36290 —
40 40 (80) 722180 40 12 524130 —

(): Course longue

Moteur pas a pas (Servo/24 Vce)

Controleur

» Type avec entrée de »Type a entrée impulsionnelle
données de positionnement  sé¢rie LECPA
oSl »Compatible avec des

»Type sans programmation protocoles de communications
série LECP1 série JXCLI1

série JXC92/93

Série LEH

CAT.EUS100-77Eee-FR



Pince électrique a 2 doigts

©00000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000a

série LEHZ/Tailles : 10, 16, 20, 25, 32, 40
série LEHZJ Tailles : 10, 16, 20, 25
série LEHF/Tailles : 10, 20, 32, 40

eCompacte et légere @ Cache-poussiere étanche (protection IP50)
Diffe rents effo rts de mai ntien ® Empéche la pénétration de copeaux d'usinage, de poussiére, etc.

® Protege des éclaboussures de graisse, etc.

Masse: 165 g @3 types de matieres de protection (parie doigt uniquement)

(LEHZ10)

® Caoutchouc chloroprene (noir) : Standard
© Caoutchouc fluoré (noir) : Option
® Caoutchouc de silicone (blanc) : Option

Soufflet de protection
Masse : 1 35 g —_— g du codeur
(LEHZ10L) Caoutchouc de silicone

Capot congu sans
protubérances

Une conception a repli vers
lintérieur garantit 'absence de
protubérance lors de l'ouverture et
de la fermeture du couvercle,
empéchant ainsi toute interférence
avec le fonctionnement des autres
dispositifs.

(LEHZJ)

(Types de doigts\ /_\ /_\
Série LEHZ Série LEHZJ

Vis de commande Vis de commande
manuelle manuelle

Pour fouverture et la fermeture des doigts Pour I'ouverture et la fermeture des doigts
(lorsque F'alimentation est désactivée) (lorsque l'alimentation est désactivée)
_y WO -
m Soufflet de protection du codeur
S
[ ' [ T—F—T ]
[
) @ @ Traitement spécial qui Traitement spécial qui
Orifice traversant dans diminue la résistance @ @ diminue la résistance
le sens de I'ouverture/ G} M-t o de frottement de frottement
Y 8
de la fermeture v \" & 2N
Soufflet de protection

Guide linéaire Centrage du guide linéaire
2 goupilles de positionnement
\_ ) empéchent le désalignement du

guide linéaire

Guide linéaire Centrage du guide linéaire
2 goupilles de positionnement
empéchent le désalignement du

guide linéaire

Doigts plats

Caractéristiques 1
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................................................................ Pince électrique a 3 doigts

Série LEHS/Tailles : 10, 20, 32, 40

®Maintien de différents types de ®Maintien de piéces rondes.
piéces avec une course longue.

Masse : 1 85 g
Course :

(LEHS10)

2 Masse : 1 50 g
Course : enEion
Max. 80 mm

(LEHF40K2-40)

(LEHF40K2-80)

-
Série LEHF 4 L Série LEHS
Vis de commande manuelle/ m— Vis de commande

Pour l'ouverture et la Permet d'ouvrir et de fermer les
fermeture des doigts doigts manuellement (lorsque
(lorsque Il'alimentation I'alimentation est coupée)

Traitement spécial qui
diminue la résistance

de frottement
est désactivée)
1

i

FH——Ho
— L’t = ‘
@ ﬁ% Traitement spécial qui

h I i || diminue la résistance
- 5 de frottement
“ﬂ :) L '
JATN L
g ¢ 1 |
[

-

Guide linéaire

Centrage du guide linéaire

2 goupilles de positionnement
empéchent le désalignement du
guide linéaire

Avec structure de la came de serrage

La structure de la came de serrage

permet d'obtenir un effort de maintien
important.

O
5
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Série LEH

série LEHZ/LEHZJ

' [\ En utilisant le taraudage
latéral du corps

I

Goupille de
piétage
© —
o )
Sens de
montage
Série LEHF
{ [N En utilisant le filetage
i ducorps
. Sens de
Goupllle de 1 montage
piétage
oXe) oo b
[ )
T ]
Série LEHS

i [N En utilisant le taraudage
de la platine de fixation

Sens de ﬂ

montage

—

Goupille de
piétage

et &

<Variantes de montage>

{ E] En utilisant le taraudage
de la platine de fixation

i

Goupille de
piétage

—)

Sens de
montage

{ IE] En utilisant le taraudage
de la platine de fixation

Sens de
montage

Goupille
de piétage

i [E] En utilisant le taraudage
i al'arriere du corps

|

4=

5

i [ En utilisant le taraudage
i al'arriere du corps

Goupille de
piétage

Sens de
montage

{[d En utilisant le taraudage
i al'arriére du corps

T/

Sens de
montage

Goupille de
piétage

Goupille de piétage

Sens de montage

Possibilité de choisir le sens de montage du cable moteur

série LEHZ/LEHZJ

Connexion du coté gauche

~ Connexion
4 sur l'avant

\\§

Série LEHS
Connexion du
cété gauche

Connexion du
c6té droit

Connexion
sur l'avant

Série LEHF
Connexion du
c6té gauche

Connexion du c6té droit

el
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Exemples d'applications

4( Préhension d'objets fragiles ou se déformant )—

Tube a essai
Joint torique

Positionne, controle la vitesse et I'effort de maintien

Préhension dans les Pincement/
espaces restreints haute fréquence

Identification de h Mionnement Positionnement et
différentes tailles :

controle de la vitesse

de piéces (course minimum)
(Préhension de pieces cylindriques et sphérique§

F

Controle I'effort de maintien et la vitesse

O
g
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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-Link 24 Dem Zeell iherNet/IP

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

© La position, la vitesse, etc les valeurs peuvent étre contrélées par I'API.

API

Bus
de

terrain ‘
r
Passerelle
(GW)

Bus de terrain . _— PIRIOIFT ! & —
CCrlink B peyicener> EtherNet/IP=
Nombre max. controleurs
A
24 Vcc
Alimentation | pour passerelle

électrique

Caractéristiques 5
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Contréleur sans programmation serie LECP1

Sans programmation

Permet de configurer le fonctionnement d'un actionneur électrique sans recourir a un
ordinateur ou a un boitier de commandes

Moteur pas a pas

@ Réglage dune valeur de position I X @ Réglage de la position daét 1= J€) Enregistrement CeapatVed

Réglage d'une valeur Déplacer I'actionneur sur une position Enregistrer la position
enregistrée pour la position d'arrét a l'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 i
de position jelecte::!r Touche SET Sélecteurs
€ position Touches de vitesse
AVANT/
FORWARD Sélecteurs
et ARRIERE/ d'accélération

REVERSE

Touche a entrées impulsionnelles se¢rie LECPA

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

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

Ecran tactile

Unité de
positionnement
de I'API

Pinces électriques
série LER

Controleur de moteur pas a pas
(Version a entrées impulsionnelles)
série LECPA

® Signal de controle 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
z
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séries LECP1/LECPA

Elément

Contréleur sans programmation

Version a entrées impulsionnelles

Paramétrage des données de
positionnement et des paramétres

LECP1

* Sélectionnez a l'aide des boutons du contréleur

LECPA

* Entrée a partir du logiciel de paramétrage du contréleur (PC)
* Entrée a partir du boitier de commande

* Apprentissage direct

* Pas de paramétrage du positionnement requis,

Paramétrage des données de * Apprentissage JOG Position et vitesse définis selon le signal d'impulsion
positionnement
Nombre de données de positionnement 14 points —

Commande de fonctionnement (signal E/S)

Etape n° [IN] entrée uniquement

Signal impulsionnel

Signal de fin

[OUT"] sortie

[INP] sortie

Eléments a paramétrer

Boitier de commandes : Boitier de commande PC : Logiciel pour le paramétrage du controleur

Caractéristiques 7

Type a entrées Contréleur sans
Contenu impulsionnelles programmation
Boitier de .
commandes:PC LECPA LECP1
Mouvement MOD | Sélection de/a*positon absolue” et e a ‘postion relative” | A | @ [ ] Valeur fixe (ABS)
Vitesse Vitesse de transfert Sélection de 16 niveaux
[Position] : Position cible Aucun parametre requis. Apprentissage direct Apprentissage
Position , , o ® o
[Poussée] : Position de démarrage de la poussée JOG
Accélération/décélération | Accélération/décélération lors dumouvement | @ | @ [ J Sélection de 16 niveaux
Réglages des
doﬁnéges de | Force de poussée | Coefficient d'effort lors de la poussée [ BN ) [ ] Réglage par unités de 1 % Sélection de 3 niveaux (faible, moyen, fort)
:)osilior;nement Déclenchement LV | Effort cible lors de la poussée Al @ () Réglage par unités de 1 % Aucun réglage nécessaire (méme valeur de poussée)
apercu
Vitesse de poussée | Vitesse pendant la phase de poussée © A | @ [ ] Réglage par unités d'1 mm/s
Force de mouvement | Effort pendant la phase de positionnement = A | @ [ ] Réglage  (valeurs différentes pour chaque actionneur) %
Sortie de zone | Conditions d'activation (ON) du signal de sortie dezone = A | @ [ ] Réglage par unités de 0.01 mm.
[Position] : la largeur jusqu'a la Réglage a (valeurs différentes Aucun paramétre requis.
Positionnement | position requise Al @ [ pour chaque actionneur) min.
[Poussée] : évaluation du mouvement (unités : 0.01 mm)
Course (+) Limite de position latérale, coté + = X | X [ ) Réglage par unités de 0.01 mm.
Réglages | Course (-) Limite de position latérale, coté - = x | X [ ) Réglage par unités de 0.01 mm.
= N Sens ORIG Régler le sens lors du retour a l'origine. X | X [ ] Compatible Compatible
parametres
(apercu) | Vitesse ORIG | Vitesse pendant le retour a l'origine | X | X [ ] Réglage par unités d'1 mm/s
Aucun parametre requis.
ORIG ACC Accélération pendant le retour a l'origine = X | X [ ] Réglage par unités d'1 mm/s
Tester le fonctionnement continu & la | Maintenez enfoncé le bouton MANUAL
JOG [ BN ) [ ] vitesse choisie en laissant le bouton | (®Q) pour un envoi uniforme (la vitesse
appuyé. est une valeur spécifique)
Tester le fonctionnement & la distance | Appuyer une fois sur le bouton MANUAL (D)
MOVE X | @ [ ] et a la vitesse choisies en partant de la || pour lopération de calibrage (la vitesse et le
Test position en cours. calibrage sont des valeurs spécifiques)
Retour ORIG [ BN ) [ J Compatible Compatible
Fonctionnement des foncl l
Test données de positionnement @ | @ (onc(;gggs]men Pas compatible Compatible
spécifiques
Puissance forcée | Tester lafonction ONIOFF de labone de sortie | < | X [ ] Compatible
La position, la vitesse, et la force présentes
Mon. DRV ainsi que les données de positionnement = @ | @ o Compatible ]
Moniteur spécifiques sont contrdlables. Pas compatible
Le statut ON/OFF de la borne
Mon. E/S d'entrée et de sortie X | X [ ] Compatible
peut étre affiché a I'écran.
ALM Etat Vériication possible de [2larme en cours de fonctiomnement. © @ | @ [ ] Compatible Compatible (affiche le groupe d'alarme)
Dossier d'enregistrement ALM | Vérification possible de [alarme déclenchée parlepassé. = X | X [ ] Compatible
Sauvegarder/ | Les données de positionnement
Fichier et les paramétres peuvent étre X | X Compatible Pas compatible
charger enregistrés, recus et supprimeés.
Autre Langue Anglais ou japonais au choix [ AN J 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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Pinces électriques

Construction du systeme / Signal impulsionnel

®Pinces électriques

Fourni par le client

= — — —
.
@Résistance de limitation de courant A
LEC-PA-R-[J N
« La résistance de limitation M | Alimentation électrique

de courant est utilisé quand la
sortie du signal impulsionnel-

pour signal E/S
24 Vee Noe)

de l'unité de positionnement

est une sortie a collecteur ou-
vert.

@®Drivers L)

Note) Lorsque la conformité UL est requise,
l'actionneur électrique et le controleur
doivent étre utilisés avec une source
d'alimentation UL1310 de catégorie 2.

--@Cable E/S.
Modeéle de controleur
LECPA

Réf.
LEC-CL5-[]

Vers CN4

Vers CN3

Vers CN2

Fourni par le client Vers CN1 Page 65
Alimentation électrique Modele a entrées d'impulsions

®Prise d'alimentation électrique (accessoire)
<Taille de cable compatible>
AWG20 (0.5 mm?)

du controleur LECPA

24 Vee \o©

Note) Lorsque la conformité UL est
requise, I'actionneur électrique et
le controleur doivent étre utilisés
avec une source d'alimentation
UL1310 de catégorie 2.

d'actionneur*
Cable standard Cable robotique

LE-CP-[-S LE-CP-TJ

@Cible

Modele de controleur

LECPA (Modele a entrées d'impulsions)

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

@ Logiciel pour le paramétrage du contrdleur

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

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

h

(Modéle

v.\\\\\\\\\\\\\\\\\&‘

......... @®Cable USB

A-miniB)

Caractéristiques 8



ionneurs électriques SMC

Modele guidé (Moteur pas a pas seno2t oo

Entrainement par vis a billes Entrainement par courroie  Entrainement par vis a billes

Entrainement par courroie

série LEFS série LEFB série LEFS série LEFB o

Modele pour salle blanche ' Modele pour salle blanche

C

s LEF osc

CAT.ES100-87

série LEFS série LEFB série LEFS série LEFB
" Charge max. | Course " Charge max. | Course " Charge max. | Course " Charge max. | Course
Taille [ag] Tmm] Taille [ag] Tmm] Taille [ig] ] Taille [ﬂg] o]
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

Modéle linéaire haute rigidité

Entrainement par vis a billes
série LEJS

Modele pour salle blanche

Table linéaire

Entrainement par courroie
série LEL

Entrainement par courroie
série LEJB

Electric Actuators.

—

e LE)

CAT.ES100-104

CAT.E102

série LEL25M série LEL25L
série LEJS série LEJB Palier lisse Guide a billes
. Charge Course " Charge Course " Charge | Course " Charge | Course

Taille - [Kg] [mm] uelle max.[Kg] [mm] Taille| ax. [Kg]| [mm] Taille 1 ax. [Kg]| [mm]

40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000 25 3 Jusqu'a 1000 25 5 Jusqu'a 1000

63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000
Modele guidé a profil étroit (Moteur pas a pas (seno24 voo)
Standard Modeéle 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
[Kgl [mm] [Kgl [mm] [Kgl [mm] [Kgl [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 9

O
2



Actionneurs électriques SMC

Modeéle a tige (Moteur pas a pas (sewo2 Voo)

Modeéle moteur en ligne

Standard
série LEY

Etanche aux poussieres
| et aux projections d'eau

série LEYCID

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

Standard
série LEY

Modele moteur en ligne

série LEYCID

Modele a tige-guidé

série LEYG

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

Electric Actuators.

CAT.E102

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

série LEYG

Modeéle a tige-guidé

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

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] IN] [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

Table linéaire (Moteur pas a pas (Sevo24 voe) ) (Servomoteur (24 VDC)

série LESH

Standard/Modéle R

. Charge max. Course
Taille [Ka] [mm] série LESCID
8 1 30, 50, 75
30, 50
16 8 75, 100
30, 50, 75
%5 5 100, 125, 150

Modeéle a tige
série LEPY

Table linéaire
série LEPS

Miniature (Moteur pas a pas (Sewol24 VDC)

série LES
Standard/Modéle R Modeéle symétrique/Modeéle L
série LESCIR série LESCIL

Moteur en ligne/Modéle D

Electric Actuators.

série LESHOR

Electric Actuators

Modele symétrique/Modéle L
série LESHOL

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

Table rotative (Moteur pas & pas (sevo2¢ Vbe)

Modeéle haute précision

Standard
série LER

série LERH

o
/ CAT.E102
‘ - série LER
série LEPY série LEPS Taille Couple de rotation [N-m] | Vitesse max [°/s]
" Chargemax. | Course . Charge max. | Course Standard | Couple élevé Standard |Couple élevé
Taille Taille
[Kg] [mm] [Kg] [mm] 10 |0.22| 0.32
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6.6 10

SMC

N

CAT.E102

Moteur en ligne/Modéle D
série LESHOID

Electric Actuators.

CAT.E102

Caractéristiques 10



Actionneurs électriques SMC

Pince (Moteur pas & pas (Serol24VDC)

Modele a 2 doigts Modéle a 2 doigts Modéle a 2 doigts Modéle a 3 doigts
série LEHZ Avec soufflet de protection Course longue série LEHS
série LEHZJ série LEHF

Electric Actuators.

CAT.E102

série LEHZ série LEHZJ série LEHF série LEHS
. |Effort de maintien maximal [N]| ~ Course/des  |Effortde maintien maximal N]  Courseldes .| Effortde maintien |  Courseldes .| Effort de maintien maximal [N] | Courseldes
Taille Standard| Compact | deux cétés [mm] Taille Standard Compact | deux cotés [mm] ualls maximal [N] | deux cotés [mm] ualls 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) Controleur a 4 axes

Type avec entrée de données
de positionnement

Série LECA6

@ 64 points de positionnement

Type avec entrée de données
de positionnement

Série JXC73/83

Type sans programmation

Série LECP1

@ 14 points de positionnement
@ Paramétrage du
tableau de commande

@ Entrée grace a un kit de
réglage du contréleur ou
un boitier de commande

Moteur pas & pas (Servo/24 VDC)

Controleur sans programmation
(avec apprentissage de la course)

Série LECP2

@ Opération deva et vient similaire
a un vérin pneumatique

@ 2 points de fin de course,
positionnement a 12 points
intermédiaires

LV

Spécifique a la série LEM

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

Type a entrée impu|sionne||e Série JXC1 Série JXC92 Série JXC93 Série LEC-G
Série LECPA 2] PIRIOIFLI M Etheri'et/IP Etheri'et/IP PIRIOIFLI Mg
l
=n
EtherCAT. ¥ . E?}
CCinkI'# -
Devicei'et
Devicei'et’ :m
% Etheri‘et/IP
@ IO-Link Etheri‘et/IP E:‘

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

CCink

Série LECSA Série LECSB

Type MECHATROLINKII
Série LECYM
.l.l MECHATROLINK - I

Caractéristiques 11

Type MECHATROLINKII
Série LECYU
.l.l MECHATROLINK - IT

Type SSCNETII
Série LECSS

£7 SSCNETIII

'SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Type SSCNETII/H
Série LECSS-T
47 ssceTIvH
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Gamme de la série

Pince électrique a 2 doigts série LEHZ/LEHZJ/LEHF

Course ouverture/ Vitesse
Taille | fermetured d'ouverture/d
= deilr;n :6:;: [;:1] ferr?ll;;l:rreu(ﬁmfs)
0 | s | 6414 | 5280
6 | 6 | 3as |
LEHZ 20 | 10 I s | rmase | sate
25 | 14 |
32 | 22 |s2a130| — |
524120
40 | 30 | 8ta2t0| — |
‘ :g I : I 6414 fo: | 5280
a
LEHZJ avec soufflet de protection =~ LEHZJ 20 | 10|
16 4 40 11228 | 5a100
25 | 14|
10 |16 (32) Noto)| 3a7 | sas0
LT 20 |24 (48) Now)| 11228 |
32 |32 (64) Note)| 482120 | 52100
40 |40 (80) Note)| 724180 |

Série

contréleur/
pilote

Série LECP1

Série LECPA

Page 1

Page 15

Page 27

Note) ( ): Course longue

Pince électrique a 3 doigts série LEHS

Course ouverture/ | Effort de maintien [N] Vitesse Série Page de
Taille | fermeture des douverturelde | contrdleur/ réfégrence
deux cotés [mm] fermelure (mm/s) pilote

i 10 | 4 | 22a55 | 142435 | 5a70 |

s 20 | 6 | 9a22 | 7a17 | s5as80 |SérieLECP1 e
L age
32 | 8 | 3sa9% | — | sato0 |SerieLECPA
40 | 12 | s52a130 | — | s5a120 |
Contréleur/Pilote LEC
; E/S parallele Nombre de
Tension :
' Type . o . points de
‘ compatible |dalimentation mm s inrement
. X 6 entrées 6 sorties
' Controleur sans Moteur pas-a-pas | 24 VDC ) ) ) )

‘ programmation LECP1 (Servo/24 VDC)| +10 % (isolation par (isolation par 14 Page 58

| 4 optocoupleur) optocoupleur)

P>
5 entrées 9 sorties
Commandes Moteur pas-a-pas | 24 VDC ) ) ) )

LECP1 impuisionnelles | LECPA | (servopavpe)| +109 | (Solationpar | (isolation par Fage 65

optocoupleur) | optocoupleur)

Avant - popos 1
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Modeéle moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)

OPince électrique a 2 doigts série LEHZ

SA1eCtioN AU MOAEIE oo, Page 1
Pour passer Commande .........cccooriviiiiii Page 7
CaractéristiqQUes..........oooviiiiicc Page 9
CONSIIUCTION «vvve oo Page 10
DIMENSIONS oo Page 11
Types de dOIgLS .. ovveiiiiiii Page 14
OPince électrique a 2 doigts/avec soufflet de protection série LEHZJ
SElection dU MOAEIE .eeeeeeeeee e Page 15
-@ "%{ Pour passer COMmMaNde ........ocoovoviiiiiiiii Page 21
d‘yp % n CarACHBIISHIQUES ... et Page 23
CONSITUCTION oo Page 24
DM NS IONS oo Page 25

OPince électrique a 2 doigts série LEHF

SAIECHON AU MOABIE oo e Page 27
Pour passer COmMmaNnde ........c.ooveoviiiiiiiiiiec Page 31
Caractéristiques ............................................................................................. Page 33
CONSETUCTION - et e e Page 34
DM BN S ONS oo Page 35

OPince électrique a 3 doigts série LEHS

Sélection du MOAEIE ..o Page 40
Pour passer cCommande ........cccoovovriiiioccc Page 43
CaraCteriStiQUES ... ....voviciciiccce Page 45
CONSEIUCTION - Page 46
DIMENSIONS e Page 47
Précautions spécifiques au produit ... Page 49

OControleur/Pilote moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)

Passerelle/série LEC=Gi.....ccuuoo oo, Page 55
Contréleur sans programmation/série LECP1.................... Page 58
Controleur de moteur pas a pas/série LECPA ... Page 65

Kit de paramétrage du contrleur/LEC-W2 ... Page 72

Boitier de commande/LEC-TT . oo Page 73
Controleur pour moteur pas a pas/série JXC[ 11 ..., Page 76
Contréleur pour moteur pas a pas multi-axes/série JXC73/83/92/93 ......... Page 86

Avant - popos 2

O
g

|

Model
Selection

|

\

Step Motor (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

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

Précautions
spécifiques
au produit

|



Pince électrique a 2 doigts
Série LEHZ

Sélection du modele &% &'

Procédure de sélection

Vérifiez I'effort de » Vérifiez le point de préhension » Vérifiez la force externe
maintien et le porte-a-faux. des doigts.

M Vérifiez I'effort de maintien

Vérifiez les - Calculez I'effort de - Sélectionnez le modele a partir du Sélectionnez la
conditions. maintien nécessaire. graphique de l'effort de maintien. vitesse de poussée.
Exemple Conseils pour choisir la pince tout en LEHZ20
o respectant la masse de la charge
Masse de la piece : 0.1 kg ’ @ Bien que les conditions relatives a la structure de la 50 \ \ \ \
piece et au coefficient de frottement différent entre z Force de poussée 100 %
les mors et la piéce, choisissez un modele capable w40 :
de fournir un effort de maintien de 10 & 20 fois Note) S
supérieur (ou plus) a la masse de la piece. = 30 70 %
Note) Voir comment se calcule I'effort de maintien requis pour T 27 I
plus de détails. E 5
. — . L 3 40 %
@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si et
des accélérations ou des chocs importants se S 10
produisent pendant le déplacement. w
Exemple) Pour un effort de maintien 20 fois supérieur au 0
moins a la masse de la charge. 0 203040 60 80 100 120 140
Effort de maintien requis Point de préhension L [mm
=01 kg x 20 x 9.8 m/s? = 19.6 N mini P [mm]

Force de poussée : 70 % — Lorsque LEHZ20 est sélectionné.
. . . oz A @ L'effort de maintien de 27 N correspond au point
La force de poussée est une des données de positionnement paramétrée dans le controleur. dintersection entre Ia distance du point e préhension
Distance du point de préhension : 30 mm _ (L =30 mm) et la force de poussée de 70 %.

@ L'effort de maintien est 27.6 fois supérieur a la
masse de la piece, répondant ainsi aux exigences
préalablement établies de 20 min.

Vitesse de poussée : 30 mm/sec — LEHZ20

- 110 - - -
= 100 Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement
3
- . 1=
Calcul de I'effort de maintien £ 9
K3
] ] Lors de la préhension d’une charge comme 8 80
indiqué ci-contre, avec les désignations 3 70
ci-dessous, 3
F: Effort de maintien [N] g 9
‘ ‘ u: coefficient de frottement entre 3 50
les mors et la piece < 40
m: Masse de la piéce [kg] 8
g: attraction gra\!jtationnelle (= 9.8 m/s?) 2 300 10 20 30 40 50 60
& o mg: Masse de la piéce [N] ] )
& & Doigt Conditions pour éviter la chute de la charge : Vitesse de poussée [mm/s]
2 x uF . . .
., ) ‘ ZxpF>mg @ La vitesse de poussée est optimale quand la force de
Elément modulaire T—Nombre de doigts poussée atteint 70 % et la vitesse de poussée 30 mm/s.
et par conséquent, F > mg
F i F ’ 2xu Note) Confirmez la plage de vitesse de poussée
! Si "a" représente la marge, "F" est le résultat depuis la force de poussée déterminée [%].
P \_Piece de la formule suivante :
uF ml uF F= zmg xa
9 Xu <Référence> Coefficient de frottement 1 (dépend de I'environnement,
"Effort de maintien au moins 10 & 20 fois supérieur a la masse de la charge”  de la pression de contact, etc.)
* L'effort de maintien "10 & 20 fois supérieur & la masse de la charge" recommandé par SMC se calcule Coeffiient de frotementu | Elément modulaire - Matériau des pieces (ligne directrice)
avec une marge de "a" = 4, ce qui permet de tolérer certains chocs dus au déplacement de I'objet, etc. 0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.)
L 0.2 L 01 0.2 Métal
SISO = L SIS = U 0.2 min. Caoutchouc, résine, etc.
m m
F=ﬁx4=10xmg F=ﬁx4=20xmg
x 0. x 0. Note) ¢ Méme dans des situations ou le coefficient de frottement est supérieur a y =
* * 0.2, SMC vous recommande de choisir un effort de maintien au moins 10 &
20 fois supérieur a la masse de la charge pour des raisons de sécurité.
[1 0 x masse de la charge] [20 X masse de la charge] * Prévoyez une marge supplémentaire si des accélérations ou des

chocs importants se produisent pendant le déplacement.

& S\NC
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Sélection du modele

Sélection du modele Série LE HZ

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHZ

@ Indication de I'effort de maintien
Dans les schémas ci-contre, “F” représente I'effort de maintien,
c'est-a-dire la poussée d'un doigt lorsque les deux doigts et les
mors sont en contact direct avec la piece, comme indiqué
ci-dessous.

Etat de la préhension externe

® Réglez le point de préhension "L" pour qu'il respecte la plage
indiquée dans les schémas ci-dessous.

Etat de la préhension interne

: point de
préhension

: effort de
maintien

|
|~
1 . (]
© ©
o ([l © Doigt

Mors

- i . L: point de
F &ij’ F préhension

pi F: effort de

1ece maintien

« La force de préhension est une des données de

« La force de préhension est une des données de

cQ
o @
=0
g9
3 S
(28]

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS |[ LEHF | LEHZJ |[ LEHZ |

LEC-G ‘

Standard positionnement paramétrée dans le contréleur. Compact positionnement paramétrée dans le contréleur. E
O
LEHZ10 LEHZ10L L_IIJ
20 Précision de l'effort de maintien: 30 % (E.M.) 8 Précision de l'effort de maintien: 30 % (E.M.)
Z z E
w 10 Force de préhension 100 % L6 —— O
§ | —oEe 5 ———_Force de préhension 100 % -
= = \
T 70 % ‘T 4 —_— o —
c — = ~——170%
3 40 % 3 o [ ]
< S Y B —— 40 % o
S 4 2 x
i T 2
0 0 =
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 %
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm] =
<«
LEHZ16 LEHZ16L 2
20 Précision de I'effort de maintien: 30 % (E.M.) 10 Précision de I'effort de maintien: 30 % (E.M.) =
Z 3 © 0.
= 16 D 8 ~—_ EE
= — shensi 8 = g
ko 10 Force de préhension 100 % 2 6 ~~__ Force de préhension 100 % § =5
_% \\ _% — 82 3
£ | TT—1l70% E T~ | 70%| T oo
(O] —— (O] —
ke) —— ° ~ e
R ———— L R — 1
i [
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]

O
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Série LEHZ

Sélection du modeéle

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHZ

* La force de préhension est une des données de

* La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le contrdleur. Compact positionnement paramétrée dans le controleur.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Précision de l'effort de maintien: 25 % (E.M.) 35 Précision de l'effort de maintien: 25 % (E.M.)
- ] — T
T 40 Force de préhension 100 % o Force de préhension 100 %
C c 25
2 % 2
= e S O —— 1 70%
E E 15
g 40 % 3 |
< < 10 40 %
S 10 S I
i m 5
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ25 LEHZ25L
50 Précision de l'effort de maintien: 25 % (E.M.) 35 Précision de l'effort de maintien: 25 % (E.M.)
Z 40 F L dhension 100 %o—— £ 30
w T orce de prehension L ——~—___ Force de préhension 100 %
2 % 3 o
< € 20
£ 70 % £ — 70 %
S € 15
(] 20 [0
S — 40 % S 10 40 %
S 10 S
i m S
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ32
160 Précision de I'effort de maintien: 20 % (EM) ’ Sélectionnez Ia vitesse de préhension-
z F d‘ Shension 100 % @ Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en
I 190 | ———TOrce d& prenension ° respectant les plages de limitation ci-dessous.
c
2 Standard
£ — o, =
g 80 —=10% = 188 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement
3 40 % £ 90
5 40 2 80
i T 70
0 3 60
0 50 100 150 200 250 5 50
Point de préhension L [mm] & 40
S 30
LEHZ40 o 0 10 20 30 40 50 60
580 Précision de I'effort de maintien: 20 % (E.M.) £ Vitesse de préhension [mm/s]
_ { i { . ‘ Compact
Z, 200 Force de préhension 100 % — 1?0
- — < 100 |Plage de la force de préhension et du seuil de décldnchement
@ £
E 150 ———— 5 9
c ° [
o 100 g 70
S 40 % 3 60 |
S 50 5 50
w 2 40
0 S 30
0 50 100 150 200 250 g 0 10 20 30 40 50 60

Point de préhension L [mm]

Vitesse de préhension [mm/s]




Sélection du modele Série LE HZ

@ Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux: série LEHZ

@ Choisissez une position de préhension qui permette de maintenir la distance du porte-a-faux "H" dans la plage mentionnée ci-dessous.
@® Une position de préhension ne respectant pas les limites peut diminuer la durée de vie de la pince électrique.

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

0o T%ﬂ 0o T%:‘ﬁ
r I - .
- - - L ’
T O o L%é,‘ T : i!|| O o | ——— é,,
— J
Position de Position de
la préhension L H: porte-a-faux la préhension L H: porte-a-faux
L: point de préhension L: point de préhension
* La force de préhension est une des données de * La force de préhension est une des données de
Standard positionnement paramétrée dans le controleur. Compact positionnement paramétrée dans le contréleur.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100
E 80 E 80
£ £
% 60 \\ % 60 \\ 20,
3 q\ao/ g A ~J0
& 40 °\ 5 40 e g <
; ' e
'qt) )0 () \ 'q:) p,éb
S 20 (% 3 S 20 N
o %o o 0p, \
7 002"%,,3, \\ ‘ 700 o \
o= 0 )
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140
T 120 = 120
E 100\\ E 100\\ %
T N T \o,.ee
x 80 20 o x 80 ()
2 -, = \ pl'e-
8 FO 4 40 o 8 \ /7@
= 60 re % = 60 Nsy,
- € o o o,
@ S bores @ N2 7,
£ 40 &) £ 40 °
/o] 6, /o] N
o 28/, o N 20
20 2 70, ~ 20 % p
0 s N 0 &
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ20 LEHZ20L
140 140
— 12 — 12
IS 0 IS 0
E 100 E 100
T T
x 80 2. x 80 ™ 2.
2 g0 N <60 xﬁo @
o] Fo'\ . foe
) Ce 20 @ N %
£ 40 % o L2 40 re;
5 ﬁre-b ° o) \ el?e
o Nens, o N\7s,
20 7o, 20 o)
N
0 % NG 0 %
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]

O

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

Précautions

c
i<l
©
o
O
n

Q2
@
o
e}
S
>
S

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ M LEHZ ’

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

spécifiques
au produit

|



Série

LEHZ

Sélection du modele

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHZ

* La force de préhension est une des données de

* La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le controleur. Compact positionnement paramétrée dans le controleur.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250

'E 200 'E 200

£ £

T T 2

x 150 % = 150 D -

@ % 3 A 0o

% 100 =Ko, % 100 &ree <

"? /'ce \ > “ de

€ Lrg, 5 © €,

& Nes
£ 50 s £ 50 Sloyy
2 70, 700 °
0 % 0 %
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ32
250

'E 200

£

T

< 150 w0,

[ °

& 100 4

z OO o,.ce\ }

b

o]

o

0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm]
LEHZ40
250
'E 200
£
T 150 ™~
g A
:.&_S 100 N@d Oo/°
@ € o
5 et
£ 50 /o
0 N
0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm]

O
g



Sélection du modele Série LEHZ

Vérifiez la force externe des doigts: série LEHZ

My
~—

-

O
=N =

e} ® o|l]e
Q|10
o\l e
~ |
-
B )
B el
1 N~
Mr
Fv
Fv: charge verticale Mp: moment longitudinal Mr: moment latéral My: moment radial
admissible
H, L: distance jusqu'au point de préhension de la charge [mm
Modble Charge verticale admissible Moment statique admissible
FvN] Moment longitudinal: Mp [N-m] | Moment radial: My [N-m] Moment latéral: Mr [N-m]

LEHZ10(L)K2-4 58 0.26 0.26 0.53
LEHZ16(L)K2-6 98 0.68 0.68 1.36
LEHZ20(L)K2-10 147 1.32 1.32 2.65
LEHZ25(L)K2-14 255 1.94 1.94 3.88
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6
LEHZ40(L)K2-30 490 4.5 4.5 9

Note) Les valeurs de charge indiquées dans le tableau sont des valeurs statiques.

Calcul de la force externe admissible (quand moment de charge en cours)

Exemple de calcul

cQ
o @
=0
g9
3 S
(28]

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS |[ LEHF | LEHZJ |[ LEHZ |

M (moment statique admissible) [N-m]
Lx102 *

(*constant pour la conversion des unités)

Charge admissible F [N] =

Quand une charge statique f = 10 N est utilisée, appliquant un moment
longitudinal au point L = 30 mm sur le guide LEHZ16K2-6.

Par conséquent, I'utilisation est possible.

Charge admissible F =

0.68

= 22.7[N]

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

30x1072

O
g

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

Précautions
spécifiques
au produit
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Pince électrique a 2 doigts

C € M.
série LEHZ

LEHZ10, 16, 20, 25, 32, 40

Ethen'et/IP » @ I0-Link
Compatible avec __»Page 76
Devicei'et EtherCAT.™

[Compatible avec contrdleur pour moteur pas a pas multi-axes » Page 86 | Pou r passer comman de

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

1]AN| 1
© 000 660 600 00

O Tiille @ Taille du moteur © Pas de vis O vodele a Types de doigts
10 — Standard | K | Standard | 2 doigts —: Standard
16 L Note) Compact (taraudé dans le sens de
20 Note) Taille : 10, 16, 20, 25 uniq. l'ouverture/de la fermeture)
25
25 9 Course [mm] @ Types de doigts
Course / des deux cotés Taille —  |Standard (taraudé dans le sens de l'ouverture/de la fermeture)

4 10 A Montage taraudé latéral

6 16 B |Orifice traversant dans le sens de l'ouverture/de la fermeture

10 20 C Doigts plats

14 25

22 32

30 40

0 Connexion du cable moteur

Standard (connexion du

N Plan de référence pour le montage
c6té gauche)

B : Orifice traversant dans le
Plan de référenc sens de I'ouverture/de

|\ our le montage la fermeture
p g

Céble du moteur
Cache du connecteur

— A\Précaution
Connexion & favant iz, ge rgiérence pour le montage [Produits conformes CE]
La conformité CEM a été testée en combinant la série
@ des actionneurs électriques LEH avec celle des
() | contréleurs LEC.
Plan de référence La conformité EMC dépend de la fagon dont le client a
|\ pour le montage configuré son panneau de commande avec ses autres
@ équipements et cables électriques. Par conséquent, la
F conformité a la directive CEM ne peut pas étre certifiée
R pour les composants SMC incorporés a I'équipement
Cable du moteur du client sous conditions de fonctionnement actuelles.
Cache du connecteur Ainsi, le client doit vérifier la conformité de ses
F machines et de son équipement en général.
' [Produits conformes UL]
Lorsque la conformité UL est requise, l'actionneur
électrique et le contrdleur/pilote doivent étre utilisés
avec une alimentation UL1310 de classe 2.

L'actionneur et le controleur/pilote sont vendus ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contrdleur et de I'actionneur est correcte.

<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> LEHZ10LK2-4

(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit &tre identique au
numeéro figurant sur I'étiquette du contréleur/pilote.

\_ (2 Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP). @

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

7 ZS\VC




Pince électrique a 2 doigts Série LEHZ

Sélection l

du modéle

|

\

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

@ Type de cable pour I'actionneur*’ @ Longueur de cable de I'actionneur [m] @ Modéle de contréleur/pilote*
— Sans cable — Sans cable = Sans contrbleur/pilote
S Cable standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R Céble robotique (cable flexible)*? 3 3 1P | (Contrbleur sans programmation) | PNP
#1 Le cable standard doit étre utilisé sur des 5 5 AN LECPA NPN
piéces fixes. Pour une utilisation sur piéces 8 g* AP (Commandes impulsionnelles) | PNP
mobiles, choisissez le cable robotique. * : - A N
P - . A 10 = Pour des informations détaillées sur les contrdleurs/
x2 Sécurisez les cables du moteur dépassant . .
- S B 15% pilotes et les moteurs compatibles, reportez-vous
de T'actionneur avant utilisation. Pour plus aux contréleurs/pilotes compatibles ci-dessous
de détails sur la méthode de fixation, C 20* P P ’

consultez la section cablage dans le manuel

; _ ; = Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)
d'installation et d'entretien.

Reportez-vous aux caractéristiques Note 3) en page 9.

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

m Longueur du cable E/S [m]*' @ Montage du controleur/pilote
— Sans cable — Montage par vis
1 1.5 D Montage sur rail DIN*
3 3+ # Rail DIN non inclus. Vous devez le commander
5 5%2 séparément.

#1 Si vous optez pour l'option « sans contréleur », vous (Reportez-vous a la page 60.)

ne pourrez pas sélectionner de cable d'E/S.
Reportez-vous & la page 64 (pour LECP1) ou a la
page 71 (pour LECPA) si vous avez besoin d'un
céble d'E/S.

x2 Si vous optez pour un type de contréleur « a entrées
impulsionnelles», vous ne pourrez utiliser les
entrées impulsionnelles qu'avec un différentiel.
Cables de 1.5 m uniquement avec collecteur ouvert.

Controleur/Pilote compatible

Contrdleur sans programmation Commandes impulsionnelles

Type
< L9
Série LECP1 LECPA sS85

= T

N . . = O
L Permet de configurer le fonctionnement (données ) ) ) ) @:L:, 5
Caractéristiques de positionnement) sans recourir & un ordinateur | Fonctionnement par signaux impulsionnels 8 Q5
ou & un boitier de commande aa®

Moteur pas-a-pas

|

Moteur compatible

(Servo/24 VDC)
Nomb’re maximu_n_I de 14 points _
données de positionnement
Tension d’alimentation 24VDC
Page de référence Page 58 ‘ Page 65

O
g



Série LEHZ

Montage

Caractéristiques
Modeéle LEHZ10|LEHZ16 |LEHZ20 LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Course ouverture/fermeture (deux cotés) 4 6 10 14 22 30
Effort de maintien | Standard 6ail4 16 a40 522130 | 842210
[N] Note 1) Note 3 Compact | 226 3a8 11228 — —
. Voo de o ey | 52805450 | 521005450 | 5a120/5a50
g Méthode d'entrainement Ecrou lisse + came de glissement
-% Guidage des doigts Guide linéaire (sans circulation)
X | Précision de mesure de la longueur
8| de répétitivits [mm] Note & ? +0.05
& | Jeu de doigt des deux cdtés [mm] Moe) 0.25 max. [ 0.5 max.
5| Répétitivité [mm] Note &) +0.02
@ | Répétitivité de positionnement / un coté [mm] +0.05
‘g Jeu dans I'entrainement [mm] Note7) 0.25 max. \ 0.3 max.
g Impact/vibrations [m/s2] Note 8) 150/30
O | Fréquence d'utilisation max. [C.P.M] 60
Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Standard 165 220 430 585 1120 1760
Masse [g]
Compact 135 190 365 520 — —
@ | Taille du moteur 020 28 42
é Type de moteur Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)
E Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
2 Tension nominale [V] 24 VDC +10 %
,'g' :3:22::2:/“ il sous Standard 11/7 28/15 34/13 36/13
G | tension W]NoeS) Compact 8/7 22/12 — —
g Puissance max. Standard 19 51 57 61
S | instantanée [W] noee 10 Compact 14 42 — —

Note 1) Effort de maintien au moins 10 & 20 fois supérieur a la masse de la charge. La force de positionnement doit étre de 150 % quand la
piéce est libérée. La précision de ['effort de maintien doit étre +30 % (F.S.) pour LEHZ10/16, +25 % (F.S.) pour LEHZ20/25 et +20 %
(F.S.) pour LEHZ32/40. Serrer une piéce avec des mors lourds et une vitesse de préhension élevée peut ne pas respecter
les caractéristiques du produit. Dans ce cas, diminuer le poids et la vitesse.

Note 2) La vitesse de poussée doit respecter la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas contraire, un dysfonctionnement
peut survenir. La vitesse d'ouverture / de fermeture et la vitesse de poussée prévalent pour les deux doigts. La vitesse pour un doigt
est de la moitié de cette valeur.

Note 3) La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la longueur de céble, 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 pouvant atteindre jusqu'a 20 %)

Note 4) La précision de mesure de la longueur de répétitivité correspond & la variation (valeur apparaissant sur I'écran du contrdleur),
c'est-a-dire la répétitivité avec laquelle la piece est maintenue dans la méme position.

Note 5) Aucune influence du jeu pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a l'ouverture.

Note 6) La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piece) quand celle-ci est réalisée de maniere
répétitive avec la méme séquence et pour la méme piece.

Note 7) Une valeur de référence pour la correction d’'une erreur en cas d'inversion de sens de déplacement.

Note 8) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de chute dans
les directions axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement n'a été observé lors des tests de balayage de fréquences de 45 a 2000 Hz.
Test réalisé en sens axial et perpendiculaire au pas de vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Note 9) La puissance (dont celle du contréleur) correspond a la pince en marche.

La puissance se met en veille lorsque la pince s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'elle est en service, y compris en mode
économie d'énergie lors de la préhension.

Note 10) Puissance maximum instantanée (controleur inclus) lorsque la pince est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la sélection de
l'alimentation.

a) En utilisant le taraudage
latéral du corps

Goupille de
piétage

./ Sens de montage

K3 111111111 e
®®-<:1

b) En utilisant le taraudage
de la platine de fixation

c) En utilisant le taraudage
a l'arriére du corps

h 1 T T
M | m m | m
O
q
[¢

® €2
D Goupille de piétage
) q

ZSNC

Sens de
montage

Sens de
montage

Goupille de piétage
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHZ

Construction
Série LEHZ
Hzﬁ’;—lhs
3 i 114
2 /.
Nomenclature
N Description Matiere Note
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé
2 Flasque du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
3 Bague de centrage Alliage d'aluminium
4 Ecrou mobile Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
5 Vis Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
6 Axe Acier carbone chromé
7 Axe Acier carbone chromé
8 Bloc de doigt —
9 Levier Acier inox spécial
10 | Moteur pas a pas (servo/24 VDC) —

Piéces de rechange Bloc de doigt

. Montage sur taraudages Trou traversant dans le sens de )
SIEmEEE (L) latéraux (A) I'ouverture/de la fermeture (B) Doigts plats (C)
Taille du
corps
10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3
10

% S\VC

|

Sélection
du modéle

|

\

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

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

Précautions
spécifiques
au produit

|



Série LEHZ

Dimensions
LEHZ10(L)K2-4
O 2.5H9 (*5:9%5)
prof. 2.5 Longueur de cable moteur = 300 Note 2)
Plan de référence pour le montage (connexion du cable moteur : standard)
— =
wn
-~ ]
= So
2 : Lo ﬂ_
2% @ 2.5H9 (§%)
w0 m | m ——
-~ N ala prof. 2.5
[To) f’
- =l ©, mi
3 1k © N ol 7
Yo ; 35 /L
o1/ i 2xM3x0.5x6
Position de réf. du Nl o
point de préhension 2xM4x0.7x6 5005 | ©
2 x @ 3.3 traversant 1J2] \4xM2.5x0.45
Si fermé : 11752
4 o4 Si ouvert : 15 *02 (plage de fonctionnement des doigts : 11 & 16) Note 1)
19
29
29.5 [mm]
ﬁj Connexion du cable moteur : Connexion & l'avant oaelg L (L1)
! LEHZ10K2-41 | 103.8 | (59.7)
LEHZ10LK2-4[1| 87.2 | (43.1)
I'o)
X Q
Vis de commande manuelle ! x
b /N Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
© & déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine. Veillez a
S 2 = ) < ce que la piece montée sur les doigts ne géne pas
h : les piéces et les équipements autour des doigts.
L Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
Plan de référence pour le montage 20 | 20 pas de manigre répétée.
LEHZ16(L)K2-6
0 2.5H9 {3%%° )
rof. 2.5
— P e mont Longueur de cable moteur = 300 Note 2)
an de relerence pour'e moniage (connexion du cable moteur : standard)
- = 9
J Se ] 290
= | § o @ 2.5H9 (*3°%)
&g 6|8 lmlm prof. 2.5
a1 Y oo P
S m.I 35 8 o —
pord Bt I =Y 1= Sk
e | 20/ gs)
& N ]
@ ﬁI/ ] = 2xM4x0.7x6
» - 2xM4x0.7x6
Position de réf. du 2 x @ 3.3 traversant 8 005 N
point de préhension . J 103 14 4xM3x0.5
Sifermé : 14.6 25, (LA
5 01 Siouvert : 20.6 *33  (plage de fonctionnement des doigts : 14.6 A 21.6) Note 1)
24
38 [mm]

Modeéle L (L1)
LEHZ16K2-61 | 112.8 | (59.7)
LEHZ16LK2-61 | 96.2 | (43.1)

Connexion du cable moteur : Connexion a l'avant

[
Vis de commande manuelle

2x@5

20

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a I'origine. Veillez a
ce que la piece montée sur les doigts ne géne pas

20 20 les piéces et les équipements autour des doigts.

- | Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
Plan de référence pour le montage 35 pas de maniére répétée

23.7
1
[
il
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Dimensions

Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

LEHZ20(L)K2-10

@ 3H9 (9%

Longueur de cable moteur = 300 Note 2)

(connexion du cable moteur : standard)

prof. 3
Plan de
— référence
| pour le '
~montage 8
4 Lo 0 3H9 (3°%%)
< £l lm 1l prof. 3
m|a
-
0 < 2‘\’7\ 9 ﬁ\ 0} w
g 3 g, 8 O &
’03 - i O[] < o 4 QI o
| v — o | = — /|
S = 58 | Feoll
0 Sifermé : Py 2xM5x0.8x8
al & 403 o
M 16 0% 2xM5x0.8x8 =
Siowert:
Position de réf. du 0693 2x @ 4.2 traversant 109
point de préhension /_8-o0.1 04 (plage de fonctionnerent des doigts : 16 & 26) M2 -0.05 4xM4x07
30 18
50
| [mm]
“"i ?}\Connexion du cable moteur : Connexion a l'avant Modele L (L1)
i LEHZ20K2-100 | 129.6 | (61.8)
. i LEHZ20LK2-10C1 | 115.6 | (47.8)
Vis de commande manuelle i
i ©
i, © 2 Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
© @ YRS ( déplacer lorsqu'ils retournent & I'origine.
o o \ i — & Veillez a ce que la piece montée sur les
o 31 : : doigts ne géne pas les pieces et les
7 T — équipements autour des doigts.
Plan de référence pour le montage 28 20 Note 2) F;.Xez le Zable dg‘motgur,td'e sorte qu'il ne se
42 plie pas de maniére répétée.
LEHZ25(L)K2-14
Longueur de cable moteur = 300 Note 2)
Q@ 4H9 (" 8‘030) (connexion du cable moteur : standard)
prof. 3 \
[
| o L
i N\ o
< pour le montage \ 3
557 ?j 3¢l @ 4H9 (+8.030)
o %=
T o/ Z(2 prof. 3
- 0 3 € g\ T ¥3\ Y 0
82 %o “ A tlIWNBE
8 : c R . X ”"I 9
e ' IR N
" = ' ket
- N 2xM6x1.0x10
o © Sifermé : q ot o
N« 19'02 2x M6 x1.0x 10 p 4k
Si ouvert: — 2 x @ 5.2 traversant 120
1094 395 (plage de fonctionnement des doigts : 19 & 34.5) Me2 o
Position de réf. du 38 20 4xM5x08
point de préhension 63

Connexion du céble moteur : Connexion & l'avant

Vis de commande manuelle

33.7

Plan de référence pour le montage

[Te]
Q
0 x
a [aV)
SR S
_ ©51= 3
= T@WQT '
7 28 ] 20
52

O

[mm]
Modéle L (L1)
LEHZ25K2-140 | 139.8 | (61.8)
LEHZ25LK2-1401 | 125.8 | (47.8)

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine.
Veillez a ce que la piece montée sur les
doigts ne géne pas les pieces et les
équipements autour des doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se
plie pas de maniére répétée.

12

Sélection W

du modéle

|

\

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

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

Précautions
spécifiques
au produit

|



Série LEHZ

Dimensions
LEHZ32K2-22
@ 4H9 (5°®)  Longueur de cable moteur = 300 Note 2
prof. 3 (connexion du cable moteur : standard)
L] 1 B
| Plande
3| .
o3 | référence —
€ pour le montage 3 P
2% g
o I
= n 2|5 Tl | L 1l @ 4Ho (20%)
\ Sla 9 25 ©4r9 (o )
< 4 J|a prof. 3
5 N W
- %
iy BY AR
© « S/ =~
[¢>)
S — Uz ) \exMex1.0x10
3 Sifermé : f"-t ~
2635 2xM6x1.0x10 0 T
Position de réf. du point de préhension | Siouvert: 2 x @ 5.2 traversant 15 005
0 ) 28 4xM6x1.0
12,94 4805 (plage de fonctionnement des doigts : 26 & 49.5) Nete 1)
48
97

Vis de commande manuelle

-i|"\Connexion du cable moteur : Connexion & l'avant

0
Q
— & ‘ :@ c>\1<
0 | [V o
Yo ~
5 19 =
Rz 20
Plan de référence pour le montage 63
LEHZ40K2-30 Longueur de cable moteur = 300 Note 2)
(connexion du cable moteur : standard)
\ \
@ 5H9 (*90%)
<
[t}
=
- | 6 0
sl [en) ©
0 ¢
[T}
[}
0 A\ g A
e A
ol | ® © L& o
Q 3
S E5(
=T 2|5
w|a
3 © Sifermé :
Position de réf. du @ 300 2xM8x1.25x14
point de préhension ! Si ouvert : 2 x & 6.8 traversant
14 4 M 60 05 (plage de fonctionnement des doigts : 30 & 62.5) Note 1)

Vis de commande manuelle

42

48.1

20

24.3

Plan de référence pour le montage

13

42
80

O
g

Note 1) Plage dans laquelle les doigts

peuvent se déplacer lorsqu'ils
retournent a l'origine. Veillez a ce
que la piece montée sur les doigts
ne géne pas les pieces et les
équipements autour des doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte

qu'il ne se plie pas de maniere
répétée.

S
8
29 o
25 O 5H9 (*5:9%0)
e prof. 4
0
[To N
6./ 87
_alon
@g 2xM8x1.25x 14
,\10,
a T
N
189
005 -~ 4xM8x1.25

Note 1) Plage dans laquelle les doigts

peuvent se déplacer lorsqu'ils
retournent a l'origine. Veillez a ce
que la piece montée sur les doigts
ne géne pas les pieces et les
équipements autour des doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte

qu'il ne se plie pas de maniere
répétée.



Série LEHZ
Types de doigts

Sélection
du modéle

Montage sur taraudages latéraux (A) Trou traversant dans le sens de I'ouverture/de la fermeture (B)

N
Ll
11 11 )
m m m m
) I ]
4 x MM traversant olllo !l L E
* Taraudage de S
fixation pour le o ||e ol |e % L_IIJ
mors I}
o L | o L@ e S
af
-
< < 4 x gH traversant g I'Il'
® 'II;(:;JO?E fixation pour é w
[mm] [mm] |= -
Modeéle A B C MM Modéle A B H
LEHZ10(L)K2-4A0] 3 5.7 2 M2.5 x 0.45 LEHZ10(L)K2-4B] 3 5.7 2.9 —
LEHZ16(L)K2-6AC] 4 7 25 M3 x 0.5 LEHZ16(L)K2-6BC] 4 7 3.4
LEHZ20(L)K2-10AC 5 9 4 M4 x 0.7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 4.5 n
LEHZ25(L)K2-14AC] 6 12 5) M5 x 0.8 LEHZ25(L)K2-14B[] 6 12 515 I
LEHZ32K2-22A] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6.6 IiIJ
LEHZ40K2-30A] 9 17 7 M8 x 1.25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
Doigts plats (C) 0]
1
4 x MM longueur de taraudage L (&)
* Taraudage de fixation pour Ll
le mors | -
E EEEEE] ‘
oHelH -
=) a,
' ww
Bl| A
|
1. &
’_B—\___,—CL‘
O
(11}
I 11 -
H h
. | m | m D
S-S : X
o o —g
| L | =)
o ] f =g
<
L K J w =
(&)
D G =
[mm] ———
. G Masse D ¢
Modele A B C D F o | Siiems J K MM L w ) é §_g
LEHZ10K2-4CO o R 0025 0 165 EE==
LEHZ10LK2-4CL] 2.45 6 52 10.9 2 54,5, | 145, 4.45 2H9" M2.5 x 0.45 5 5 005 135 @ \a;)_ %
LEHZ16K2-6CL] o o 10,025 o 220 oo
LEHZ16LK2-6CL] 3.05 8 8.3 141 25 740, | 145, 5.8 2.5H9; M3 x 0.5 6 8 005 190 L
LEHZ20K2-10CI 0 0 +0.025 0 430
LEHZ20LK2-10CL] 3.95 10 10.5 17.9 3 116502 | 1.6202 7.45 3H9 "y M4 x 0.7 8 10 005 365
LEHZ25K2-14C 0 0 +0.030 0 575
LEHZ25LK2-14C0] 4.9 12 13.1 21.8 4 1602 2 02 8.9 4H9*] M5 x 0.8 10 . TG
LEHZ32K2-22C[ 7.3 20 18 34.6 5 2539, 33, 14.8 5H9*5%° M6 x 1 12 1500 | 1145
LEHZ40K2-30CL] 8.7 24 |22 414 | 6 335, 3.8. 17.7 | 6H9*3% | M8x1.25 16 189055 | 1820

Z;SVC 14



Pince électrique a 2 doigts/avec soufflet de protection

Série LEHZJ

Sélection du modele

Procédure de sélection

Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)

.

@ Vérifiez l'effort de maintien

> e

et le porte-a-faux.

Vérifiez le point de préhension

Vérifiez la force externe
des doigts.

> &

M Vérifiez I'effort de maintien

Vérifiez les
conditions.

Exemple

Masse de la piece : 0.1 kg

Force de poussée : 70 %
La force de poussée est une des données de positionnement paramétrée dans le contrdleur.
Distance du point de préhension : 30 mm

Vitesse de poussée : 30 mm/sec

-

>

Calculez I'effort de
maintien nécessaire.

-

Conseils pour choisir la pince tout en
respectant la masse de la charge
@ Bien que les conditions relatives a la structure de la
piéce et au coefficient de frottement different entre
les mors et la piece, choisissez un modéle capable
de fournir un effort de maintien de 10 a 20 fois Note)
supérieur (ou plus) a la masse de la piéce.
Note) Voir comment se calcule I'effort de maintien requise pour
plus de détails.

@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si
des accélérations ou des chocs importants se
produisent pendant le déplacement.

Exemple) Pour un effort de maintien 20 fois supérieur au

moins a la masse de la charge.

Effort de maintien requis
=0.1 kg x 20 x 9.8 m/s2 = 19.6 N mini

Sélectionnez le modeéle & partir
du graphique de l'effort de maintien.

>

|

Elément modulaire

R
f

uF | uF
mg

Calcul de I'effort de maintien

Lors de la préhension d’une charge comme
indiqué ci-contre, avec les désignations
ci-dessous,

F: Effort de maintien (N)

u: coefficient de frottement entre

les mors et la piece
m: Masse de la piéce (kg)
g: attraction gravitationnelle (= 9.8 m/s?)
mg: Masse de la piece (N)

Conditions pour éviter la chute de la charge :
2xuF>mg

T—Nombre de doigts

mg
2xp
Si "a" représente la marge, "F" est le résultat
de la formule suivante :
mg
2xu

Doigt

et par conséquent, F >

F
Piéce
F=

Xxa

| |

Force de poussée/seuil de déclenchement [%.

Sélectionnez la
vitesse de poussée.

-—)

LEHZJ20
_ %0 T T 1
Z Force de poussée 100 %
w40
s
£ 30 70 7
T 27 ——
€

20
g 40 %
5 10
i

0

0 20 30 40 60 80 100 120 140

Point de préhension L [mm]

Lorsque LEHZJ20 est sélectionné.

@ L'effort de maintien de 27 N correspond au point
d'intersection entre la distance du point de préhension
(L = 30 mm) et la force de poussée de 70 %.

@ L'effort de maintien est 27.6 fois supérieur a la
masse de la piéce, répondant ainsi aux exigences
préalablement établies de 20 min.

LEHZJ20
= 110
100
9
80
70
60
50
40

30
0

Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement

10 20 30 40 50 60

Vitesse de poussée [mm/s]

@ La vitesse de poussée est optimale quand la force de
poussée atteint 70 % et la vitesse de poussée 30 mm/s.

Note) Confirmez la plage de vitesse de poussée
depuis la force de poussée déterminée [%].

"Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge"

« L'effort de maintien "10 a 20 fois supérieur & la masse de

<Référence> Coefficient de frottement p (dépend de

I'environnement, de la pression de contact, etc.)

la charge" recommandée par SMC se calcule

avec une marge de "a" = 4, ce qui permet de tolérer certains chocs dus au déplacement de l'objet, etc.

Lorsque = 0.2

Lorsque pu = 0.1

F._Mg

= 2)(‘:).2x4=10xmg

Fo_Mg

x4 =20xmg

=2x01

A

[10 X masse de la charge]

A

[20 X masse de la charge]

Coeffcent de frotiement 1 | Elément modulaire - Matériau des piéces (ligne directrice)
0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.)
0.2 Métal
0.2 min. Caoutchouc, résine, etc.

Note) ¢ Méme dans des situations ou le coefficient de frottement est supérieur a y =

0.2, SMC vous recommande de choisir un effort de maintien au moins 10 &
20 fois supérieur a la masse de la charge pour des raisons de sécurité.

* Prévoyez une marge supplémentaire si des accélérations ou des

chocs importants se produisent pendant le déplacement.

15
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Procédure de sélection

Sélection du modele Série LEHZJ

m Vérifiez I'effort de maintien : Série LEHZJ

o Indication de I'effort de maintien
Dans les schémas ci-dessous, “F” représente l'effort de
maintien, c'est-a-dire I'effort de maintien d'un doigt lorsque les
deux doigts et les mors sont en contact direct avec la piece,
comme indiqué ci-dessous.

Etat de la préhension externe

®Réglez le point de préhension "L" pour qu'il respecte la plage
indiquée dans le schéma ci-dessous.

Etat de la préhension interne

-

Elément modulaire

L: Point de préhension
«~—F F: Effort de maintien

Piece

.

i —

CIiflent £
o M ¢

Doigt

i
_/

Elément modulaire

L: Point de préhension
F: Effort de maintien

—F

Piece

+ La force de poussée est une des données de

+ La force de poussée est une des données de

cQ
o
58
S E
5 S
D5

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS | LEHF | LEHZJ | LEHZ |

LEC-G ‘

Standard positionnement paramétrée dans le contrdleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contréleur. E
O
LEHZJ10 LEHZJ10L L_IIJ
20 Précision de l'effort de maintien : £30 % (E.M.) 8 Précision de I'effort de maintien : £30 % (E.M.)
z 16 2 E
w 5 w
Force de poussée 100 % 6 —— O
5 o 9t E ——~~__Force de poussée 100 % IiIJ
% 70 % % 4 — *\
IS 8 — e \ 70 % -
§ 4 .§ 2 — §<)
w w S
0 0 =)
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 %
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm] =
<«
LEHZJ16 LEHZJ16L =
20 Précision de l'effort de maintien : £30 % (E.M.) 10 Précision de l'effort de maintien : £30 % (E.M.) =
z =3 ® .
c — A o, c 59
g Force de poussée 100 % 2 5 ~~__Force de poussée 100 % 358
c c DD 5
'S T—— S S~ S og
£ | TT—1l70% £, T~ | 70%| T @ o
[O) o — [O) —— —
s — 40 % T b —— [ 50%| T
L 4 L 2
w w
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
SVC 16

O



Série LEHZJ

Procédure de sélection

m Vérifiez I'effort de maintien : Série LEHZJ

* La force de poussée est une des données de

* La force de poussée est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le contréleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contréleur.
LEHZJ20 LEHZJ20L
50 Précision de l'effort de maintien : +25 % (E.M.) 35 Précision de l'effort de maintien : +25 % (E.M.)

= Force d se 100 % Z 30 se 100 9

= 40 orce de poussée o = Force de pou?see 100 %

E 70 % g 20 70 %

®© © 15 T

g 20 € N

o 0k o 10 40 %

S s °

mw o0 m o

0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm]

Point de préhension L [mm]

LEHZJ25 LEHZJ25L

50 Précision de l'effort de maintien : +25 % (E.M.) 35 Précision de l'effort de maintien : +25 % (E.M.)
2 40 Force de poussée 100 % 2 30 ! l
L o — P ° L e —————___ Force de poussée 100 %
c c ‘\
2 30 5 2 20
% 70 % % I S 70 %
E 20 - e 1
[ 40 % O 0| — 40 %
© ©
< 10 £ 5
L L
TG w0

0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250

Point de préhension L [mm]

Sélectionnez la vitesse de poussée.

@ Réglez la [force de poussée] et le [seuil de déclenchement] en respectant la plage de limitation ci-dessous.

Standard Compact
LEHZJ10L, LEHZJ16L

110 _ . - 110 a - :
== Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement = — Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement
3 2100 3 2100
@z g
E = 90 oE 90
@ £ 80 s €80
52 52 I
o5 70 o5 70
[SIpC] Qs
o © 60 o © 60
© \(_) © \(_)
gg 50 gg 50
S8 40 S8 40

300 30

10 20 30 40 50 60
Vitesse de poussée [mm/s]

10 20 30 40 50 60
Vitesse de poussée [mm/s]

17

LEHZJ20L, LEHZJ25L

—_
—_
o

Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement

jare
o
o

©
o

[0
o

(o]
o
—

[6)]
o

N
o

Force de poussée/seuil
de déclenchement [%]
~
o

w
o

10 20 30 40 50 60

Vitesse de poussée [mm/s]




Sélection du modele Série LEHZJ

m Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux : Série LEHZJ

@ Choisissez une position de préhension qui permette de maintenir le volume du porte-a-faux "H" dans la plage indiquée ci-dessous.
@® Une position de préhension ne respectant pas les limites peut raccourcir la durée de vie de la pince électrique.

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

cQ
o
58
S E
5 S
D5

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS | LEHF | LEHZJ | LEHZ |

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

au produit

Précautions

spécifiques

: @0 |p : ©oe |0
. - 1 -
T R ©e |0 T y @ |0
L — | BN
|P0$n!?1n dg Position de
a préhension iﬁ R a préhensi R
L H: Porte-a-faux 2 prehension L H: Porte-a-faux
L: Point de préhension L: Point de préhension
* La force de poussée est I'une des valeurs de données + La force de poussée est 'une des valeurs de données
Standard de positionnement saisies sur le contrdleur. Com pact de positionnement saisies sur le contréleur.
LEHZJ10 LEHZJ10L
100 100
g 80 g 80
T 0N T 0N 5
5 N, 5 A
“(? \/o “(? 'C‘e < 50 )
& 40 ~ & 40 % % %
; : o
£ 20 o \ £ 05'8@
° 20| & 3, ° 20 =
o poofl‘ed \ o Ioox
79, 0\95\ e 3
o ZaTe | 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZJ16 LEHZJ16L
140 140
— 120 — 120
€ €
£ 100 \\ £ 100 N“o,c
T N, T NS %
x 80 > x 80 Loy,
S S © Ssg,
T 60 Z 2. T 60 N6
.q Ce o . \ 70
@ (/. @ 0 o
Q e Q NG %,
£ 40 oy, £ 40 > 20
S Sse. N S N
o Se ™. o N Sp
20 1054 20 \l<
0
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZJ20 LEHZJ20L
140 140
= 120 3 120
E. 100 E. 100
T T
x 80 %0, x 80 0.,
3 < 3 For N20 2
@ ce 20 @ NCE
£ 40 ) % < 40 Oy,
S Loy, S Nssg,
o Nsse, T N\Ce ,
20 % 20 % o
0 00% N 0 \'\/°
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
SVC 18
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Série LEHZJ

Procédure de sélection

m Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux : Série LEHZJ

« La force de poussée est une des données de * La force de poussée est une des données de
Standard positionnement paramétrée dans le contrdleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contréleur.
LEHZJ25 LEHZJ25L
250 250
'E 200 ‘E 200
E E
T T Y
T 150 % T 150 0 %
3 % 3 A 0o
i - 0Oy, °
T 100 ’“‘o,oe\ > T 100 %o
o) Q 0o 1) (3]
5 50 e‘m 5 50 w"% :
o 'S‘se-g o Se 70
i B 0 N
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
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Sélection du modele Série LE HZJ

m Vérifiez la force externe des doigts : Série LEHZJ

~—_
Mp

Fv : Charge verticale admissible Mp : Moment longitudinal

My
~—

e
E_

B
]

\_/
Mr

My : Moment radial Mr : Moment latéral

H, L: distance jusqu'au point de préhension de la charge [mm]

Modale Charge verticale admissible Moment statique admissible
Fv [N] Moment longitudinal : Mp [N-m]| Moment radial : My [N-m] Moment latéral : Mr [N-m]
LEHZJ10(L)K2-4 58 0.26 0.26 0.53
LEHZJ16(L)K2-6 98 0.68 0.68 1.36
LEHZJ20(L)K2-10 147 1.32 1.32 2.65
LEHZJ25(L)K2-14 255 1.94 1.94 3.88

Note) Les valeurs de charge indiquées dans le tableau sont des valeurs statiques.

Calcul de la force externe admissible (a I'application du moment de charge)

Exemple de calcul

M t stati issible) (N-
Charge admissible F [N] = (moment sta Il_q:j;ngssm e) (N-m)

(+ Constante pour la conversion des unités)

Quand une charge statique f = 10 N est utilisée, appliquant un
moment longitudinal au point L = 30 mm sur le guide LEHZJ16K2-6.
Par conséquent, I'utilisation est possible.

0.68
30x 103

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

Charge admissible F =

O
g

20

cQ
o
=0
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS | LEHF | LEHZJ | LEHZ |

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

Précautions
spécifiques
au produit

|



Pince électrique a 2 doigts/avec soufflet de protection

Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)

Série LEHZJ (¢

LEHZJ10, 16, 20, 25

Ethen'et/IP » @ I0-Link
Compatible avec __»Page 76
Devicei'et EtherCAT.™

[Compatible avec contrdleur pour moteur pas a pas multi-axes

»Page 86
88| pour passer commande

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

1]AN| 1
00000 000 00 0 ¢ 0

0 Soufflet de protection 9 Taille 9 Taille du moteur @ Pas de vis
[ J | Avecsoufflet de protection | 10 — Standard | K | Standard
16 L Compact
20
25
e Modeéle a 2 doigts @ Course [mm] o Soufflet de protection
Course / des deux ctés | Taille — | Caoutchouc en chloropréne (CR)
4 10 K Caoutchouc fluoré (FKM)
6 16 S Caoutchouc en silicone (Si)
10 20
14 25

@ Connexion du cable moteur

Standard (connexion du c6té gauche) »
Plan de référence pour le montage

Plan de référence
pour le montage

Céble du moteur
Cache du connecteur

S e
Connexion & I'avant Plan de référence pour le montage

/A\Précaution

[Produits conformes CE]

Plan de référence La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs
pour le montage électriques LEH avec celle des contréleurs LEC.

La conformit¢ CEM dépend de la fagcon 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. Ainsi, le client doit vérifier la
conformité de ses machines et de son équipement en général.

[Produits conformes UL]

Lorsque la conformité UL est requise, |'actionneur électrique et le contréleur/
pilote doivent étre utilisés avec une alimentation UL1310 de classe 2.

L'actionneur et le controleur/pilote sont vendus ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contrdleur et de I'actionneur est correcte.

<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> LEHZJ10LK2-4
(1) Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit étre identique au

numéro figurant sur I'étiquette du contrdleur/pilote.

\_ (2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP). @

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Pince électrique a 2 doigts/avec soufflet de protection Série LE HZJ

@ Type de cable pour I'actionneur*’

@ Longueur de cable de I'actionneur [m]

m Modéle de contréleur/pilote*

= Sans cable — Sans céble — Sans contrdleur/pilote
S Cable standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R Cable robotique (céble flexible)*? 3 3 1P | (Controleur sans programmation) | PNP
#1 Le cable standard doit étre utilisé sur des 5 5 AN LECPA NPN
piéces fixes. Pour une utilisation sur pieces 8 8% AP | (Commandes impulsionnelles) | PNP
mobiles, choisissez le cable robotique. A 10% « Pour des inf tions détaillé | troleurs/
x2 Sécurisez le cable du moteur dépassant de " .c|>utr estlr: orma |tons clal eets:bslur es cor:t roleurs
I'actionneur pour l'immobiliser. Pour plus de B 15 priotes €t les moleurs compatibles, reportez-vous
détails sur la méthode de fixation, consultez (& 20* aux controleurs/pilotes compatibles ci-dessous.

la section Céblage/Cables.

@ Longueur du cable E/S [m]*'

= Fabriqué sur commande (Céble robotique uniquement)
Reportez-vous aux caractéristiques Note 3) en page 23.

@ Montage du contréleur/pilote

+1 Si vous optez pour l'option « sans contréleur », vous
ne pourrez pas sélectionner de cable d'E/S.
Reportez-vous & la page 64 (pour LECP1) ou a la
page 71 (pour LECPA) si vous avez besoin d'un
céble d'E/S.

x2 Si vous optez pour un type de contréleur « a entrées
impulsionnelles», vous ne pourrez utiliser les
entrées impulsionnelles qu'avec un différentiel.
Cables de 1.5 m uniquement avec collecteur ouvert.

Controleur/Pilote compatible

— Sans cable — Montage par vis

1 1.5 D Montage sur rail DIN*

3 3*2 *+ Rail DIN non inclus. Vous devez le commander
5 5#*2 séparément.

(Reportez-vous a la page 60 .)

Type

Contrdleur sans programmation

Commandes impulsionnelles

Série

LECP1

LECPA

Caractéristiques

Permet de configurer le fonctionnement
(données de positionnement) sans recourir

Fonctionnement par signaux impulsionnels

a un ordinateur ou a un boitier de commande

Moteur compatible

Moteur pas-a-pas
(Servo/24 VDC)

Nombre maximum de

données de positionnement 14 points -
Tension d’alimentation 24 Vcc
Page de référence Page 58 ‘ Page 65

O
g
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Sélection W

du modéle

|

\

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

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

Précautions
spécifiques
au produit
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Série LEHZJ

Montage

Caractéristiques
Modele LEHZJ10 | LEHZJ16 | LEHZJ20 | LEHZJ25
Course ouverture/fermeture (deux cotés) 4 6 10 14
Effort de maintien | Standard 6al4 16240
[N] Note 1) Note 3) Compact 3a6 448 112428
5 Vitesse dlouverture et de fermeture/Vitesse de poussge mmis] o2 e 5a80/5a50 5a 100/5 a 50
2| Méthode d'entrainement Ecrou lisse + came de glissement
_§ Guidage des doigts Guide linéaire (sans circulation)
® | Répétitivité [mm] Note 4) +0.02
é Précision de mesure de la longueur de répétitivité Ne) +0.05
» -
S ﬂg;'ége[;g;?gong deux 0.25 max.
B | Impactivibrations [m/s?] N7 150/30
% Fréquence d’utilisation max. [C.P.M] 60
§ Plage de température d'utilisation [°C] 5a40

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

Standard 170 230 440 610
Masse [g]
Compact 140 200 375 545
2 | Taille du moteur 020 028
=]
2| Type de moteur Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)
8| Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
‘0
@ | Tension nominale [V] 24 VDC £10 %
2| puissancer Standard 11/7 28/15
k3 Pws_sance en veille sous
5 | tension W]hoe®) Compact 8/7 22/12
& | Puissance max. Standard 19 51
& | instantanée [W] oes) Compact 14 42

Note 1) Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge. La force de positionnement doit étre de 150 %
quand la piéce est libérée. La précision de I'effort de maintien doit étre 30 % (F.P.) pour LEHZJ10/16 et +25 % (F.P.) pour
LEHZJ20/25. Serrer une piéce avec des mors lourds et une vitesse de préhension élevée peut ne pas respecter les
caractéristiques du produit. Dans ce cas, diminuer le poids et la vitesse.

Note 2) La vitesse de poussée doit étre comprise dans la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas contraire,
un dysfonctionnement peut survenir. La vitesse d'ouverture / de fermeture et la vitesse de poussée prévalent pour les deux
doigts. La vitesse pour un doigt est de la moitié de cette valeur.

Note 3) La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la longueur de céble, 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 pouvant atteindre jusqu'a 20 %)

Note 4) La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piece) quand celle-ci est réalisée de
maniére répétitive avec la méme séquence et pour la méme piéce.

Note 5) La précision de mesure de la longueur de répétitivité correspond a la variation (valeur apparaissant sur I'écran du
contréleur), c'est-a-dire la répétitivité avec laquelle la piece est maintenue dans la méme position.

Note 6) Aucune influence du jeu pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a I'ouverture.

Note 7) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test de
chute dans les directions axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement n'a été observé lors des tests de balayage de fréquences de 45 a
2000 Hz. Test réalisé en sens axial et perpendiculaire au pas de vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Note 8) La puissance (y compris celle du contréleur) correspond a la pince en marche.

La puissance se met en veille lorsque la pince s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'elle est en service, y compris en
mode économie d'énergie lors de la préhension.

Note 9) Puissance maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque la pince est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a la
sélection de I'alimentation.

a) En utilisant le taraudage
latéral du corps

Joint de protection contre

les corps étrangers (inclus)

* Consultez le manuel
d'utilisation du produit
pour plus de détails.

23

b) En utilisant le taraudage
de la platine de fixation

c) En utilisant le taraudage
a l'arriére du corps

%2 7
= r—: = r—]
L -
—t = )
@ o
o Goupille de piétage ©| Goupille de piétage

Goupille de piétage
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Pince électrique a 2 doigts/avec soufflet de protection Série LE HZJ

Construction

Série LEHZJ

Nomenclature

S

N° Description Matiere Note
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé
2 Plaque de moteur Alliage d'aluminium Anodisé
3 | Bague de glissiére Alliage d'aluminium
4 Ecrou coulissant Acier inoxydable Traité haute température + traitement spécifique
5 Boulon coulissant Acier inoxydable Traité haute température + traitement spécifique
6 Rouleau a aiguille Acier de roulement chromé en acier dur
7 Rouleau a aiguille Acier de roulement chromé en acier dur
8 Plaque du corps Alliage d'aluminium Anodisé
CR Caoutchouc en chloroprene
9 Soufflet de protection FKM Caoutchouc fluoré
Si Caoutchouc de silicone
10 | Ensemble doigts —
11 | Soufflet de protection du codeur Si Caoutchouc de silicone

12 | Levier

Acier inox spécial

13 | Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)

Piéces de rechange

N° Description LEHZJ10 LEHZJ16 LEHZJ20 LEHZJ25
CR MHZJ2-J10 | MHZJ2-J16 | MHZJ2-J20 | MHZJ2-J25
9 i:’;g:i:odne Matiere| FKM | MHZJ2-J10F | MHZJ2-J16F | MHZJ2-J20F | MHZJ2-J25F
Si | MHZJ2-J10S | MHZJ2-J16S | MHZJ2-J20S | MHZJ2-J25S
10 | Ensemble doigts MHZJ-A1002 | MHZJ-A1602 | MHZJ-A2002 | MHZJ-A2502

= Le soufflet de protection est une piéce consommable. Veuillez le remplacer dés que nécessaire.

O
g
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Sélection
du modéle

|

\

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
JXC73/33/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS M LEHF 1 LEHZJ | LEHZ

Précautions
spécifiques
au produit
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Série LEHZJ

Dimensions
LEHZJ10(L)K2-4 216 21
Longueur de céble moteur = 300 Note 2)
(connexion du céble moteur : standard) 0
- (8}
= A §- ==
= P S
] — K &
~| Plande I go go
référence % o 2° :
pour le montage Ils 2 o 0028
- = =Sl [rs} @ 2.5H9 ("5 )prof. 2.5
M | g °
o R Il & LN
i SRR AR
— 2 | N - s 2xM3x0.5x6
N~ T T
N = W \ 3.5 ~
| =y o]
&| = o q
= 1 &
' 5 0 -
Position de réf. du 2xM4x0.7x6 —0.05
point de préhension 2 x @ 3.3 traversant 112 | 4 xM25x0.45
) . qq402 (21)
@ 2.5H9 (*3%%%)prof. 2.5 . Sf fermé : 11 {00-52 (plage de fonctionnement des
0.1 Siouvert : 15255 doigts: 11 & 16) Note 1)
[mm]
Modeéle L (L)
LEHZJ10K2-40 | 109.8 | (62.7)
Connexion du cable moteur : Connexion a l'avant LEHZJ10LK2-40] 932 | (46.1)
Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent
Soufflet de protection du codeur se déplacer lorsqu'ils retournent &
© l'origine. Veillez a ce que la piece
o montée sur les doigts ne géne pas les
- , piéces et les équipements autour des
© o doigts.
S ST N Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il
| ne se plie pas de maniére répétée.
Plan de référence pour le montage / 20
LEHZJ16(L)K2-6
21
0 2.5H9 (*3***)prof. 2.5 216 Longueur de céble moteur = 300 Note 2)
(connexion du cable moteur : standard) 0
z [
== 5 T
~ =
j o)
m i
référence o K @ 2.5H9 (*29%5)prof. 2.5
pour le montage - = .
5 : :
: 2 a !
a \{I ‘ |
— ' © |7
S A 8 8 RITR
¥ : 7 ! Q,_f 35_//} 2xM4x0.7x6
n o (o]
® B
o ~
3 ] f
2xM4x0.7x6 g0
Positi 5 T -0.05 ~
osition de réf. du 2 x @ 3.3 traversant
point de préhension Sifermé - 14.6 193 . 14 4xM3x0.5
o ) s 73643 (plage de fonctionnement (29.6)
501 Siouvert: 20.6 %53 des doigts : 14.6 & 21.6) Note 1)
(;‘:) Modgle L | (L)
' R o LEHZJ16K2-6] 118.6 | (62.7)
17.5 Connexion du cable moteur : Connexion a l'avant
LEHZJ16LK2-600 | 102 | (46.1)
Soufflet de protection du codeur
Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent
- g se déplacer lorsqu'ils retournent a
o x I'origine. Veillez a ce que la piece
A N montée sur les doigts ne géne pas les
f pieces et les équipements autour des

23.7

@
o
«

Plan de référence pour le montage

25

O
g

doigts.
Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il
ne se plie pas de maniére répétée.



Pince électrique a 2 doigts/avec soufflet de protection Série LE HZJ

P
cQ
o3
Di H © o
imensions Qe
©
%) =}
LEHZJ20(L)K2-10 ©
—
@ 3H9 (39 )prof. 3 29.6 Longueur de cable moteur ~ 300 Note 2) 29 o
(connexion du cable moteur : standard)
HF o ®
I ) I E
7| Plande E 9 3
= | —
~1 référence g \ g 4 i w
pour le montage 4 So . |
. : g | o @3H9 (3% )prof. 3
g &
- | i
; - i) ‘\ é‘ 0 - P o)
el | g € @ QTN s
2 — ~L s oo 2xM5x0.8x8 SN
~ S 2|5 = <=
o 8 [INTZN) B2 5 N i
©| T o c
o / 2xM5x0.8x8 g o 8
Position de réf. du I 2 x @ 4.2 traversant o © § —
oint de préhension ' .. 03 10 605 ®
P P Sifermé : 16 ‘o3 (plage de fonctionnement des AxXMAX07 s
8.3, Siouvert: 26 *03 doigts : 16 & 28) Note 1) 18 4x M4 x0.7 s |-I|-
30 (34.6) i
(58) [mm] 2l
Connexion du cable moteur : Connexion & 'avant Modeéle L (L1)
LEHZJ20K2-10C] 135.7 | (64.8)
LEHZJ20LK2-10J | 121.7 | (50.8) 0
) I
Soufflet de protection du codeur Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent w
o se déplacer lorsqu'ils retournent a |
' Q I'origine. Veillez a ce que la piece montée
> 7 B X sur les doigts ne géne pas les pieceset L L_
g < @ L AL@ o les équipements autour des doigts.
af N - o Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne (0]
& - se plie pas de maniére répétée. 1
0 20 (&)
< 51 w
- Plan de référence pour le montage =
LEHZJ25(L)K2-14 I
@ 4H9 (*3.9%)prof. 3 29.6 Longueur de cable moteur = 300 Note 2) 29 E
(connexion du céble moteur : standard) = (&)
= ® w
— ™ ks -l
=] Plnce h— N 5
= référence “ﬁ g —
pour le montage ! 5 % 5 @ 4H9 (*8'°3°)prof. 3 E
A i @ B o
Y & § ()
| © I mn Ve — L
'&- © 4 \2\ § 0 g o i -l
5 o, & B ] E
@ = I l @ |« 1 T 2xM6x1.0x10 -
- © I8 Q- : - D
@ [ <l o
o8 | NN . o
'; - @ ><
5 2xM6x1.0x10 b o 5
« | ] 2 x @ 5.2 traversant < I
Position de réf. du o403 12 9, S
point de préhension Sifermé : 19 %55 (plage de fonctionnement des 008 © =
3 Siouvert : 33 *32 doigts : 19 & 34.5) Note 1) 20 4xM5x0.8 =3
38 (42) E
(&)
(73) =
[mm] ——
Connexion du cable moteur : Connexion a l'avant Modale L (L1)
)]
LEHZJ25K2-1400 | 146.7 | (64.8) S35
LEHZJ25LK2-140 | 1327 | (50.8) |5 g8
oo
Soufflet de protection du codeur g (0%)_ %
s g Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
® CARTO T = déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine.
N Veillez a ce que la piece montée sur les

33.7
29.6

20

171

——

@ I
|

Plan de référence pour le montage
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doigts ne géne pas les pieces et les
équipements autour des doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne

se plie pas de maniére répétée.
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Pince électrique & 2 doigts

Série LEHF

Sélection du modele

Procédure de sélection

Vérifiez I'effort de

maintien. et le porte-a-faux.

= > &

Vérifiez le point de préhension

Vérifiez la force
externe des doigts.

> &

m Vérifiez I'effort de maintien.

Vérifiez les - Calculez I'effort de -
conditions. maintien nécessaire.
Exemple Conseils pour choisir la pince tout en

respectant la masse de la charge
@ Bien que les conditions relatives & la structure de la piéce et au
coefficient de frottement différent entre les mors et la piece,
choisissez un modele capable de fournir un effort de maintien
de 10 & 20 fois Nte) supérieur (ou plus) & la masse de la piéce.
Note) Pour plus de détails, reportez-vous au schéma de
sélection du modele.

)

Masse de la piece : 0.1 kg

@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si
des accélérations ou des chocs importants se
produisent pendant le déplacement.

Exemple) Pour un effort de maintien 20 fois supérieur au
moins a la masse de la charge.

Effort de maintien requis
=0.1 kg x 20 x 9.8 m/s?> = 19.6 N mini

Force de poussée : 100 %

Distance du point de préhension : 30 mm

Vitesse de poussée : 20 mm/sec

Sélectionnez le modele a partir du
graphique de l'effort de maintien.

| |

Sélectionnez la
vitesse de poussée.

LEHF20
35
Z 30 ! ! !
w26 ——. _ Force de poussée 100 %
& 25
€ 20 —
< s 70 %
g 15
'g 10 40 %
(]
=
w
0
0 20 30 40 60 80 100
Point de préhension L [mm]

Lorsque LEHF20 est sélectionné.

@ L'effort de maintien de 26 N correspond au point
d'intersection entre la distance du point de préhension
(L = 30 mm) et la force de poussée de 100 %.

@ L'effort de maintien est 26.5 fois supérieur a la
masse de la piece, répondant ainsi aux exigences
préalablement établies de 20 min.

LEHF20
110
100

9

Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement

Calcul de I’effort de maintien

Lors de la préhension d’'une charge comme
{ I indiqué ci-contre, avec les désignations
ci-dessous,
F: Effort de maintien [N]
u: Coefficient de friction entre les mors
et la piéce.
Masse de la piéce [kg]
g: attraction gravitationnelle (= 9.8 m/s?)
mg: Masse de la piece [N]
Les conditions pour éviter la chute de la charge sont de
2xuF>mg
T—Nombre de doigts
mg
2xu
Si "a" représente la marge, "F" est le résultat
de la formule suivante :
mg
2xpu
"Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge"

* | 'effort de maintien "10 a 20 fois supérieur & la masse de la charge" recommandée par SMC se calcule
avec une marge de "a" = 4, ce qui permet de tolérer certains chocs dus au déplacement de l'objet, etc.

m:

Doigt

Piece

et par conséquent, F >

mg

Elément modulaire Fo

Xxa

Lorsque p = 0.2

L
T 2x0.2

Lorsque p = 0.1
L
T 2x041

F x4 =10 x mg F

A

[10 x masse de la charge ]

x4 =20xmg

A

[20 x masse de la charge]

80
70
60
50
40
30

Force de poussée/seuil de déclenchement [%

0 10 20 30

Vitesse de poussée [mm/s]

40

@ La vitesse de poussée est optimale quand la force
de poussée atteint 100 % et la vitesse de poussée
20 mm/s.

Note) Confirmez la plage de vitesse de poussée
depuis la force de poussée déterminée [%].

<Référence> Coefficient de frottement p (dépend de I'environnement,
de la pression de contact, etc.)

Cosficient e frotiement 1 | Elément modulaire - Matériau des piéces (ligne directrice)
0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.)
0.2 Métal
0.2 min. Caoutchouc, résine, etc.

Note) ¢ Méme dans des situations ot le coefficient de frottement est supérieur a =

0.2, SMC vous recommande de choisir un effort de maintien au moins 10 a 20
fois supérieur & la masse de la charge pour des raisons de sécurité.

* Prévoyez une marge supplémentaire si des accélérations ou des
chocs importants se produisent pendant le déplacement.
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Sélection du modele

Sélection du modele Série LE HF

M Vérifiez I'effort de maintien: série LEHF

cQ
o @
=0
89
3 S
D5

@ Indication de I'effort de maintien Etat de la préhension externe Etat de la préhension interne [
Dans les schémas ci-contre, “F”
représente  l'effort de maintien, { ﬁ d ﬁ E
c'est-a-dire la poussée d'un doigt w
lorsque les deux doigts et les mors sont .|
en contact direct avec la piece, comme
indiqué ci-dessous. —
© © i © o P
® Vérifier que le point de préhension "L" I
respecte la plage indiquée dans les d h Doigt {) Doigt > E
schémas ci-dessous. I i
| = - 1 - sl
_|; Lz 8
| - 2L
-—F L: pointde [ I | L: point de Q
préhension Fali— lo== |—F préhension| |'¥
Pitce F: effortde Vors \ /Piéce F: effort de o |
maintien maintien 5|
sl
o
LEHF10 LEHF40 ==
10 Précision de I'effort de maintien: 30 % (E.M.) 200 Précision de I'effort de maintien: 20 % (E.M.)
I I
= = ~—__| Force de préhension 100 %
S 3 = 160 = N
I
c c
2 5 . Force de préhension 100 % S ool — 170% 1T}
k= Rl k= - -~
g =~ 709 = g
E 4 ~70% | 5 80 40 % e
© 40 °/ \\ bl —
§ o} —r—2> S 40 (0]
i i 6
0 0 L
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120 -l
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm] —
-
LEHF20 ?5
35 Précision de l'effort de maintien: 25 % (EM) ‘ Sélectionnez Ia Vitesse de préhension. I'_IIJ
Z 30 = P " ® Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en ———
t 25 ——r—_roree dejprehiensionti00ie respectant la plage de limitation ci-dessous. E
Q
E 20— 70 % = 110 T
E 15 T — s Plage de la force de préhensioh et du seuil de déclenchement -
3 40 % 2 100
[}
< 10 S h
e S 90 D
55 8 80 (&)
0 8 70 x
0 20 40 60 80 100 3 =
Point de préhension L [mm] % 60 =
‘@ 50 N
& =d
LEHF32 2 . 3
- , —— = =
150 Précision de l'effort de maintien: 20 % (E.M.) 2 30 s
_ ‘ ‘ g 0 10 20 30 40| | =
z S . . . L =
= 120 \{rce de préhension 100 % L Vitesse de préhension [mm/s] 7
C <D v
2 9 5§85
< —L_70% 558
o 60 '€ >
° —_ 40% aa®
i
0
0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm]
* La force de préhension est une des données de positionnement paramétrée dans le contréleur.
ZSMC %



Série LEHF

Sélection du modeéle

M Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux: série LEHF

@® Choisissez une position de préhension qui permette de maintenir le volume du porte-a-faux "H" dans la plage mentionnée ci-dessous.
@ Une position de préhension ne respectant pas les limites peut diminuer la durée de vie de la pince électrique.

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

[ @

H: porte-a-faux
L: point de préhension

L[] -
N

‘ Position de la préhension

H: porte-a-faux
L: point de préhension

H Position de la préhension

Point de préhension L [mm]

LEHF10 LEHF20
100 100
E 80 E 80
£ £
R N T 60 20
5 NN\, 5 %,
0,
© \ < © Ry, 290 o
& 40 = -2 w40 ree %
“ O, 0 o h de
& Ce % /o\ S W
5 20 2NN 5 20 sy
o Mop Nl N o 227,
70 TN N % .
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
— — 100 >\
E 80 g 100 \
- T 8 \\ 7
x x {%
= I 60 -
® w Ore, 2 \
) o 40 ® o 0o
: : QN N
o o 20 /o >
",,\ 0 % o,
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120

Point de préhension L [mm]

* La force de préhension est une des données de positionnement paramétrée dans le contrdleur.
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Sélection du modele Série LEHF

M Vérifiez la force externe des doigts: série LEHF

|
|
1

Fv

Fv: charge verticale

Sea——~-—gs—

- = ==
Mp
\/
Mp: moment longitudinal Mr My: moment radial

admissible Mr: moment latéral
H, L: distance jusqu'au point de préhension de la charge [mm
Modéle Charge verticale admissible Moment statique admissible
FvN] Moment longitudinal: Mp [N-m] | Moment radial: My [N-m] Moment latéral: Mr [N-m]

LEHF10K2-1 58 0.26 0.26 0.53
LEHF20K2- 98 0.68 0.68 1.4
LEHF32K2- 176 1.4 1.4 2.8
LEHF40K2-O 294 2 2 4

Note) Les valeurs de charge indiquées dans le tableau sont des valeurs statiques.

Calcul de la force externe admissible (quand moment de charge en cours)

Exemple de calcul

Charge admissible F [N] =

Quand une charge statique f = 10 N est utilisée, appliquant un moment
longitudinal au point L = 30 mm sur le guide LEHF20K2-(J
Par conséquent, I'utilisation est possible.

M (moment statique admissible) [N-m] o 0.68
Lx102 * Charge admissible F = W
(*constant pour la conversion des unités) =227 [N]

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

30
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)

[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

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

Précautions
spécifiques
au produit
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Pince électrique a 2 doigts

Sri C € M.
Série LEHF

LEHF10, 20, 32, 40

Ethen'et/IP » @ I0-Link
Compatible avec __»Page 76
Devicei'et EtherCAT.™

[Compatible avec contrdleur pour moteur pas a pas multi-axes

»Page 86
88| pour passer commande

LEHF100K2 - S|1]/ANJ|1
0600 00

16
006 06

@ Taitie @ pas de vis © vodele 2 O course [mm]
10 | K | Standard | 2 doigts Course / des deux cotés .
Taille
20 Standard Course longue
32 16 32 10
40 24 48 20
32 64 32
40 80 40
6 Connexion du cable moteur
Standard (connexion c6té droit)
Cable du moteur
() (4]
/A\Précaution
[Produits conformes CE]
Connexion du c6té gauche La conformit¢ CEM a été testée en combinant la série des actionneurs
Cable d t électriques LEH avec celle des contréleurs LEC.
aple du moteur La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables électriques.
_2/-l—i—‘ Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas étre certifiée
L pour les composants SMC incorporés a I'équipement du client sous
conditions de fonctionnement actuelles. Ainsi, le client doit vérifier la
© © conformité de ses machines et de son équipement en général.
[Produits conformes UL]
Lorsque la conformité UL est requise, I'actionneur électrique et le contrdleur/
pilote doivent étre utilisés avec une alimentation UL1310 de classe 2.

L'actionneur et le contréleur/pilote sont vendus ensemble.

Assurez-vous que la combinaison du contrdleur et de I'actionneur est correcte.

<Contrdlez les points suivants avant toute utilisation.> LEHF10K2-16

(D Vérifiez le numéro du modéle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit &tre identique au
numeéro figurant sur I'étiquette du contréleur/pilote.

\_ (2 Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP). @

x Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

@ Type de cable pour I'actionneur*

o Longueur de cable de I'actionneur [m]

@ Modeéle de controleur/pilote*

— Sans cable — Sans céble = Sans contrdleur/pilote
S Cable standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R | Cable robotique (cable flexible)*2 3 3 1P | (Contrbleur sans programmation) | PNP
#1 Le cable standard doit étre utilisé sur des 5 5 AN LECPA*? NPN
piéces fixes. Pour une utilisation sur piéces 8 g AP (Commandes impulsionnelles) PNP
mobiles, choisissez le cable robotique. i - : e
«2 Sécurisez les cables du moteur dépassant A 10* #1 PoutrAldes/ |r;fct>rmat;olns dettalllees surtlblles
de l'actionneur avant utilisation. Pour plus B 15 controleurs/ prlotes €t fes moleurs compatlbes,
de détails sur la méthode de fixation Cc 20% reportez-vous aux contrdleurs/pilotes compatibles

consultez la section cablage dans le manuel
d'installation et d'entretien.

ci-dessous.
%2 Lorsque les signaux d'impulsion sont a
collecteur ouvert, commandez la résistance

de limitation de courant séparément
© Longueur du cable E/S [m]* (D Montage du contréleur/pilote (LEC-PA-R-L) & la page 71.
— Sans cable — Montage par vis
1 1.5 D Montage sur rail DIN*
3 3%2 # Rail DIN non inclus. Vous devez le commander
5 5%2 séparément.
+1 Si vous optez pour l'option « sans contrbleur », vous (Reportez-vous a la page 60.)
ne pourrez pas sélectionner de cable d'E/S.
Reportez-vous & la page 64 (pour LECP1) ou a la
page 71 (pour LECPA) si vous avez besoin d'un
céable d'E/S.
%2 Si vous optez pour un type de contrdleur « a entrées
impulsionnelles», vous ne pourrez utiliser les
entrées impulsionnelles qu'avec un différentiel.
Cables de 1.5 m uniquement avec collecteur ouvert.
Controleur/Pilote compatible
Contrdleur sans programmation Contréleur a entrées impulsionnelles
Type
Série LECP1 LECPA
Permet de configurer le fonctionnement
Caractéristiques (données de positionnement) sans recourir | Fonctionnement par signaux impulsionnels
a un ordinateur ou a un boitier de commande
. Moteur pas-a-pas
Moteur compatible (Servo/24 VDC)
Nombre maximum de 14 point
données de positionnement points -
Tension d’alimentation 24VDC
Page de référence Page 58 Page 65
32
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‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G Hmm[ LEHZJ ” LEHZ 1

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

Précautions
spécifiques
au produit
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Série LEHF

Caractéristiques
Modele LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Ouverture/fermeture | Standard 16 24 32 40
course (des deux cdtés) | Course longue 32 48 64 80
Effort de maintien [N] Note 1) Note 3) 3a7 11a28 | 48a120 | 722180
Vitgsse d'ouverture et de fermeture/ vitesse de poussée [mmis] Ve2hoed | 5 3 80/5 4 20 5a100/5a 30

5 | Méthode d'entrainement Ecrou lisse + courroie

é’ Guidage des doigts Guide linéaire (sans circulation)
-% Précision de mesure de la longueur de répétitivité [mm] Note4) +0.05

= | Barre de doigt/des deux cotés [mm] Note5) 0.5 max.

B | Répétitivité [mm] Note ) $0.05

8 | Repétitivité de positionnement / un c6té [mm] +0.1

-%' Jeu dans I'entrainement [mm] Note ) 0.3 max.

:E, Résistance aux impacts/vibrations [m/s?] Note8) 150/30

‘é Fréquence d’utilisation max. [C.P.M] 60

8 Plage de température d'utilisation [°C] 5a40

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

Standard 340 610 1625 1980
Masse [g]

Course longue 370 750 1970 2500
8 | Taille du moteur 020 28 042
'-g Type de moteur Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)
‘g Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
-:%: Tension nominale [V] 24 VDC +10 %
:-E Puissance / puissance en veille sous tension [W] Nete9) 11/7 28/15 34/13 36/13
§ Puissance max. instantanée [W] Note 10) 19 51 57 61

Note 1) Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur & la masse de la charge. La force de positionnement doit étre de
150 % quand la piece est libérée. La précision de I'effort de maintien doit étre +30 % (F.P.) pour LEHF10, +25 % (F.P.)
pour LEHF20 et +20 % (F.P.) pour LEHF32/40. Serrer une piece avec des mors lourds et une vitesse de préhension
élevée peut ne pas respecter les caractéristiques du produit. Dans ce cas, diminuer le poids et la vitesse.

Note 2) La vitesse de poussée doit étre comprise dans la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas
contraire, un dysfonctionnement peut survenir. La vitesse d'ouverture / de fermeture et la vitesse de poussée prévalent
pour les deux doigts. La vitesse pour un doigt est de la moitié de cette valeur.

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
pouvant atteindre jusqu'a 20 %)

Note 4) La précision de mesure de la longueur de répétitivité correspond a la variation (valeur apparaissant sur I'écran du
controleur), c'est-a-dire la répétitivité avec laquelle la piece est maintenue dans la méme position.

Note 5) Aucune influence du jeu pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a I'ouverture.

Note 6) La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piece) quand celle-ci est réalisée
de maniére répétitive avec la méme séquence et pour la méme piece.

Note 7) Une valeur de référence pour la correction d’une erreur en cas d'inversion de sens de déplacement.

Note 8) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil de test
de chute dans les directions axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (test réalisé avec la pince a I'état initial)
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement n'a été observé lors des tests de balayage de fréquences de 45
a 2000 Hz. Test réalisé en sens axial et perpendiculaire au pas de vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Note 9) La puissance (dont celle du contréleur) correspond a la pince en marche.

La puissance se met en veille lorsque la pince s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'elle est en service, y
compris en mode économie d'énergie lors de la préhension.

Note 10) Puissance maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque la pince est en fonctionnement. Cette valeur peut servir a
la sélection de I'alimentation.

Sens de montage

Goupille de piétage

b) En utilisant le taraudage

Montage
a) En utilisant le taraudage
du corps
o0 oo |D
LT T |

33

c) En utilisant le taraudage

de la platine de fixation a l'arriére du corps

Goupille de Goupille de

piétage piétage
Sens de Sens de
montage montage
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Construction
Série LEHF
/?7//—/.
/ - éﬁ
l=
@ ] |
el i

Nomenclature

N Description Matiere Note

1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé

2 Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé

3 | Plaque latérale B Alliage d'aluminium Anodisé

4 Axe coulissant Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique

5 | Guide a billes Acier inox

6 Ecrou mobile Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique

7 Doigt Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique

8 Plaque de fixation Acier inox

9 Plaque du moteur Acier au carbone

10 | Poulie A Alliage d'aluminium

11 | Poulie B Alliage d'aluminium

12 | Butée du roulement Alliage d'aluminium

13 | Coussinet en caoutchouc NBR

14 | Roulement —

15 | Courroie —

16 | Bride —

17 | Bloc de doigt —

18 | Moteur pas a pas (servo/24 VDC) —

O
g
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Série LEHF

Dimensions

LEHF10K2-16 : Standard

Plan de référence pour le montage 27

47.5
59.5
62.5

67.5

Vis de commande manuelle
(des deux cotés) 17

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se

déplacer lorsqu'ils retournent & l'origine. Veillez &

ce que la piece montée sur les doigts ne géne
pas les piéces et les équipements autour des
doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniére répétée.

LEHF10K2-32 : Course longue

0.8 0.8
0.8 14 14 0.8
4xM2.5x045x3

SRR
(s}

0.025 7,
2x@2H9 ('v7°) 1
prof. 2

12

8.5 +0.05

e
7
11

Longueur du cable moteur ~ 290 Note2) - Longueur du cable moteur = 230 Note2)
(connexion du cable moteur : (connexion du cable moteur :

Si ouvert : 16 1 (plage de fonctionnement des doigts : 0 a 17) Note 1)

8xM25x045x3 0.8

standard) 40 c0té gauche)
65 25
0 14 ﬂ
@ | —|
x
N 1
OE_S\—_‘ =3
[s\] I - ,'i;
2,
Pl I 0
& 3
3 0.025
ESl Q@ 3H9 (7™°)
2 "é' prof. 3
@l Sifermé:0 *3"
2 xM5x0.8x 10 (38.2)| 36.4
2 x @ 4.2 traversant{ 7 74.6 1.7
30

3H9 (+(0JA025)

4xM4x0.7x7

prof. 3

08,

18 0.8 |18 0.8

o
(o] - Y
[s\]
i
g
2 x @ 2H9 (-592°) 8558, <
prof. 2 g

Longueur du cable moteur ~ 280 Nete2)  Longueur du cable moteur ~ 230 Note2)

Plan de référence pour le montage 27
Te}
5 @ wl 2
N~
: EIRSIR)
Vis de commande manuelle 17

(des deux cotés)

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine. Veillez &
ce que la piece montée sur les doigts ne géne
pas les piéces et les équipements autour des
doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniere répétée.

35

(connexion du cable moteur : (connexion du cable moteur :
standard) 40 coté gauche)
65 25

w14

Ql [~

x

N | I

o L. =
RS mE—
™,
7 I 0
2% m
o |% @ 3H9 (5°%)
5la prof. 3
2 x M5 x 0.8 x 10 Sifermé : 0
_— Si ouvert : 32 +1 (plage de fonctionnement des doigts : 0 & 33) Note 1)
2 x @ 4.2 traversant
(37.5)| 459
1.7 83.4 1.7
30
3H9 (+g.025)

4xM4x0.7x7

==

@ 3H9 (0:9%)

prof. 3

SvVC

O



Dimensions

Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

LEHF20K2-24 : Standard

1..21 1
8xM3x0.5x4 .21 1
n
o R
S
+0.025 [t}
2x@2.5H9 ("y7°) 45 4.5 %
prof. 2.5 o
12 12 -

Longueur du cable moteur ~ 270 Note 2 Longueur du cable moteur =~ 230 Note 2)

(connexion du cable moteur : (connexion du cable moteur :
standard) 50 c0té gauche)
Plan de référence pour le montage 35 65 0 5
2 30
T SR e
-
0'3 ®| o 2xM6x1x12
| | | @ 2 x @ 5.2 traversant
N~ N[ © o &
: g AN ~
Y 9 g o 3]
™ T
Vis de commande manuelle ! o |«
— |8 0.030
(des deux cotés) 20 Sla @ 4H9 (7°°°)
Sifermé: 0 *3" prof. 3
(plage de fonctionnement des doigts : 0 & 25) Note 1) S ouvert : 24 +1
(35.8)|_45.7
2 81.5 2
Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent
o cepiacer orsquts relourment 0 3%
: 4xM5x0.8x8

montée sur les doigts ne géne pas les
pieces et les équipements autour des
doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il
ne se plie pas de maniére répétée.

LEHF20K2-48 : Course longue

prof. 3

&

Y;—leﬁ%:
[EmE==cs e e o

@ 4H9 (00%9)

prof. 3
127 1 127 1
8xM3x0.5x4 ‘ ©
OI j : I : 1
R - I T 3|
i 1
2x @ 2.5H9 (39 ) 8
18|/ 4.5 45]|18] <
prof. 2.5 o

Longueur du cable moteur = 240 Nete 2)

Longueur du cable moteur = 230 Nete 2)

(connexion du cable moteur : (connexiop QU cable moteur :
Plan de référence standard) 50 cté gauche)
pour le montage 35 65 [t} 5
Q
x 30
N 1
& = ob | o
i Sl —= =
~| oo 2xM6x1x12 )
NI 2 x @ 5.2 traversant 7
H (%“ 7 A4 '\
N o
QA So 5
Tm T
Vis de commande manuelle :I: g O 4H9 (+g.030)
P 2 —_—
(des deux cotés) 0 Sifermé : 0 *3' prof. 3
(plage de fonctionnement des doigts : 0 & 49) Nete ) Si ouvert : 48 +1
(53.8) 62.2
2 116 2
Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent
se déplacer lorsqu'ils retournent a 40 10030
I'origine. Veillez & ce que la piéce 4H9 (™)
montée sur les doigts ne géne pas les 4xM5x0.8x8 prof. 3
piéces et les équipements autour des 0
doigts. [ == Nt
Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il L J— o

ne se plie pas de maniere répétée.

@ 4H9 ("5
prof. 3
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\

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

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

Dimensions

LEHF32K2-32 : Standard BxMax07x4 12,29 12
12 29 1.2
!
1]
5 ——— = )
« J — [
T ]
2 x 0 3H9 (*09%) 18||.5.5 S
w0
prof. 3 5.5 |18 [se]
Longueur du cable moteur = 240 Note 2) Longueur du cable moteur = 220 Nete 2)
(connexion du cable moteur : (connexion du cable moteur :
standard) 75 c6té gauche)
Plan de référence © ‘
51 65 6
pour le montage Q ! 50
x - >
- A ! 7]
® | o S T
o 2xM8x1.25x16 o
4 —_— ©
8| B| 5 2 x @ 6.4 traversant =
1%L g A o
' v ol
Vis de commande manuelle é’ = 0 5H9 (*3°%)
(des deux cotés) 27 6o orof. 4
: ) (.01 prof. 4
plage de fonctionnement Sifermé:0 7
des doigts : 0 & 33) Note 1) Si ouvert : 32 +1
(49.5) | 65.5
2.6 115 2.6
60 5H9 (*3°%)
Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se 4xM6x1x10 prof. 4
déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine. Veillez a ©
ce que la piece montée sur les doigts ne géne pas K £
les piéces et les équipements autour des doigts. T EI
Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie ° i
pas de maniere répétée. @ 5H9 (39%)
prof. 4
LEHF32K2-64 : Course longue 1287 12 12 _37_ 1.2
8xM4x0.7x4
o I ) T 15 > == T yu | O#
A  — - — N
2x@3H9 (8% ’ 2
prof. 3 26|55 55 ||26] 7
el
Longueur du cable moteur = 190 Nete 2) Longueur du cable moteur = 220 Note 2)
Plan de référence pour le montage (connexion du cable moteur : (connexion du céble moteur :
standard) 75 coté gauche)
51 65 _© 6 |
Q 50
x - -
® T o Q i ‘
C\IE_' 3 :
© 2xM8x1.25x 16 —~
g {2
AR o - 2 x @ 6.4 traversant )
" & )
Vis de commande manuelle — %o N
(des deux cotés) 5 j Sifemé: @ 5H9 (1920
27 T|9o 0+0-1 71: 2
wla Siouvert: prot. ) . R
64 -1 (plage de fonctionnement des doigts : 0 a 65) Note 1)
(72.5) 84
2.6 156.5 2.6
60 5H9 (:39%)
4xM6x1x10 i prof. 4
Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se ‘ i ©
déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine. Veillez a —— R i 3 ~
ce que la piece montée sur les doigts ne géne pas o s :’I
les piéces et les équipements autour des doigts. b hd

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniere répétée.

37
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Dimensions

Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

LEHF40K2-40 : Standard

Plan de référence pour le montage

124

Vis de commande manuelle
(des deux cotés)

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a I'origine. Veillez a
ce que la piéce montée sur les doigts ne géne
pas les piéces et les équipements autour des
doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniere répétée.

LEHF40K2-80 : Course longue

Plan de référence pour le montage

8xM4x0.7x4

124

Vis de commande manuelle
(des deux cotés)

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine. Veillez a
ce que la piece montée sur les doigts ne géne
pas les piéces et les équipements autour des
doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniere répétée.

5 .

12 36 12

12 36 1.2
)]
Var! &Y <

AV - >4 C\li
2 x @ 3H9 (302%) )
=0 Y || 8 8 llea S
©

prof. 3

Longueur du cable moteur = 240 Note 2)

Longueur du cable moteur ~ 210 Note 2

O
g

@ 5Ho (*99%)
prof. 4

(connexion du cable moteur : (connexion du cable moteur :
standard) 85 coté gauche)
65 © 6
2 60
N L
OE,__N— e
Qy T Rl e
2xM8x1.25x 16 Eg
2 x @ 6.4 traversan =
g - 3
co
A 1
2o Siemé; [\ @ 5H9 (6)
wia 0401 || oraf 4
! prof. 4
Siouvert: ) ) R
40 +1 ||(plage de fonctionnement des doigts : 0 a 41) Note 1)
(60) 69.5
2.6 129.5 2.6
70
4xM6x1x10 5H9 (*39%9)
prof. 4
<5 p
® L)
= — (V)
= —— (,,I
@ 5H9 (5°%)
prof. 4
1.2 46 1.2 1.2 46 1.2
8xM4x0.7x4
SSET—=fsbo oo 3
[sY) — \ \lJ i IV A\ [a\]
0025 : 8
2x@3H9 (0™)/ |30]|.8 81130 <
prof. 3 ©
Longueur du cable moteur ~ 180 Note 2) Longueur du cable moteur ~ 210 Note 2)
(connexion du céble moteur : (connexion du cable moteur :
standard) 85 coté gauche)
65 o
Q 60
oEﬁ\u— b | -
2xM8x1.25x 16 ?g
2 x & 6.4 trayersant =
g = 8
(oY=}
s |
% kS I 0.030
=5 Swtger%:1 Q 5H9 (5°)
Siouvert: prof.4 ) .
80 +1 (plage de fonctionnement des doigts : 0 & 81) Note 1)
(90) 99.5
2.6 189.5 2.6
70 0.03f
4xM6x1x10 5H9 (5)
prof. 4
©
4 :$ ©
== | o]
| [}
I3 &
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Pince électrique a 3 doigts

Série LEHS

Sélection du modele

Procédure de sélection

m Vérifiez I'effort de maintien

Vérifiez les - Calculez I'effort de -
conditions. maintien nécessaire.
Exemple Conseils pour choisir la pince tout en

respectant lamasse de la charge

@ Bien que les conditions relatives a la structure de la
piéce et au coefficient de frottement different entre
les mors et la piece, choisissez un modéle capable
de fournir un effort de maintien de 7 & 13 fois Note)
supérieur (ou plus) a la masse de la piéce.

Note) Voir comment se calcule I'effort de maintien requis pour

plus de détails.

Masse de la piece : 0.1 kg ’

@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si
des accélérations ou des chocs importants se
produisent pendant le déplacement.

Exemple) Pour un effort de maintien 13 fois supérieur au
moins a la masse de la charge.

Effort de maintien requis
=0.1 kg x 13 x9.8 m/s?2 = 12.7 N mini

Force de poussée : 70 %

Distance du point de préhension : 30 mm

Vitesse de poussée : 30 mm/sec

Sélectionnez le modele a partir du
graphique de I'effort de maintien.

Bl

Sélectionnez la
vitesse de poussée.

LEHS20

25 I | |
= ——_|__ Force de poussée 100 %
T 20
]
= 123\ 70 %
[
S
g 10— 40%
© ‘\
e 5
=
w

0

0 20 30 40 60 80 100

Point de préhension L [mm]

Lorsque LEHS20 est sélectionné.

@ L'effort de maintien de 14 N correspond au point
d'intersection entre la distance du point de préhension
(L =30 mm) et la force de poussée de 70 %.

@ L'effort de maintien est 14 fois supérieur a la masse
de la piece, répondant ainsi aux exigences
préalablement établies de 13 min.

LEHS20

-
—
o

100 Plage de la force de poussée et du seuil de déclenchement

Calcul de I'effort de maintien

Lors de la préhension d’une charge comme
indiqué ci-contre, avec les désignations
ci-dessous,

F: Effort de maintien [N]

u: coefficient de frottement entre
! les mors et la piece

m: Masse de la piéce [kg]

g: attraction gravitationnelle (= 9.8 m/s?)

mg: Masse de la piéce [N]

Conditions pour éviter la chute de la charge :
3xuF>mg

Nombre de doigts

et par conséquent, F >
3xu

Si "a" représente la marge, "F" est le résultat
de la formule suivante :
mg

F= —xa
Ixpu

"Effort de maintien au moins 7 a 13 fois supérieur a la masse de la charge"

« L'effort de maintien "7 a 13 fois supérieur a la masse de la charge" recommandée par SMC se calcule
avec une marge de “a” = 4, ce qui permet de tolérer certains chocs dus au déplacement de I'objet, etc.

Lorsque p = 0.2

_mg
3x0.2

Lorsque p = 0.1

_mg
3x0.1

F= x4 =6.7xmg F=

A

[7 X masse de la charge]

x4 =133 xmg

A

[13 x masse de la charge]

90
80
70
60
50
40
30
0

Force de poussée/seuil de déclenchement [%]

10 20 30 40

Vitesse de poussée [mm/s]

50 60

@ La vitesse de poussée est optimale quand la force de
poussée atteint 70 % et la vitesse de poussée 30
mm/s.

Note) Confirmez la plage de vitesse de poussée
depuis la force de poussée déterminée [%].

<Référence> Coefficient de frottement u (dépend de
I'environnement, de la pression de contact, etc.)

Coefficient de frottement 1| Elément modulaire - Matériau des pisces (ligne directrice)
0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.)
0.2 Métal
0.2 min. Caoutchouc, résine, etc.

Note) ® Méme dans des situations ou le coefficient de frottement
est supérieur a 1 = 0.2, SMC vous recommande de choisir
un effort de maintien au moins 7 a 13 fois supérieur a la
masse de la charge pour des raisons de sécurité.

* Prévoyez une marge supplémentaire si des
accélérations ou des chocs importants se produisent
pendant le déplacement.

SvVC

O
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
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Series LEHS

Selection Procedure

m Check the gripping force: Series LEHS

@ Indication of gripping force
The gripping force shown in the graphs on page 42 is @ Set the workpiece gripping point “L” so that it is within the range
expressed as “F”, which is the gripping force of one finger, shown in the figure below.
when three fingers and attachments are in full contact with the
workpiece as shown in the figure below.

External Gripping State Internal Gripping State

= ] [

@ ﬁ Finger @ ﬁ Finger
Al

Attachment Attachment
T 7 I

I

. |
Workpiece L: Gripping M# L: Gripping

point point

L

[

F F

F: Gripping F: Gripping
force force

41
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Sélection du modele Série LEHS

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHS

* La force de préhension est une des données de

* La force de préhension est une des données de

cQ
o @
=0
g9
3 S
(28]

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

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ }

Standard positionnement paramétrée dans le contréleur. Compact positionnement paramétrée dans le controleur.
LEHS10 LEHS10L
8 Précision de I'effort de maintien: 30 % (E.M.) 5 Précision de I'effort de maintien: 30 % (E.M.)
z z
“ 6 T - . = Force de préhension 100 %
§ ——r~—__ Force de préhension 100 % g —
c c
T 4 | ‘T 70 %
I \\\ 70 % S 2 :
[0) \‘ [O) I
© ° 40 %
E = 40 % g
L o 1
i i
0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHS20 LEHS20L
o5 Précision de l'effort de maintien: 25 % (E.M.) 20 Précision de l'effort de maintien: 25 % (E.M.)
| ] o | |
= —_ Force de préhension 100 % = Force de préhension 100 %
T 20 L 15
] 5] 0%
S 15— o = 70 %
c 70 % c
g \\ ° g 10
g 20 % 3 40 %
= £ 5
S 5 L
i i
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHS32
100 Précision de Teffort de maintien: 20 % (E.M.) \ Sélectionnez la vitesse de préhension.
L - o
z — Forﬂprehensmn o ® Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en
L 80 respectant la plage de limitation ci-dessous.
c
-f'é 60 70 % Standard
E % 110 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement
S ~ 2 90
E g
S 20 2 80
i T 70
0 3 60
0 20 40 60 80 100 120 s 50
Point de préhension L [mm] 5 40
S 30
LEHS40 s 0 10 20 30 40 50 60
160 Précision de I'effort de maintien: 20 % (E.M.) £ Vitesse de préhension [mm/s]
= . | ) Compact
Z —_ Force de préhension|100 % = 110
'-'C- 120 E— ‘ z 100 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement
Q §
£ 70 % g
© 80 { 3 80
£ | 8 70 f
3 40 % =
T 40 g 60 T
2 g o0
w £ 40
0 2 30
0 20 40 60 80 100 120 140 8 0 10 20 30 40 50 60
Point de préhension L [mm] i Vitesse de préhension [mm/s]
ZS\VC *

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘
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Pince électrique a 3 doigts

Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)

Série LEHS (€ W

LEHS10, 20, 32, 40

Ethen'et/IP » @ I0-Link
Compatible avec __»Page 76
Devicei'et EtherCAT.™

[Compatible avec contrdleur pour moteur pas a pas multi-axes

»Page 86
88| pour passer commande

LEHS[10|| [K3-14| |-

S|1]AN|1
0000 66 000 60

0 Taille 9 Taille du moteur e Pas de vis
— Standard | K | Standard
20 L Note) Compact
32 Note) Taille : 10, 20 unig.
40
6 Modéle a 3 doigts @ Course [mm] @ Connexion du cable moteur
Course/diametre Taille Standard (Connexion ::)’(Iijr: lcler;eofﬁtfgge
4 10 du coté gauche) Y s
6 20
8 32 N\ 1 ¥
12 40 - ﬁ“ﬁ
1 &

Cable du moteur
Cache du connecteur

Connexion a l'avant Plan de référence pour le montage

Cable du moteur
Cache du connecteur

/A\Précaution

[Produits conformes CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEH
avec celle des contrdleurs LEC. Connexion du Plan de référence pour le montage
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son panneau de coté droit Cable du moteur
commande avec ses autres équipements et cables électriques. Par conséquent, la o Cache du connecteur
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. Ainsi, R
le client doit vérifier la conformité de ses machines et de son équipement en général.
[Produits conformes UL]

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

L'actionneur et le contréleur/pilote sont vendus ensembile.

Assurez-vous que la combinaison du contrdleur et de I'actionneur est correcte.

<Contrdlez les points suivants avant toute utilisation.> LEHS10K3-4

(@ Vérifiez le numéro du modgle sur I'étiquette de I'actionneur. Il doit étre identique au
numeéro figurant sur I'étiquette du contréleur/pilote.

&@ Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S parallele (NPN ou PNP). @

* Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. Vous les trouverez sur notre site Web : http://www.smc.eu
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Pince électrique a 3 doigts Série LE H S

0 Type de cable pour I'actionneur*’ @ Longueur de cable de I'actionneur [m @ Modéle de contréleur/pilote*
= Sans cable — Sans cable = Sans contrdleur/pilote
S Cable standard 1 1.5 1N LECP1 NPN
R Cable robotique (cable flexible)*? 3 3 1P (Controleur sans programmation) | PNP
#1 Le cable standard doit étre utilisé sur des 5 5 AN LECPA#2 NPN
piéces fixes. Pour une utilisation sur pieces 8 8% AP (Commandes impulsionnelles) PNP
mobiles, choisissez le cable robotique. A 10* “1 P d inf i détaillé |
x2 Sécurisez les cables du moteur dépassant " outrAl es/ 'q ct>rma ;olns etal ces surt'bl es
de l'actionneur avant utilisation. Pour plus B 15 con r:eurs priotes et f’ls m(/; ﬁUIS compa 't.bfs’
de détails sur la méthode de fixation, C 20* ::?_%ZSZS'SOUS aux controleurs/piiotes compatibles

consultez la section cablage dans le manuel
d'installation et d'entretien.

+ Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)

Reportez-vous aux caractéristiques Note 3) en page 45.

%2 Lorsque les signaux d'impulsion sont a
collecteur ouvert, commandez la résistance

de limitation de courant séparément
@ Longueur du cable E/S [m]* m Montage du contrdleur/pilote (LEC-PA-R-L)) ala page 71.
— Sans cable — Montage par vis
1 1.5 D Montage sur rail DIN*
3 3*2 * Rail DIN non inclus. Vous devez le commander
5 5#*2 séparément.
+1 Si vous optez pour l'option « sans contrdleur », vous (Reportez-vous a la page 60.)
ne pourrez pas sélectionner de cable d'E/S.
Reportez-vous a la page 64 (pour LECP1) ou a la
page 71 (pour LECPA) si vous avez besoin d'un
cable d'E/S.
x2 Si vous optez pour un type de contréleur « a entrées
impulsionnelles», vous ne pourrez utiliser les
entrées impulsionnelles qu'avec un différentiel.
Cébles de 1.5 m uniquement avec collecteur ouvert.
Controleur/Pilote compatible
Contrdleur sans programmation Controleur a entrées impulsionnelles
Type
Série LECP1 LECPA
Permet de configurer le fonctionnement
Caractéristiques (données de positionnement) sans recourir Fonctionnement par signaux impulsionnel
a un ordinateur ou & un boitier de commande
. Moteur pas-a-pas
Moteur compatible (Servo/24 VDC)
Nomb’re maximu_n_\ de 14 points .
données de positionnement
Tension d’alimentation 24VDC
Page de référence Page 58 ‘ Page 65
44

O
g

Sélection W

du modéle

|

\

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

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

Précautions
spécifiques
au produit

|



Série LEHS

Montage

Caractéristiques
Modele LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Course d'ouverture/fermeture (diamétre) 4 6 8 12
Effort de maintien | Standard| 2.2a5.5 9a22 36 a90 522a130
[N] Note 1) Note 3) Compact| 1.4a35 7417 — —
Vitesse d'ouverture et de fermeture/ 5a70/ 5a80/ 5a 100/ 5a 120/
5 vitesse de poussée [mm/s] Note 2) Note 3) 5a50 i 5a50 5a50 5a50
2 | Méthode d'entrainement Ecrou lisse + came de serrage
.5 Précision de mesure de la long. de répétitivité [mm] "oe4) +0.05
:g Barre de doigt/diam. [mm] Note ) 0.25 max.
8 | Répétitivité [mm] Noe o) +0.02
@ | Repétitivité de positionnement / un coté [mm] +0.05
,5‘ Jeu dans I'entrainement [mm] Note7) 0.25 max.
-'é Résistance aux impactsfvibrations [m/s?] Noe®) 150/30
% Fréquence d'utilisation max. [C.P.M] 60
S Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
Plage d'humidité ambiante [% HR] 90 max. (sans condensation)
Standard 185 410 975 1265
Masse [g]
Compact 150 345 — —
@ | Taille du moteur 020 028 042
-g Type de moteur Moteur pas-a-pas (Servo/24 VDC)
% Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
§ Tension nominale [V] 24 VDC £10 %
:%' EEE:;E:E:? veille Standard 11/7 28/15 34/13 36/13
5 | [W] Nete 9 Compact 8/7 22/12 — —
8 | Puissance max. Standard 19 51 57 61
& | instantanée [W] e 19 Compact 14 42 _ _

Note 1) Effort de maintien au moins 7 a 13 fois supérieur a la masse de la charge. La force de positionnement doit étre
de 150 % quand la piéce est libérée. La précision de l'effort de maintien doit étre +30 % (F.P.) pour LEHS10,
+25 % (F.P.) pour LEHS20 et 20 % (F.P.) pour LEHS32/40. Serrer une piece avec des mors lourds et une vitesse
de préhension élevée peut ne pas respecter les caractéristiques du produit. Dans ce cas, diminuer le poids et la vitesse.

Note 2) La vitesse de poussée doit étre comprise dans la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas
contraire, un dysfonctionnement peut survenir. La vitesse d'ouverture / de fermeture et la vitesse de poussée prévalent
pour les deux doigts. La vitesse pour un doigt est de la moitié de cette valeur.

Note 3) La vitesse et la force peuvent changer en fonction de la longueur de céble, 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 metres. (A 15 m:
Réduction pouvant atteindre jusqu'a 20 %)

Note 4) La précision de mesure de la longueur de répétitivité correspond a la variation (valeur apparaissant sur I'écran
du contréleur), c'est-a-dire la répétitivité avec laquelle la piece est maintenue dans la méme position.

Note 5) Aucune influence du jeu pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a l'ouverture.

Note 6) La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piece) quand celle-ci est
réalisée de maniére répétitive avec la méme séquence et pour la méme piece.

Note 7) Une valeur de référence pour la correction d’'une erreur en cas d'inversion de sens de déplacement.

Note 8) Résistance aux chocs : Aucun dysfonctionnement n'a été observé lors du test de I'actionneur avec un appareil
de test de chute dans les directions axiale et perpendiculaire sur la vis principale. (test réalisé avec la pince a
I'état initial)

Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement n'a été observé lors des tests de balayage de
fréquences de 45 a 2000 Hz. Test réalisé en sens axial et perpendiculaire au pas de vis. (test réalisé avec la
pince a |'état initial)

Note 9) La Puissance (dont celle du contréleur) correspond & la pince en marche.

La puissance se met en veille lorsque la pince s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'elle est en service,
y compris en mode économie d'énergie lors de la préhension.

Note 10) Puissance maximum instantanée (contréleur inclus) lorsque la pince est en fonctionnement. Cette valeur

peut servir a la sélection de |'alimentation.

a) Montage A

(en utilisant le taraudage de la platine de fixation)

Sens de — —

montage J
s :

—
(]
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b) Montage B
(en utilisant le taraudage a I'arriere du corps)

Sens de
montage

! < l

Goupille de piétage

Goupille de piétage
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Pince électrique a 3 doigts Série LEHS

Construction
1
| ml
=
1)
| | /@

Nomenclature

N Description Matiere Note

1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé

2 Plaque du moteur Alliage d'aluminium Anodisé

3 Bague de guidage Alliage d'aluminium

4 | Came coulissante Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique

5 Verrou coulissant Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique

6 Doigt Acier au carbone Traité haute temp. + traitement spécifique

7 Plaque de fermeture Acier inox

8 Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

O
g
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Série LEHS

Dimensions

Plan de référence pour le montage

LEHS10(L)K3-4

(si ouvert: 17)
6 ‘ (sifemé: 18)

[aV)
6xM3x0.5x5

@ 2.5H9 (5%

prof. 2.5 \

5h9 (9 030)
8

2xM4x0.7x6
2 x @ 3.3 traversant

[mm]
Modeéle L (L1)
LEHS10K3-4 89.1 | (59.6)
LEHS10LK3-4 | 72.6 | (43.1)

300 Note 2)

B Longueur de cable moteur =
_
] ﬂ_ (connexion du cable moteur : standard)
= )
-
Te]
2| et [
4
- ® 3.5
Position de réf. du 14
point de préhension —
8
(==}
|w
o | N
I |
0|90
[a\N NN

Vis de commande

. N manuelle
Connexion du cable moteur :

Connexion du cété droit

Connexion du cable moteur :

L

*?:\Connexion a l'avant
-

. 2

0

b
\
N

|

20

29.5

20

LEHS20(L)K3-6

Plan de référence pour le montage

=
E
S

29.5

2xQD4.7

©

™
6XxM3x0.5x6

= 7

—

10

2H9 (+g.025) 4

Sifermé : 5
Siouvert : 7
(Doigt différentielle plage : 4.5 & 7.5) Note 1)

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a I'origine. Veillez &
ce que la piece montée sur les doigts ne géne pas
les piéces et les équipements autour des doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniere répétée.

[mm]
Modele L (L1)
LEHS20K3-6 98.8 | (61.8)
LEHS20LK3-6 | 84.8 | (47.8)

Longueur de cable moteur = 300 Nete 2)
(connexion du céble moteur : standard)
S 2xM6x1x10
i A r/ 2 x @ 5.2 traversant
~ ‘
® & 8 #\, ] g\ £
oo
2
v 0 H Py f_)
S
I 5 %[5
Position de réf. du 20

point de préhension

Connexion du cable moteur :
Connexion du coté droit

- Connexion du cable moteur :
Connexion a l'avant

Vis de commande manuelle

2xQ04.7

28

44

20

20
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N

2H9 (*3%%) Sifermé : 7

Siouvert : 10

(plage de fonctionnement des doigts :
6.52a10.5) Note 1)

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se
déplacer lorsqu'ils retournent a I'origine. Veillez a
ce que la piece montée sur les doigts ne géne
pas les piéces et les équipements autour des
doigts.

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
pas de maniere répétée.



Pince électrique a 3 doigts Série LE H S

Dimensions
| = Plan de référence o
LEHS32K3-8 |2 pourlemontage /|
S|E
|5 o )
8o (2
n
< (—0.036)
6xMax07x8,/ |1

@ 5H9 (30%0)

2xM8x1.25x 14

Sifermé : 10
Siouvert: 14

Sélection W

du modéle

|

\

LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

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

prof. 4 2 x & 6.8 traversant
Longueur de cable moteur = 300 Note 2) 1
f~ (connexion du céble moteur : standard)
)
0ol &
= [To}
j |
- P b
(1) N4 < — [ '
< L
el g oF
= . il
™ 6 » = N
Position de réf. du (e
o X
point de préhension 30 © 3H9 (5| |9
Connexion du cable moteur : 21
Connexion a l'avant

Connexion du cable moteur :
Connexion du cété droit

Vis de commande manuelle

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se

(plage de fonctionnement des doigts :
9.5a 14.5) Note 1)

déplacer lorsqu'ils retournent a l'origine. Veillez a

S| ,
3| ¢ 2 ———= 8t pas les pieces et les équipements autour des
< 5 doigts.
42 20| S
™ DN
2 82 X pas de maniére répétée.
- Plan de référence
LEHS40 K3 1 2 | pour le montage O,
< | )
=g 9
2|
o2 &
KZARZH (©)
NN
0
© 10h9 (5 o3e)
6xM5x0.8x10 ng

@ 5H9 (39%0)

2xM8x1.25x 14
2 x @ 6.8 traversant

Longueur de cable moteur = 300 Note 2)
(connexion du cable moteur : standard)

—I%|
i

65

prof. 4
L]
<
[Te)
I
g =] .|_
p
o o —!
©|© A
< 8 r_\ | H—]
™ 6 g
Position de réf. du 30 E5(
point de préhension o | %
I|e
wla

Connexion du cable moteur : Connexion du coté droit

Connexion du cable moteur : Connexion & I'avant

| |

Et* Iy

4H9 (3% | || [10| siferms: 11
24 Siouvert: 17

ce que la piece montée sur les doigts ne géne

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie

(plage de fonctionnement des doigts :

Vis de commande manuelle

64
42

Note 1) Plage dans laquelle les doigts peuvent se

10.5 4 17.5) Note )

déplacer lorsqu'ils retournent a I'origine. Veillez a

—

doigts.

pas de maniere répétée.

ce que la piece montée sur les doigts ne géne
N¢ pas les piéces et les équipements autour des

Note 2) Fixez le cable du moteur de sorte qu'il ne se plie
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Série LEH

Pinces électriques /
Précautions spécifiques 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.
A télécharger sur notre site Web : http:/www.smc.eu

|

Conception/sélection

/A Attention

1. Conservez le point de préhension indiqué.

Si la plage de préhension indiquée est dépassée, un moment excessif
est appliqué sur la partie coulissante du doigt, ce qui peut avoir un effet
néfaste sur la durée de vie du produit.

L: Point de préhension
H: Porte-a-faux

Position de la
préhension

Y

Position de la préhension

Position de la
préhension

O ”L“ et ”"H* sont

appropriés. X "L" est trop long. X "H" est trop long.

2. Le mors doit étre léger et court.

Un accessoire long et lourd aura une force d'inertie accrue lors de
I'ouverture ou de la fermeture du produit, ce qui provoque du jeu sur le
doigt. Méme si le point de préhension du mors correspond a la plage
spécifiée, faites en sorte qu'il soit le plus court et le plus léger possible.
Si la piece est imposante (grande et lourde), utilisez un modéle
plus grand ou prenez deux pinces minimum.

3. Fournissez un espace pour le mors si la piéce est

échouer.
max. [N-m]
o o o o b LEHZ(J)10(L) | M25x0.45 0.3
Doigt LEHZ(J)16(L) | M3x05 0.9
Elément modulai — LEHZ(J)20(L) M4 x 0.7 1.4
ement modurare. LEHZ(J)25(L) | M5x0.8 3.0
Espace de sortie 0 Espace de sortie LEHZ32 M6 x 1 5.0
Piece de type aiguille / Pigce de type plaque fine LEHZ40 M8 x 125 12' 0
4. Choisissez un modéle disposant d'un effort de <Série LEHF>
maintien qui correspond a la masse de la piéce. Counle do sorrade
Un modéle inadapté peut faire chuter la piéce. L'effort de maintien Modéle Vis r';ax [N-m] 9
doit étre entre 10 a 20 fois (LEHZ, LEHF) ou 7 a 13 fois (LEHS) .
supérieure a la masse de la piéce. LEHF10 M2.5 x 0.45 0.3
Précision de I'effort de maintien ::E:gg mi X gi ?i
LEHZ(J)10(L) | LEHZ(J)16(L)| LEHZ(J)20(L) | LEHZ(J)25(L)| LEHZ32 | LEHZ40 T a z 07 T4
+30 % (E.M.) +25 % (E.M.) +20 % (E.M.) . .
LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40 <Série LEHS>
+30 % (E.M.) +25 % (E.M.) +20 % (E.M.) Vodble Vi Couple de serrage
LEHS10(L) LEHS20(L) LEHS32 [ LEHS40 max. [N-m]
+30 % (E.M.) +25 % (E.M.) +20 % (E.M.) LEHS10(L) M3 x 0.5 0.9
5. N'utilisez pas le produit dans des applications ou une t::gzg“‘) mixg‘i ?'i
force externe excessive (dont des vibrations) ou une 3 X2 :
force de choc, doivent lui étre appliquées. LEHS40 M5x 0.8 3.0

49

extrémement fine ou petite.
Sans cet espace, l'appareil ne peut procéder a une préhension
stable. La piece peut alors se déplacer ou la préhension peut

6. Choisissez le modéle dont la largeur d'ouverture et de

fermeture correspond a la largeur de la piéce.
Un modéle inadapté risque d'entrainer des positions de préhension
incorrectes dues a la différence de largeur entre I'ouverture et la
fermeture du produit et le diametre de la piece a saisir. Il faut
également prévoir une course plus grande pour éviter le jeu créé
par le produit lors de son ouverture apres la préhension.

|

Montage

A Attention

1. Ne laissez pas tomber la pince et ne la cognez pas lors

du montage pour éviter les rayures et les bosses.
Une déformation, méme l|égere, peut altérer la précision de
I'appareil et provoquer une panne.

2. Lors du montage du mors, utilisez des 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.

Montage du mors sur le doigt

Le mors doit étre monté selon le couple de serrage spécifié dans le
tableau ci-dessous. Vissez-le dans le taraudage et le trou de fixation
du doigt.

<Série LEHZ>

Il pourrait tomber en panne ou se gripper. N'exposez pas l'appareil
a des vibrations ou des chocs ne respectant pas les spécifications.

ZSNC




Série LEH

Pinces électriques /
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.
A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

|

Montage

Montage de la pince électrique, Séries LEHZ/LEHZJ

Montage de la pince électrique, Série LEHF

En utilisant le taraudage latéral du corps

Vis de commande manuelle

En utilisant le filetage du corps

Vis de commande manuelle/des deux c6tés

A%%E%%ZFW’

e | vie | sewage |vissage| | | el L U
i mees, L | Couple de | Prof. de
(R i) i . ) serrage | vissage
LEHZ(J)10(L)| M3x0.5 0.9 6 ; o o Modele Vis max. | max.L
LEHZ(J)16(L)| M4 x0.7 1.4 6 [N-m] [mm]
LEHZ(J)20(L)| M5x 0.8 3.0 8 X LEHF10 | M4x0.7 1.4 7
LEHZ(J)25(L)] M6 x 1 5.0 10 ﬂ—" LEHF20 | M5x0.8 3.0 8
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 i f'j’ 7T LEHF32 M6 x 1 5.0 10
. Elément modulaire
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0 14 ' LEHF40 M6 x 1 5.0 10
Doigt E
En utilisant le taraudage de la platine de fixation En utilisant le taraudage de la platine de fixation
] : T
ﬁ Couple de E Couple de
Modele Vis serrage : Modéle Vis serrage
max. ! max.
[N-m] ; — [N-m]
= LEHZ(J)10(L)| M3x0.5 0.9 o LEHF10 | M4 x0.7 1.4
—Ls LEHZ(J)16(L)| M3x0.5 0.9 Eg LEHF20 | M5x0.8 3.0
T LEHZ(J)20(L)| M4 x 0.7 1.4 ! LEHF32 | M6 x 1 5.0
LEHZ(J)25(L)| M5x0.8 3.0 LEHF40 | M6 x 1 5.0
LEHZ32 M5 x 0.8 3.0 ;
LEHZ40 M6 x 1 5.0
En utilisant le taraudage a I'arriére du corps : En utilisant le taraudage a I'arriére du corps
! Couple de |Prof. de : Couple de |Prof. de
Modale Vis serrage |vissage Modéle Vis serrage |vissage
max. max. L | max. max. L
[N-m] [mm] ; [N-m] [mm]
LEHZ(J)10(L)| M4 x0.7 1.4 6 LEHF10 | M5x0.8 3.0 10
= LEHZ(J)16(L)| M4 x0.7 1.4 6 : LEHF20 | M6 x1 5.0 12
= LEHZ(J)20(L)| M5 x0.8 3.0 8 LEHF32 | M8x 1.25 12.0 16
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5.0 10 ! LEHF40 | M8 x 1.25 12.0 16
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 ;
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0 14 E
Montage de la pince électrique, Série LEHS
En utilisant le taraudage de la platine de fixation En utilisant le taraudage a I'arriére du corps
Couple de Couple de |Prof. de
‘ Modgle Vis Rl Modele Vis oI |Tooage
[N-m] [N-m] [mm]
o | o LEHS10(L) | M3x0.5 0.9 ol o LEHS10(L) | M4x0.7 1.4 6
LEHS20(L) | M5x0.8 3.0 e — LEHS20(L) M6 x 1 5.0 10
LEHS32 M6 x 1 5.0 LEHS32 M8 x 1.25 12.0 14
%@ LEHS40 M6 x 1 5.0 %@ LEHS40 M8 x 1.25 12.0 14
% S\NC 50

[ LEHS 1[ LEHF }[ LEHZJ ” LEHZ 1

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

Pinces électriques /
Précautions spécifiques au produit 3

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.
A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

| Montage

/A Attention

3. Serrez les vis de montage de la pince électrique 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.

4, Evitez de serrer excessivement le mors sur le doigt lors du
montage.
Cela peut en altérer la précision et entrainer du jeu.

5. Des trous et des rainures sont prévus sur la facade de montage.
Servez-vous en si nécessaire pour un positionnement précis de la
pince électrique.

6. Si la piece doit étre retirée pendant I'arrét, ouvrez ou fermez
le doigt manuellement ou enlevez le mors au préalable.
Quand le produit est opéré a l'aide des vis de commande manuelle,
vérifiez la position des vis de la commande manuelle du produit, et
prévoyez l'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.

7. Lorsqu'une piéce est saisie, veillez a ce qu'il y ait un
espace dans le sens horizontal pour éviter que la
charge ne se concentre sur un doigt et permette le
désalignement de la piéce.

De méme, lorsque l'appareil déplace une piéce pour l'aligner,
minimisez la résistance de frottement créé par le mouvement de la
piece. Le doigt peut étre déplacé, avoir du jeu ou tomber en panne.

8. Faites les réglages et vérifiez-les pour étre sir
qu'aucune force extérieure n'est appliquée sur le doigt.
Si le doigt est soumis a une charge latérale répétitive ou a une charge
d'impact, il peut se produire du jeu ou une cassure et la vis principale peut
adhérer, ce qui entraine une panne de fonctionnement. Laissez un intervalle
pour empécher que la piece ou le mors ne heurte la pince a la fin de la course.

1) Fin de course quand les doigts sont ouverts

O Avec espace X Sans espace

Elément modulaire

2) Fin de course quand la pince se déplace
O Avec espace X Sans espace

Jeu
Jeu

AW
xw_
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Charge d'impact

3) Lors d’un retournement

Charge d'impact

9. Alignez correctement le point de préhension de sorte que
les doigts ne soient pas trop sollicités lors de la prise.
En particulier, lors d'un test, manipulez I'appareil manuellement ou a faible
vitesse et vérifiez que la sécurité est assurée sans le moindre impact.

O Aligné X Non aligné
el o
oflllllite

Charge d'impact

7

| Manipulation |

/A\Précaution

1. Les réglages de fin de course ainsi que la vitesse
d'ouverture / de fermeture prévalent pour les deux doigts.
La course, ainsi que la vitesse d'ouverture / de fermeture d'un
doigt est réduite de moitié par rapport au réglage.

2. Quand l'appareil saisit une piéce, assurez-vous d'étre
en mode préhension.
Ne cognez pas la piéce contre le doigt ou le mors durant
I'opération de positionnement.
La vis peut étre touchée et provoquer une panne.
Toutefois, si la piece ne peut étre saisie lors d'une opération de préhension
(ex.: une piece en plastique déformée, un composant en caoutchouc, etc.),
vous pouvez la saisir pendant la phase de positionnement en tenant
compte de sa force d'élasticité. Dans ce cas, maintenez la vitesse
d'entrainement pour l'impact spécifié dans I'élément 3 a la page 52.
Si 'opération s'arréte a cause d'un arrét de I'appareil ou d'une interruption
provisoire et qu'une opération de préhension est lancé juste aprés le
redémarrage, le sens de fonctionnement change en fonction de la
position de démarrage.

SvVC




Série LEH

Al

Pinces électriques /
Précautions spécifiques au produit 4

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.

A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

] Manipulation

A Précaution

3. Respectez les vitesses d'entrainement ci-dessous pour
I'opération de préhension.
e LEHZ/LEHZJ : 5250 mm/s ¢ LEHF10:5 a 20 mm/s
¢ LEHF20/32/40 : 5230 mm/s ¢ LEHS :5 a50 mm/s
Une vitesse qui dépasse la plage spécifiée peut coincer la vis et
provoquer une panne.

4. Aucun effet de jeu pendant I'opération de préhension.
Le retour a l'origine se fait via I'opération de préhension.
La position du doigt peut étre déplacée grace a l'effet de jeu lors
du positionnement.
Lorsque vous réglez la position, prenez le jeu en considération.

5. Ne changez pas le réglage du mode économie d'énergie.

Quand les opérations de préhension se font en continue, la
chaleur générée par le moteur peut provoquer une panne.
Cela provient du mécanisme autobloquant de la vis qui permet au produit de
garder l'effort de maintien. Pour économiser de I'énergie la ou le produit doit
étre en veille ou pour continuer un maintien pendant des périodes de temps
prolongées, I'appareil réduira sa consommation électrique. (jusqu'a 40 %
automatiquement aprés avoir saisi une premiére piéce).
Contactez SMC si vous constatez une réduction de la force de maintien
au bout d’'un certain temps lors de la saisie et le maintien d’une piece.

6. Signal de sortie INP.
1) Opération de positionnement

Quand le produit atteint les plages de réglage des données de

positionnement [In position], le signal de sortie INP est activé.

Valeur initiale : Réglée a [0.50] min.

2) Opération de préhension

Quand la force effective dépasse les données de positionnement

[Trigger LV], le signal de sortie INP est activé.

Respectez les plages de [force de poussée] et de [Trigger LV].

a) Pour étre slr que la pince maintienne la piéce avec la valeur
[Pushing force] voulue, il est recommandé de régler les
parametres [Trigger LV] et [Pushing force] a la méme valeur.

b) Lorsque les paramétres [Pushing force] et [Trigger LV] sont définis
sur une valeur inférieure a la plage prédéfinie, le signal de sortie
INP est activé dés le départ de I'opération de préhension.

c) Le signal de sortie INP est activé lorsque l'opération de
préhension atteint la fin de course de la pince électrique,
méme si aucune piece n'est maintenue.

<Signal de sortie INP selon la version du contréleur>
® SV1.0x min.

Bien que le produit passe automatiquement en mode économie

d'énergie (baisse du courant électrique) aprés une opération de

préhension, le signal de sortie INP reste activé.
@ SV0.6+ max.

a. Quand le Trigger LV est réglé a 40 % (quand la valeur est
la méme qu'en mode économie d'énergie)

Bien que le produit passe automatiquement en mode
économie d'énergie (baisse du courant électrique) aprées une
opération de préhension, le signal de sortie INP reste activé.

b. Quand le Trigger LV est supérieur a 40 %

Le signal de sortie INP est activé aprés une opération de
préhension mais il INP s'éteint avec la baisse automatique du
courant électrique en mode économie d'énergie.

Position de I'étiquette pour
la version contréleur

Position : en-dessous

O

SVC

<Plage de la force de poussée et du seuil de Trigger>
Série LEHZ

Sélection

du modéle

|

7. Réglez la force de mouvement sur 150 % pour relacher une piéece.
Si, durant I'opération de préhension, la piece est saisie avec un couple
trop faible, I'appareil peut se gripper et ne pas relacher la piece.

8. Si le doigt est grippé suite a une erreur de réglage, ou
autre, ouvrez et fermez-le manuellement.

Lorsqu'il est nécessaire de faire fonctionner le produit par des vis de
commande manuelle, vérifiez la position des vis de commande
manuelle du produit et prévoyez l'espace nécessaire pour y accéder.
N'appliquez pas de couple excessif sur la vis de commande manuelle.
Un endommagement ou des dysfonctionnements pourraient en résulter.
<Série LEHZJ>

Dans le cas ou une pince est recouverte par un soufflet de

protection contre la poussiére, retirer le soufflet avant d’actionner

la commande manuelle.

Remettez le soufflet aprés avoir utilisé la commande manuelle.

Soufflet de protection
du codeur

52

N
I
1]
|
Taille du moteur | Vitesse de poussée [mm/s] |Force de poussée (valeur des réglages saisis) —
41a50 50 % a 100 %
Standard =
andar 5440 40% & 100 % IS
31 a50 70 % a 100 % S I
Compact 21230 50 % 4 100 % o4
5a20 40 % & 100 % 8
9N —
[ ——
Série LEHZJ -
Taille du | Taille du | Vitesse de poussée Force de poussée sl
moteur corps [mm/s] (valeur des réglages saisis) g' T
Standard 10, 16 412a50 50 % a 100 % 2 Ll
20, 25 5a40 40 % a 100 % |-
21a50 80 % a 100 %
101,161 11420 60 % a 100 %
5a10 50 % a 100 %
(o] t
ompac 31450 70 % 2 100 % L
201,251 21a30 50 % a 100 % H
5a20 40 % a 100 %
Série LEHF —
Vitesse de poussée [mm/s] |Force de poussée (valeur des réglages saisis) (0]
21a30 50 % a 100 % 6
5a20 40 % a 100 % L
.|
Série LEHS S
Taille du moteur | Vitesse de poussée [mm/s] | Force de poussée (valeur des réglages saisis) E
41 a50 50 % a 100 %
t O
Standard 5240 40 % 2100 % w
31250 80 % & 100 % -
Compact 11a30 60 % a 100 % <
5a10 40 % a 100 % a
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Pinces électriques /
Précautions spécifiques au produit 5

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.

A télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

] Manipulation \

] Manipulation

/A\Précaution

9. Mécanisme autobloquant
Le mécanisme autobloquant de la vis permet a l'appareil de
conserver son effort de maintien. Le mécanisme ne fonctionne
pas dans le sens inverse méme si une force extérieure est
appliquée pendant la préhension d'une piéce.

<Type d'arréts, précautions>
1) Toutes les alimentations électriques du contréleur sont éteintes.
Quand l'alimentation est restaurée et que les opérations
reprennent, le contréleur s'initialise et la piece saisie par
I'appareil peut chuter. Cette chute est due a la phase de
détection de la polarité moteur. (Cela signifie que les doigts
bougent et effectuent quelques courses partielles durant la
phase de détection moteur lors de la mise sous tension.)
Retirez la piece avant un redémarrage.
2) Le signal « Arrét EMG » du connecteur CN1 (contréleur) est éteint.
Avec le commutateur d'arrét du boitier de commande ;
a) Dans le cas ou les deux [SVRE] et [SETON] sont activés
avant l'arrét,
[SVRE] : OFF / [SETON] : ON
b) Comment redémarrer les opérations
Dans cette situation, si [SVRE] est activé avant l'arrét,
[SVRE] sera activé automatiquement apres la fin de
I'arrét, et les opérations pourront redémarrer aprés cela.
Il n'est pas nécessaire de retirer la piece auparavant car
il n'y a aucune phase de détection de la polarité moteur.
c) Précautions
La reprise des opérations aprés un arrét peut entrainer le
Trigger d'une alarme. Vérifier que [SVRE] est activé apres
la fin de I'arrét et redémarrez les opérations.
3) Le signal « M24V (alimentation pour I'entrainement
moteur) » du connecteur CN1 (contréleur) est éteint.
a) Il n'y a aucune modification des conditions de sortie a
cause de l'arrét.
b) Comment redémarrer les opérations
Dans ce cas, les opérations peuvent redémarrer aprées la fin
de l'arrét. Il n'est pas nécessaire de retirer la piece auparavant
car il n'y a aucune phase de détection de la polarité moteur.
c) Précautions
L'activation du signal d'arrét ou le redémarrage des
opérations aprés un arrét peut entrainer le
déclenchement d'une alarme.

10. Retour a l'origine

1) Il est recommandé de paramétrer le retour a l'origine et la
préhension des piéces dans le méme sens.
S'ils sont paramétrés dans des sens opposés cela peut occasionner du
jeu et altérer la précision de mesure de fagon significative.

2) Si le retour a l'origine est réglé dans le sens CW (préhension
interne) ;
Si le retour a l'origine s’effectue a vide, une déviation
importante peut apparaitre entre les différents actionneurs.
Paramétrer le retour a I'origine avec une piéce.

3) Si le retour a l'origine s'effectue avec une piéce ;
La plage de course est raccourcie. Vérifiez la valeur des
données de positionnement.

4) Avec les parametres de base (décalage d'origine) ;
Si le retour a l'origine est réglé avec un décalage d'origine, il
faut modifier la position du produit. Vérifiez la valeur des
données de positionnement.

53
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11. Pendant la phase de poussée (préhension), réglez la
position du produit a 0.5 mm minimum de distance de
la piéce. (Cette position est considérée comme la position
de référence pour le démarrage de la préhension.)

Si le produit et la piece sont réglés sur la méme position, les alarmes
suivantes peuvent se déclencher et un dysfonctionnement peut survenir.

a. Une alarme « Echec de pos. » (« Posn failed ») est générée.
L'appareil ne peut atteindre la position de démarrage de la
préhension a cause des variations de largeur des piéces.

b. Une alarme « ALM de poussée » (« Pushing alarm ») est générée.
Le produit retourne en position de départ de préhension
apres avoir commenceé le mouvement de préhension.

c. Une alarme « Erreur trop-plein » («Err overflow»).

Le déplacement depuis la position de départ de I'opération
de préhension dépasse la plage spécifique.

12. Lors du montage du produit, gardez un diamétre de
40 mm min. pour les courbures du cable moteur.

13. Un guide d'orbite finie est utilisé dans la piéce du
doigt actionneur. En utilisant ceci, les billes en acier
se déplaceront vers un cé6té, a cause de la force
inertielle provoquée par les mouvements ou la
rotation de I'actionneur, et cela provoquera une
diminution de la précision. En cas de force inertielle
provoquée par les mouvements ou la rotation de
I'actionneur, utiliser la course compléte du doigt.
Spécialement dans le cas de type de course longue, la précision
du doigt peut diminuer.

] Entretien

A Danger

1. Si vous devez retirer I'appareil, vérifiez auparavant qu'il
n'a pas saisi de piéce.
Si c'est le cas, la piéce risque de tomber.

/A\Précaution

1. Le soufflet de protection du doigt de la pince (série
LEHZJ uniquement) est un consommable, vous pouvez
donc le remplacer quand cela s'avére nécessaire.
Autrement, des copeaux d'usinage ainsi que de fines particules
pourraient pénétrer dans le produit depuis I'extérieur et entrainer
une panne de fonctionnement.

Le soufflet de protection du doigt peut s'endommager si la fixation
du doigt ou si la piece entre en contact avec le soufflet de
protection en cours de fonctionnement.

ZSNC




Passerelle

Seérie

—J

Controleur/Driver

]

LEC-G

Page 65

Moteur pas a pas (Servo/24 Vcc)
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Pour passer commande

A\Précaution ZEHEEEN LEC-GIMJ2 T T om o=
[Produits conformes a la norme CE] B B A |
La conformité CEM a été testée en Protocole compatible & | ] . ﬁ,‘
combinant la série des actionneurs P — ‘ f f

Py

A
CTIRs
C

pas étre certifiée pour les composants
SMC incorporés a I'équipement du

client en conditions d'utilisation Cable LEC CG 1 L \\‘
reelles. Le client doit vérifier la R | l ) 7
conformité de ses machines et de son Type de céble i a

équipement dans son ensemble. 1 |Cable de communication] Longueur du céble R L g:y
[Produits conformes a la norme UL] 2 [cableentrelesderivationd | K | 0.3m Cable de communication

Lorsque la conformité & la norme UL L 05m

est requise, l'actionneur électrique et 1 im \

le contrdleur doivent étre utilisés avec j _/
el LEC-CGD

une alimentation de classe 2 UL1310.
T 9 Cable entre les dérivations J
Connecteur de dérivation '

Eeracurd LEC - CGR

" im Fl pa
électriques LE avec celle des MJ2 CC-Link Ver. 2.0 ﬁg il ;E o [
contréleurs LEC. La conformité CEM DN1 DeviceNet™ Montage s < 3
dépend de la fagon dont le client a PR1 PROFIBUS DP — Montage par vis | ‘ E
configuré son panneau de commande EN1 EtherNet/|IP™ D Note) |Montage sur rail DIN y
avec ses aulres équipemnents et Note) Le rail DI?\I n'est pas inclus - - - -
cables électriques. Par conséquent, la ; past ’
conformité & la directive CEM ne peut A commander séparément.

\

Caractéristiques
Modele LEC-GMJ2[] LEC-GDN1[J LEC-GPR10J LEC-GEN10
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
. N 9.6 k/19.2 k/45.45 k/
;g:)e:]se de communication 156 /;/6“/2'/51 g/ ;5 M 125 k/250 k/500 k | 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 M/100 M
1.5 M/3 M/6 M/12 M
Fichier de configuration™ete 2) — Fichier EDS Fichier GSD Fichier EDS
Caractéri.stiq.ues de 4 stations Entrée 896 points
communication Zone d'occupation E/S occupéss 108 mots Entrée 200 octets Entrée 57 mots Entrée 256 octets
(8 fois) Sortie 896 points Sortie 200 octets Sortie 57 mots Sortie 256 octets
108 mots
Alimentation pour| Tension d‘alimentation [V]oe ol — 11a25VDC — —
communication | Consommation de courantinterne [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) 24VDC £10 %
Consommation Non connecté au boitier de commande 200
électrique [mA] Connecté au boitier de commande 300
Borne de sortie EMG 30VDC, 1A
Caractéristiques Contréleurs compatibles Série LECAB
du contréleur Vitesse de communication [bps] Note 3) 115.2 k/230.4 k
Nombre max, de contréleurs pouvant are pilotgs o= 12 [ g 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 contrdleur doivent étre utilisés avec une alimentation de classe 2 UL1310.
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Graphique du temps de réponse de la communication 82
N

N >

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.

\
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« Ce graphique indique les temps de réponse entre la passerelle et les contréleurs.

Le temps de réponse du bus de terrain n'est pas compris.

Dimensions

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

Montage par vis (LEC-GLILIL])
Protocole compatible : CC-Link Ver. 2.0

(85)

82

1
et

Protocole compatible :

(87.9)

82

L1

TIm

mT

04.5
Pour fixation du corps 31

04.5

(35)

d

18.2

4.5

8V}
o -
Bl | 2
- o8
18
HiE | 182
4.5
Pour fixation du corps
PROFIBUS DP
(35)
Pour fixation du corps
N
SH 5
e
! @
1
2

Pour fixation du corps

Protocole compatible : DeviceNet™
(85) 24.5 (35)
82 Pour fixation du corps 31

Nl

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

161

170
152.2

Bl 18.2

|| 4.5
Pour fixation du corps

Protocole compatible : EtherNet/IP™

85 (35)
82 04.5

1 Pour fixation du corps

161

170
152.2

Précautions
spécifiques
au produit

|

18.2
4.5
Pour fixation du corps

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-GCICJCID)

Protocole compatible : CC-Link Ver. 2.0

(85)
82
—d
N
o <
©
1 ml
E’,—;;
i o
4 i ™
»
1
©) +

* Montable sur rail DIN (35 mm)

(35)

31

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170
152.2

Protocole compatible : PROFIBUS DP

161

Protocole compatible : DeviceNet™

(85)
82
]
——-—
o
R <
©
L
E‘,—;;
1i 0
: (]
i)
1
@) &

+ Montable sur rail DIN (35 mm)

(35)

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

170
152.2

187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

Protocole compatible : EtherNet/IP™

161

(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
- ‘fm_“ﬁ
| 3 = @ 3 S|
3|5 S5
8| 5 3| 5|
o 3ls 5|3 &)
o < NS = oY IC -
© Tl @ Ol n F
o8 7| © gl 2
O1Z |« 8z |
5 Z|a|2| & = z|alo|a &
= el NN © h.. IR
A - B el e
= 18 ©lo i 9o — Py
; ol o|lo
ol § ol &
Eifel g 5
g ™ <] (]
N 5| @
S|~ E— 3|~
(98) - | === (95) bz s
* Montable sur rail DIN (35 mm)
Rail DIN L
AXT100-DR-0 75 12.5 (pas) 5.25
* Pour [J, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du tableau ci-dessous. ]
Reportez-vous aux dimensions de montage ci-dessus. 8 & - -6 -6 €
3
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 |110.5| 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 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

B La marque DeviceNet™ est une marque déposée d'ODVA

57

. EtherNet/IP™ est une marque déposée d'ODVA.
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Contréleur sans programmation

série LECP1

Pour passer commande

LECP1
Contréleur—l_

Moteur compatible

1] |- LEHZ10LK2-4

1 Option Actuator part number

- Except cable specification and actuator options
— Montage par vis ( P P P )

P | Moteur pas a pas (servo/24 VDC) |

. Example: Enter “LEHZ10LK2-4"
D Note) |Montage sur rail DIN

Nombre de données de positionnement (Points)

pour le LEHZ10LK2-4AF-R16N1.
Note) Le rail DIN n'est pas inclus.

A commander séparément. = En cas de sélection d'un modéle doté d'un

[ 14 (sans programmaton) 4 Longueur du cable £ [m] S ommands do Ia vétie. LE, I} oo Inatle dv o
— Sans céble commander séparément.
Type E/S parallélee 1 1.5
N NPN 3 3
P PNP 5 5

/\ Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

La conformité CEM a été testée en combinant la série des actionneurs électriques LEF avec celle des contrdleurs LEC.
La conformité 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 contréleur doivent étre utilisés avec une
alimentation de classe 2 UL1310.

Le contréleur est vendu seul si
la compatibilité de I'actionneur
est déterminée préalablement.
Vérifiez que la combinaison du contro-
leur et de I'actionneur est correcte.

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

Caractéristiques

Caractéristiques standards

Sélection
du modéle

|

\

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

Elément

LECP1

Moteur compatible

Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

Alimentation électrique
Note 1)

Tension d'alimentation : 24 VDC +10 % Consommation de courant max. : 3A (Appel 5A) Note 2)
[transmission moteur, alimentation du contrdle, arrét, frein inclus]

Entrée paralléle

6 entrées (optocouplées)

Sortie paralléle

6 sorties (optocouplées)

Points d'arrét

14 points (valeur de position 1 & 14(E))

Codeur compatible

Phase A/B incrémentales (800 impulsions/rotation)

Mémoire

EEPROM

Visualisation LED

LED (vert/rouge), une de chaque

Affichage LED a 7 segments Note 3)

1 chiffre, affichage & 7 segments (rouge) Chiffres exprimés en hexadécimales (10” & “15” en chiffres décimaux sont exprimés en tant que “A” & “F”)

Controle de frein

Borne de libération du frein Note 4)

Longueur du cable [m]

Cable E/S : 5 max., Cable de I'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)

JXC73/83/92/93‘ JXCD1‘LECPA el LEC-G [ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

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]

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

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation électrique de type « limitation de courant d'appel » pour l'alimentation d'entrée du contréleur. Lorsque la conformité a la
norme UL est requise, '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 & 7 segments.

Affichage décimal
Affichage hexadécimal A

RbcdEF
10 1 12 13 14 15

b c d E F

Note 4) Compatible avec un frein activé par manque de courant.

SVC

O

Précautions
spécifiques
au produit
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série LECP1

Détails concernant le controleur

Ls b &

N° | Affichage Description Détails
@ PWR LED d'alimentation ﬁ::zggit:g: z:ggzgﬂz ggtsl\;i(taivég tlollflgrr/oser\%N« Ol;/lgtt i;ugll\i/g;anotement vert
, Avec alarme : Rouge activé

@ ALM LED dalarme Configuration des parametres :Le rguge clignote
©) . Couvercle Modification et protection‘du sélect_elur d_e mode’

(Fermez le couvercle aprés la modification du sélecteur)
@ - FG Raccordﬁé la terre (Serrez la vis et I'écrou lors du montage

du contréleur. Connectez le conducteur de terre.)
® — Sélecteur de mode | Mode commuté entre manuel et automatique.
® — Avec affichage LED & 7 seqments | 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.
— Sélecteur de position | Attribue la position de commande (1 & 14), et la position d'origine (15)|
© MANUAL Bouton manuel avant | Effectue le rapprochement et la marche par a-coups.
Bouton manuel arriere| Effectue I'éloignement et la marche par a-coups.
an Interrupteur de vitesse avant | 16 vitesses avant sont disponibles.
2 SPEED 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.

bEEb Be

Montage

Montage du contrdleur indiqué ci-dessous.
1.Vis de montage (LECP10-0)

(installation avec deux vis M4)

Fil de mise a la masse

Sens de montage :>

Sens de montage :>H

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
Céble avec borne de sertissage

Rondelle dentée de frein

%%«««@

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

A Précaution

Taille
Largeur d'extrémité L :2.042.4 [mm]
Epaisseur d'extrémité  W:0.5 & 0.6 [mm)]

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

e Utilisez 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 (4.

Vue agrandie de I'extrémité

du tournevis
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Dimensions

Controleur sans programmation Série LE CP 1

Montage sur rail DIN (LECC10CID-[)

85 11.5) - 36.2
aF .
a J
ml —~
ex 3 3 :
g g Rail DIN
3 B ol SRR
| o AXT100-DR-[]
faE z| o
i o § o2 g # Pour [J, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du
ST tableau ci-dessous..
g &
s <
3
S o & L
8 T 75 125 5.25
(Paso)
| 0] _ P e e e ===
oy R i s
n
0
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 | 21
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
N. 22 | 283 | 24 | 25 | 26 | 27 | 28 | 29 | 30 | 3t 32 | 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40
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-D0 (avec 2 vis de fixation)
A utiliser quand I'adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé sur le contrdleur vissé.
Connecteur E/S CN4
MOntage par vis (LECEH DD-D) Connecteur du codeur CN3
Connecteur de moteur CN2
Connecteur d'alimentation CN1
38
85 36.2
1.2 © 181 || @45
< pour montage sur corps
-
o -
T2
k | S— ————7
60
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

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

Précautions
spécifiques
au produit
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série LECP1

Exemple de cablage 1

x 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.

] Connecteur d'alimentation : CN1

Borne du connecteur d'alimentation CN1 pour LECP1

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

Nom de [a borne{Cadeu ducéde Fonction Détails
oV Bleu Ct?mmun(.e Les bornes M 24V/C 24V/BK RLS E% 1 ) i % [@
Alimentation (-) | sont communes (-).
M 24V |Blanc Alllmentathlon moteur | Controleur avec alimentation
alimentation (+) moteur (+)
C 24V |Marron AI.|mentat.|on de contrdle Controleur avec alimentation de
alimentation (+) contréle (+)
BK RLS | Noir | Frein (+) Entrée (+) de libération du frein
Exemple de cablage 2

] Connecteur E/S paralléle : CN4

ENPN

Alimentation électrique

HEPNP

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

Alimentation électrique

CN4 24 VDC pour signal E/S CN4 24 VDC pour signal E/S
COM+ | 1 {1 COM+ | 1 {4
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Cragel—¢ ouTo 3 —{Chage}
ouT1 4 —{Chagel—e ouT1 4 —{Chae}
ouT2 5  —{Chagel— ouT2 5 —{Chae}
ouT3 6  —{Chargel—9 ouT3 6 |—{Charge}
BUSY 7 —{Chagl— BUSY 7 —{Chege}
ALARM | 8 ALARM | 8 (—{Chege}
INO 9 — —1 INO 9 — 1
IN1 10— — IN1 10—
IN2 ng— — IN2 " o—
IN3 12— — IN3 12— —
RESET | 18 — ——1 RESET | 13 — —1
STOP "= STOP =
[
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 & 3.)
+ Instruction de commande (entrée comme combinaison de INO & IN3) OUTO0 a OUT3 Exemple - (opération terminée pour la position n° 3)
* Instruction de retour a l'origine (INO a IN3 tous « ON » simultanément) OUT3 ouT2 OUT1 OuUTO
INO & IN3 Exemple - (instruction de commande pour la position n° 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Emet quand I'actionneur est en mouvement.
OFF ON OFF ON =ALARM Note) | Absence de sortie lorsque l'alarme est active ou lorsque le servo est inactif (OFF)
Réinitialisation de I'alarme et interruption de l'opération Note) Signal du circuit de logique négative (N.F.)
RESET Pendant le fonctionnement : arre.t de deceleraltlon dela posﬂpn alaquelle
le signal est entré (servo ON maintenu)
Lorsque I'alarme est active : réinitialisation de I'alarme
STOP Instruction d'arrét (aprés l'arrét de décélération maximale, servo OFF)

Signal d'entrée [INO

- IN3] Diagramme des numéros de position © : 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 OuT3 ouT2 OuUT1 ouTo

1 ©) ©) ©) [ ) 1 @) ©) ©) [ ]

2 ©) ©) [ ] O 2 ©) ©) [ ] )

3 ©) ©) [ ] [ ] 3 @) ©) [ ] [ ]

4 ©) [ ] ©) @) 4 ©) [ ] ©) @)

5 ©) [ ] ©) [ ) 5 @) [ ] ©) [ ]

6 ©) [ ] [ ] O 6 ©) [ ] [ ] ©)

7 ©) [ ] [ ] [ ) 7 @) [ ] [ ] [ ]

8 [ ] ©) ©) @) 8 [ ] ©) ©) ©)

9 [ ] ©) ©) [ ) 9 [ ] ©) ©) [ ]

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

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 LE CP 1

Chronogramme
(1) Retour a l'origine
. .. pem—mmm—————=s - 24V
Alimentation E INO-3 tous ON i oV
, N ON
Entrée INO-3 l'. I I OFF
: .
BUSY 4 ON
e ]— OFF
Sortie OuUTO-3
+*ALARM

Frein
activé

4
Vitesse //
_________________ ’ [ ——

1 ON aprés initialisation du systéme du contrdleur - -
O A N ! Retour a I'origine

0 mm/s

1
T

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

(2) Opération de positionnement

Alimentation
Entrée INO-3 v/////\
RN 4
R} ’,r
OuTO0-3
Sortie
BUSY

Frein externe

Vitesse Opération de

positionnement

ettt becaa
i OUTO-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 ¥ P
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
STOP B | |
;‘ :, \_‘:\ \
ouTo-3 i LR
¥ L
Sortie BUSY N
X
*ALARM | |
Frein externe I
A ’:"
Vitesse ‘Arrét au signal STOP
lors du positionnement

(5) Réinitialisation de I'alarme
{ Reinitalisation de lalarme}
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

62

Sélection
du modéle

|

\

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

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 | LECPA BRI&ial LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ l
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série LECP1

Options : Cable d'actionneur

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

Coté contréleur
—

(14.2)

Connecteur C

A (N de borne) Coté actionneur
Longueur de cable (L) [m] 14852 @ & (N° de borne)
1 15 (13.5)5]: 6 = e = Al g B
pas “I:L ‘ J | I :
3 3 1 i 2z — @ A6 B6
5 5 15-Rid— 16 Connecteur A I 1T el
3 & () (30.7) L (11) (14.7)
A 10" .
B 15° LE-CP-88/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
c 20" (* fabriqué sur commande) Coté controleur

* Fabriqué sur commande
(Cable robotique seulement)

Type de cable ¢

Cable robotique
(céable flexible)

S Cable standard

63

(N° de borne)

(17.7)

Coté actionneur
—

(05.5)

Connecteur C

)
Connecteur A 3

(14.2)

3‘-_”\ (N° de borne)

O
2

(30.7) L
- IN° de borne dul Couleur du  |N° de bome du|
(e 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
___ABlindage ____ cable connecteur D
Vce B-4 n Marron 12
TER A-4 — y t__ Noir 13
A B T OO eue L
A A5 L *_ Noir 6
B B-6 - 1 1 t Orange 9
B A6 — > Noir 8
e Nl ] — 3

B1

B6



Options

Controleur sans programmation Série LE CP 1

[Cable d'alimentation]

LEC-CK1-1

= L ¢ ] —
. © ‘
8
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nom de a 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]
Longueurdecébh(L)[m]l
1 1.5
3 3
5 5
Coté controleur Coté API

/

(15.8)
nooa

—
—
o
]

—

l.

= | 2 ]
(1) (30 2 N
— (L)
N° bornier | Couleur disolation Point Couleur didenfication Fonction * Taille du conducteur: AWG26

1 Marron clair L Noir COM+

2 Marron clair L] Rouge COM-

3 Jaune L] Noir OouTo

4 Jaune L Rouge OUT1

5 Vert clair L Noir ouT2

6 Vert clair L] Rouge OuUT3

7 CGris L] Noir BUSY

8 Gris L Rouge ALARM

9 Blanc L Noir INO

10 Blanc u Rouge IN1

11 Marron clair L Noir IN2

12 Marron clair LR Rouge IN3

13 Jaune LN ] Noir RESET

14 Jaune LN Rouge STOP

= Le signal E/S paralléle est valable en mode automatique. Tandis que la
fonction test opere en mode manuel, seule la sortie est valable.

O

64
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
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Version a entrées impulsionnelles

C€ N

série LECPA

Pour passer commande

A\Précaution

[Produits conformes a la norme CE]

(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-
guré son panneau de commande avec ses autres équipe-
ments et cables électriques. Par conséquent, la conformité &
la directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les compo-
sants SMC incorporés & I'équipement du client sous condi-
tions de fonctionnement actuelles. Le client doit vérifier la
conformité de ses machines et de son équipement dans son
ensemble.

(@En ce qui concerne la série LECPA (contrdleur du
servomoteur), la conformité CEM a été testée a l'aide d'un kit
de filtre anti-parasites (LEC-NFA).

Reportez-vous en page 71 pour le kit de filtre anti-parasites.
Reportez-vous au mode d'emploi de la série LECPA pour lins-
tallation.

[Produits conformes a 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.

LECPAP[1] |- LEHZ1|0LK2-4

Modeéle de contréleurl
AN | Version a entrées impulsionnelles (NPN)
AP | Version a entrées impulsionnelles (PNP)

i Montage du controleur
— Montage par vis
D Note) | Montage sur rail DIN

Longueur du cable E/S [m] Note) Le rail DIN n'est pas inclus.
A commander séparément.

— Aucun
1 1.5 Réf. de I'actionneur
g 2* Référence de l'actionneur a 'exception des
caractéristiques du cable et des options de I'actionneur.
* Lorsque qu'un contréleur de ce type est Exemple : Entrez“LEHZ10LK2-4"
sélectionné, seul un cable de 1.5 m ne pour le LEHZ10LK2-4AF-R16N1.
peut étre utilisé en collecteur ouvert. BC | Controleur vierge Note)

Note) Le logiciel dédié (LEC-BCW) est requis.

# 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.
« Lorsque les signaux impulsionnels sont en collecteur ouvert, commandez la résistance de limite de courant séparément (LEC-PA-R-0).

déterminée préalablement.

(D Vérifiez le numéro du modele sur I'étiquette

Le controleur est vendu seul si la compatibilité de I'actionneur est o

Vérifiez que la combinaison du contréleur et de I'actionneur est correcte.
<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> -7

I e )
Précautions sur le controleur
vierge (LECLI6LI1-BC)

Un contrdleur vierge est contrdleur sur

lequel le client peut écrire les parametres
d’un actionneur a apparailler. Utilisez le

II' doit étre identique au numéro figurant sur

de l'actionneur. LEHZ10LK2-4

logiciel dédié (LEC-BCW) pour I'écriture
de données.
* Veuillez télécharger le logiciel dédie

I'étiquette du controleur.
(2) Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S
paralléle (NPN ou PNP).

(LEC-BCW) sur notre site web.
* Commandez le kit de paramétrage du contréleur
(LEC-W2) séparément pour utiliser ce logiciel.

m
™ ®

g 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 - ~
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 par

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

Sortie paralléle

9 sorties (isolation du photocoupleur)

Entrée de signal

Fréquence maximale : 60 kpps (collecteur ouvert), 200 kpps (différentiel)

impulsionnel 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

Controle 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.

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]

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 modele d'actionneur. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.

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

Version a entrées impulsionnelles Série LECPA

a) Montage par vis (LECPACIC-0)
(installation avec deux vis M4)

Sens de montagel:>

Fil g mise & la masse

—

N

f’@J

%@

Sens de montagel:> L

Note) L'espace entre les controleurs doit étre de 10 mm min.

b) Montage sur rail DIN (LECPACICID-)

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.

(installation avec le rail DIN)

}Fil de mise a la masse

Rail DIN

Le rail DIN est bloqué.

Fil de mise a la masse

Rail DIN

Adaptateur pour montage sur rail DIN

Rail DIN L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-O] pas)
* Pour [J, entrez un numéro depuis la ligne « N°» du tableau ci-dessous. o & B PN
Reportez-vous aux dimensions de montage de la page 67. (IR R i i s A s i -
[19)
. . 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 | 185.5| 198 |210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5 | 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 | 410.5 | 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5
Adaptateur pour montage sur rail DIN
LEC-2-D0 (avec 2 vis de fixation)
A utiliser quand I'adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé sur le contrdleur vissé.
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série LECPA

Dimensions

a) Montage par vis (LECPACII-[])

66 35

LED d'alimentation (vert) 04.5

(ON : alimentation pour fixation du corps
électrique est ON) f \ (Montage par vis)

1.2

A

T
oy

-

\
Bl g

LED d'alimentation (rouge) —
(ON : alarme est ON)

| GH5]

L] D

Connecteur E/S parallele CN5 | ol
w| © d

Connecteur E/S en série CN4 | o8
Connecteur codeur CN3 - / d

@ Connecteur d'alimentation moteur CN2 o
N % )

\

;
e

Connecteur d'alimentation CN1

4.5

‘ pour fixation du corps
(Montage par vis)

b) Montage sur rail DIN (LECPACICID-)

76

wW
a1

S

w
%

35

=

142.3 (Quand le rail DIN est bloqué)
109

S 8L 12 18

e 1

142.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

148.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
148.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

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 (+) | Contréleur avec alimentation moteur (+)
C 24V Alimentation de commande (+)] Contréleur avec alimentation de contrdle (+)
EMG Arrét (+) Entrée (+) de libération de I'arrét 3 3 200
BK RLS Frein (+) Entrée (+) de libération du frein g 8 2z
&
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Version a entrées impulsionnelles Série LECPA

Exemple de cablage 2

| Connecteur E/S paralléle : CN5

LECPANCICO-CI (NPN)

Alimentation 24 VDC +10 %

CNS pour le signal E/S
Nomdelabome| ~Fonction |N°broche
COM+ 24V {—
COM- oV
NP+ | Signal impulsionnel
NP-  |Signal impulsionnel
- Note 1)
PP+ | Signal impulsionnel
PP— |Signal impulsionnel
SETUP Entrée
RESET Entrée
SVON Entrée
CLR Entrée
TL Entrée
TLOUT Sortie {Chargel—+¢
WAREA Sortie {Chargel—
BUSY Sortie {Charge}—
SETON Sortie {Chargel—+¢
INP Sortie {Chargel—1
SVRE Sortie {Charge}—
«ESTOP"e2|  Sortie {Chargel—¢
sALARM"e2|  Sortie {Charge}—1
AREA Sortie {Charge}—
Bornier plat
FG 0.5-5

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

«

Détails de cablage du signal impulsionnel ».

Note 2) Ces signaux émettent quand le contréleur est ON. (N.F.)
Signal d’entrée

Désignation Détails

COM+ | Connecte l'alimentation 24 V pour les signaux entrée/sortie
COM- | Connecte l'alimentation 0 V 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

+ Vleuillez 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 parallele (NPN ou PNP).

LECPAPCIC-CJ (PNP)
CN5 Alimentation 2,4 VDC £10 %
pour le signal E/S
Nomdelabome| ~Fonction  [N°broche o

COM+ 24V = {

CoM- ov :

NP+ |Signal impulsionnel :

NP— | Signal impulsionnel :

D Note 1)

PP+ |Signal impulsionnel T

PP— |Signal impulsionnel
SETUP Entrée —

RESET | Entrée

SVON Entrée =

CLR Entrée —

TL Entrée
TLOUT Sortie : {Chargel
WAREA |  Sortie — [Charge}

BUSY Sortie = [Charge]
SETON Sortie — [Charge]

INP Sortie [Charge]

SVRE Sortie } {Charge}
+ESTOPMe2|  Sortie : [Charge}
“ALARM2|  Sortie [Charge}

AREA Sortie — {Chargel

FG Bornier plat J
0.5-5

Signal de sortie

Désignation Détails
BUSY Emet quand I'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 I'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

A llintérieur du contrdleur

NP+ | ~
A

mm

o s
o NP- 1l il K

120 @

~ PP+ | ~

A\ A -
- PP- ‘@"Q@ [
A

. 120 Q
+

tionnement est la sortie différentielle

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

i
K Unité de

positionne- i Alintérieur du contréleur
ment ) 7
NP+
- e o]
ol NP- -
Resistance de lirife du courant RN 120 @
PP+
A te ]
L — PP- .
Resistance de imffe du courant RNe®) | 120 Q

uu“+

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

Tension d'alimentation {Caractéristiques de résistance] Résistance de limite
du signal impulsionnel | de limite du courant R du courant réf.
3.3kQ 15 %
o, - -~
24VDC £10 % (0.5 W min.) LEC-PA-R-332
390 Q5 %
+ 0O, - - -
5VDC +5 % (0.1 W min.) LEC-PA-R-391
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série LECPA

Chronogramme
-
Retour a l'origine
Alimentation 24V
— oV
ON
SVON OFF
Entrée .
SETUP I
ON
BUSY
us OFF
SVRE
SETON
Sortie
INP :
*ALARM B
«ESTOP 1 l“
Vitesse ': - 0 mm/s
Retour a l'origine |

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

Opération de positionnement

* « *ALARM » Signal NF.

69

! Réinitialisation de I'alarme 1
ON
Entré RESET | |
ntree . OFF
s ON
Sortie FALARM I ____________ I __ OFF

ON
; OFF
Entrée Signal
impulsionnel
ON
OFF
Sortie BUSY
INP A
i
o
) Py
Vitesse =t 0 mm/s
Opération de positionnement ;| 1
H 1

O

Opération de poussée

ON
w1 OFF
Entrée
Signal impulsionnel ""IIIIIIIIIIIIIIII""
ON
TLOUT
_I OFF
Sortie BUSY
INP i
Vitesse ,' ‘, 0 mm/s
Opération de poussée | |

o L '
1 Sila force de poussée dépasse la valeur de « déclenchement LV » i
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 LECPA

Options : Cable d'actionneur

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

LE-CP-[1]-[ ]
Longueur de cable (L) [m]
1 1.5

3 3
5 5
8 8"
A 10"
B

C

15"
20"

* Fabriqué sur commande
(Cable robotique seulement)

Type de cable®

Cable robotique
(cable flexible)

S Cable standard

~
15 R 16
(10)

Coté actionneur

Connecteur C

(08)

Pd

x} |

(30.7)

Connecteur A

L

Cote controleur _
(14.2)

LE-CP- 3&/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(+ fabriqué sur commande)

Coté contrdleur
——

(N° de borne) Connecteur C ~ (14.2)
1 -.%I 2 Coté actionneur S T (N° de bome)
57576 ~ - 8 z B
135 ~ 1 I —
(13.5) = ! WS
=== P B6
)
Connecteur A §
(30.7) ~ L
- IN° de bomne duj Couleur du  |N° de borne d
Clieui 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 bore di
___Blindage ____ cable connecteur D
Vee B-4 7 7 Marron 12
TER A-4 i ; i | ] Noir 13
A B-5 T ! T X Rouge 7
A A-5 | | ? Noir 6
B B-6 - n - 1 t  Orange 9
B A-6 ) 7 Noir 8
************* N ] — 3

O
2
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série LECPA

Options

[cable E/S]

LEC-CL5-1

Type de céble E/sl lLongueur du cable E/S (L)
| L6 | PourLECPA | 1 1.5m
3 3m
5 5m*

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

Ne Couleur Point Couleur Ne Couleur Point Couleur
broche |d'isolation (didentiication broche |d'isolation didentfication
) L 1 Marron clair| Noir 12 |Marronclair| ®E |Rouge
12 2 Marron clair | M Rouge 13 Jaune [ 1] Noir
20 19 3 Jaune u Noir 14 Jaune HE |Rouge
éé 4 Jaune u Rouge 15 Vertclair | mm Noir
N\ e 5 Vertclair | m Noir 16 Vertclair | mE |Rouge
k\ : % S s 6 Vertclair | ® Rouge 17 Gris mm | Noir
25) | (10) (40) SEE! 7 Gris u Noir 18 Gris EE  |Rouge
(45) 2 1 8 Gris B |Rouge 19 Blanc mm | Noir
100 +10 9 Blanc u Noir 20 Blanc HE |Rouge
+
Nombre defis | 20 10 | Blanc | B |Rouge| [y ny
Taille AWG | 24 11 [Marron clair] mm | Noir 0.5-5 Vert
[Jeu de filtres anti-parasites] [Résistance de limite du courant]

Contrdleur de moteur pas a pas (a entrées impulsionnelles)  cetie résistance optionnelle (LEC-PA-R-0J) est utilisée lorsque la sortie de signal

L E C _ N F A impulsionnel de l'unité de positionnement est la sortie de collecteur ouvert.
LEC-PA-R-O

Contenu du kit : 2 filtres anti-parasites T
Résistance de limite du courant

(fabriqués par WURTH ELEKTRONIK : 74271222)

— — Sym- Résistance Tens:ion d"alimeqtation
] N bole du signal impulsionnel
@ — ! 332 | 33kQ45% | 24VDC+10 %
e 1l 391 | 390Q45% | 5VDC+5%
Er\?i x Sélectionner une résistance de limite

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
pieces est inclus dans la livraison.

« Consultez le manuel d'utilisation de la série LECPA pour l'installation.
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Kit de parametrage du controleur/LEC-W2

( Compatible Windows®XP, Windows®7 )

Pour passer commande

(D Logiciel pour le paramétrage

du contrdleur

(3 Cable USB

(2 Cable de
' communication

Controleur compatible

(type B, A-mini)

< - -EEm——nC ]

LEC-W2
Kit de réglage du contréleurI

(disponible en anglais et japonais)

>
y 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 l'unité de conversion) LEC-W2-U

T

eut étre commandé séparément.

Modeéle a entrées impulsionnelles Série LECPA

Matériel requis

Sélection l

du modéle

|

\

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

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

Systeme
d'exploitation

Machine compatible IBM PC/AT fonctionnant sur

Interface de 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

Filelf) Edit Comm Settine

D
Test
o - =1 [ Mode | Rrvome| S | ARG
Step No. Position Speed Force
Mo, 0 0.50 mm 0 mm/s 30 %

Get Pos
Status Jog Speed
[oeonn g oo i b~ | - | Testonv

Step Data
Wo.  Move W Spee Position PushinzF PushinzSp In pos ~
nn/s nm X b3 mn
0 Absolute 100 5.00 n 1.00
1/Absolute 100 10.00 1.00
2 Absalute 100 20.00 1.00
3 Absalute 200 30.00 1.00
4 Absolute 200 40.00 1.00
§ Absolute 300 §0.00
B Absolute 200 §0.00
7 Absolute 400 70.00
8 Absalute 400
9/ absalute 500

1.00

1.00
1.00
1.00
1.00 v

80.00
80.00

Move distance Move.
- +

-10000 ~ 30000

Mn‘ve Speed: 20 [mm/sec] )
17 [

Ready

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'entrainement peuvent étre réalisés sur la méme page.

@ Peut étre utilisé pour des a-coups et des déplacements

a vitesse constante.

Exemple de capture d'écran en mode normal

Estop Dasol 77 -

aluts S0 o i

T 00 [ oo
1 0.0 [Nl .

L
. Skt
5 |
o
o P— =
& Ot
o |
W st w |l
(TE3 e - 2 SHEE |
w: i |
me LRI ST
ws s
.
. e r
o
o - AREL
H
v
.
b
o
b

1 0.0 [N 1.

oot

ok r el

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.

% S\VC

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

I
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C € M

Boitier de commande/LEC-T1

Pour passer commande

G rsomeso[UE
Interrupteur
de marche I
(en option) = — -
9
Arret

d' urgence

Q‘

0k

gﬁhﬂ
\\\\\\\\\\\.\\\\\\\\ﬁl’“

EEE
E

LEC-T1

-3

Boitier de commandeJ

Longueur du cable [m]

lInterrupteur de marche
Aucun
Avec interrupteur de marche

S

[ 3 | 3

‘ * Interrupteur pour les fonctions jog et test

Langue initiale

L

» Arrét d'urgence

J J i
| E :Eg::: @ Avec arrét d'urgence
\- . | * La langue d'affichage peut étre modifiée vers I'anglais ou le japonais.
— — s . M
2 Caractéristiques
Elément Description

FonctIOnS Standard Détecteur Interrupteur de marche et arrét d'urgence (en option)
» Affichage en caractéres 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)

¢ Interrupteur d'activation inclus.

Masse [g]

350 (sauf cable)

[produits conformes a la norme CE]
La conformité CEM du boitier de commande a été testée a I'aide d’'une commande de moteur pas a pas
(servo/24 VDC) et d’un actionneur compatible.

[produits conformes a la norme UL]
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.

Easy mode

Fonction Détails

Organigramme du menu

¢ Réinitialisation de l'alarme

 Reconnexion de I'axe (Ver. 1.%#)

* Réglage de la langue d'affichage
(Ver. 2.xx)

* Réglage du easy mode/normal

* Réglage des données de positionnement et
sélection d'options a partir de I'écran d'easy mode

Configuration boitier
de commandes

. " . . . Menu Données
Données de positionnement|  Réglage des données d'étape S - —
Données N° des données de positionnement
Jo  Fonctionnement par impulsions Moniteur Réglage de 2 éléments sélectionnés parmi :
9 * Retour a l'origine Jog Ver. 1.k
P Position, vitesse, force, accélération, décélération
Test * Opération a 1 étape Note 1) Test Ver. 2 s
* Retour & l'origine ALM Positon, vitesse, force de poussge, accélération, décélération, mouvement MOD
« Afichage de laxe et du n° des données de positionnement Configuration Déclenchement LV, vitesse de poussée, force de mouvement, zone 1, zone 2,
Moniteur o 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

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

Jog

Retour & l'origine
Fonctionnement par impulsions

Note 1) Non compatible avec le LECPA.

73

Test Note 1)

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.xx)
Facile/normal

Elément paramétré

~
Z
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Mode normal

Boitier de commande Série LE C

Organigramme du menu

Sélection W

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

Fonction Détails Menu Données de positionnement
Donnges de positonnement | » Réglage des données d'étape Données de N° des données de positionnement
Paramétre  Configuration des parameétres positionnement Mouvement MOD
'gurati P Paramétre Vitesse
 Fonctionnement par a-coups/déplacement Moniteur Position
a vitesse constate Test Accélération
° Retox;;aﬂ)‘ongme ALM Décélération
Test ) 1(—grsécisez un maximum de 5 données Fichier Force de poussée
de positionnement et essayez.) Co.n.flguratlon \[/)e cIeanement L\,/
« Puissance forcée boitier de ltesse de poussee
(Puissance forcée du signal, puissance commandes Force de mouvement
forcée de la borne) Note 2) Nouvelle Zones 1,2
« Ecran d'entrainement connexion Positionnement
' * Ecran du s?gnal de sor’tie Note 2) Parameétre Réglages de base |
Moniteur * Ecran du signal d'entrée Note 2) Standard
* Ecran de la borne de sortie ORIG Réglage ORIG |
 Ecran de la borne d’entrée
) . ) Moniteur Moniteur DRV
* Affichage d'alarme active Entral t Positi it |
ALM (Réinitialisation de I'alarme) S_n ANemeN e 2 _osttion, vitesse, couple
* Affichage du journal d'alarmes !gnal d,e sor’tle ote 2) Etape n” .
Signal d'entrée Note 2) N° derniere étape
. Enregistl’ement 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 5 - ; .
la communication (sauvegarde possible de Test _{ Ecran du signal d’entrée |
4 fichiers, dont 'un pouvant contenir a la fois JOG/MOVE z n
des données de positionnement et des Retour ORIG _{ Ecran de la borne de sortie |
Fichier réglages) . Test Note 1) — Ecran de la borne d’entrée
« Chargement dans le controleur Sortie forcée Note 2)
Charge les données enregistrées dans le =
boitier de commande a destination du ALM Et?t -
contrdleur 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 denregistrement ALW
* Réglage de I'affichage Sauvegarde des données Affichage du journal d'entrée
(easy mode/normal) Chargement dans le controleur
¢ Langue Suppression de fichier
Configuration boitier (japongls/angla!s) o Protection des fichiers (Ver. 2.:x)
de commandes * Parameétre du rétroéclairage = = =
« Paramétre du contraste LCD Conf'lguratlon boitier de commandes
* Paramétre du bip Facile/normal
¢ Axe de connexion max. Langue )
« Unité de distance (mm/pouces) getffeCLa'fgg Note 1) Non compatible avec le LECPA.
ontraste i i
Nouvelle connexion|  Reconnexion de I'axe : Note 2) Les Slgnaux suivants sont
Bip _ compatibles avec
Axe de connexion max. LECPA avec boitier de
Mot de passe commande Ver. 2.10 ou
Unité de distance ultérieure.
Entrée : CLR, TL
—{ Nouvelle connexion Sortie : TLOUT
Dimensions
34.5
N° Description Fonction
1 LCD Ecran avec affichage a cristaux liquides (et rétroéclairage)
2 | Bague Accroche de suspension pour le boitier de commande

22.5

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

3 | Arrétd'urgence

Lorsque l'arrét d'urgence est enfoncé, il se verrouille et s'arréte.
Le débloquage se fait en tournant le bouton vers la droite.

4 | Protection d'arrét d'urgence

Plaque pour l'arrét d'urgence

Interrupteur de marche
(en option)

Evite une manipulation involontaire (fonctionnement
inattendu) de la fonction test par a-coups.

D'autres fonctions telles que la modification des don-
nées, ne sont pas prises en compte.

Interrupteur principal

Interrupteur pour chaque entrée

Cable

Longueur : 3 métres

8 | Connecteur

Connecteur branché au raccordement CN4 du contréleur

SVC

O

74

Précautions
spécifiques
au produit

|



\)

75



Controleur pour moteur pas a pas C € s

5 types de protocoles de communication

®

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

-~ |

Application Protocole de communication A
. EtherCATT“' Ethen\et/IP i%%%gg Devicei'et @ IO-Link
i

PLC N . P .
Les systémes pneumatique et électrique
peuvent étre installés sous le méme protocole.

)

Installation
additionnelle possible
sur un réseau existant

1 Actionneurs électriques Vérins pneumatiques Communication 10-Link

Mode
Maitre

" Modele guidé Modeéle guidé a profil étroit Table linéaire Modeéle a tige

Seérie LEF ’ Série LEM Série LEL _ série LEY/LEYG
& »
Table linéaire Modele miniature Préhenseur Table rotative
L séries LES/LESH série LEPY/LEPS série LEH série LER y
série JXCE1/91/P1/D1/L1

|

Sélection
du modéle

|

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

[ LEHS ” LEHF H LEHZJ ” LEHZ ’

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

Précautions
spécifiques
au produit

|



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.

L'actionneur fonctionne par I'utilisation de valeurs telles que la * Point & point dans le cas de 10-Link

position et la vitesse depuis I'API.

Contr6le 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 a
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 /O qui est une norme
internationale IEC61131-9.

Communication
10-Link

=

( Maitre IO-Link) Controéleur poJu)lé (r:nlf);eur pas a pas

@ Les données de positionnement et
les parameétres peuvent étre définis
par le maitre.

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

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

@® Des cables 4 fils non blindés peuvent
étre utilisés.

%1 Le « paramétre de base » et le « paramétre de retour a l'origine »
sont automatiquement définis tandis que les paramétres de
l'actionneur et les 3 éléments de données consistantenn®°0a 2
sont automatiquement définis comme données de positionnement.

77
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Controleur pour moteur pas a pas Série JXCE1/9 1/P 1/D 1/L 1

Construction du systéme

|

Sélection
du modéle

|

\

@ Actionneurs série LEY/LEYG  série LEL

""" ‘® Cable d'actionneur électriques 4 série LEF série LEPY/LEPS
Cable standard Cable robotique 2 série LES/LESH  série LEH
série LEM

LE-CP-[I-S | LE-CP-[J

PLC

PLC PLC PLC

= série LER

Aprévoir parle client A prévoir par le client A prévoir par le client A prévoir par le client

EtherCAT.

Ethen 'et/IP

@ Connecteur de communication
i pour DeviceNet™

i ILLEEECTET JXC-CD-S

GEEIGEIRE JXC-CD-T

A prévoir par le client
Maitre 10-Link

@ Connecteur de communication
i pour IO-Link

i ILLEEECTETE JXC-CL-S
i (Accessoires)

Vers Sl

A prévoir par le client
Alimentation

@
@ Connecteur
d'alimentation électrique m
(Accessoires)

@ Boitier de commande

(Avec cable de 3 m)
LEC-T1-3EGO

2

JXC-W2
_
T R — |

pour controleur,
24VDC

Kit de réglage du contréleur

(Un céble de communication, cable USB et logiciel de
paramétrage du contrdleur (CD-ROM) sont inclus.)

OKit de réglage du contréleur PiE)

=
[menx ] 1203mm @

200 100

S

@Cable USB
(type B, A-mini)
(0.8 m)

—

Cable de communication @---

B ©m

gmm____J

v

@ Cible de conversion*' FIEE)
P5062-5
(0.3 m)

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 contréleur au LEC-W2. (un cable de connexion n'est pas requis pour JXC-W2.)

O

SVC
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS |[ LEHF | LEHZJ | LEHZ |

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

Précautions
spécifiques
au produit
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Contréleur pour moteur pas a pas
série JXCE1/91/P1/D1/L1 C€ s

Pour passer commande

Faa il LEFS16B-100 -[R1/CD17T
| Controleur
AR s concamgmon | i nes oo | M

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

Communication

: — - = protocole
Actlon_ne,ult/gu!de el_ectrlquu_e série LEF Consulter le E EtherCAT®
Table linéaire électrique série LES/LESH ™
— - catalogue 9 | EtherNet/IP Montage
Table rotative électrique série LER en ligne p PROFINET ] .
Actionneur électrique/Guide linéaire de tige série LEL ' D | DeviceNet™ 7 Montage par vis
Actionneur électrique/modéle miniature série LEPY/LEPS L 1O-Link 81 Rail DIN

Pince électrique série LEH
Actionneur électrique/Guide a profile étroit série LEM
+ Seul le moteur pas a pas est applicable.

x1 Le rail DIN n'est pas
inclus. Il doit étre
commandé séparément.
(Reportez-vous a la

Pour axe simple ¢

Type/longueur de céble pour I'actionneur ¢

Controleur
/~ N

Précautions relatives

JXC

Protocole de l

— Sans cable page 83.)
/\ Précaution S1 Cable standard 1.5 m Optione
[Produits conformes CE] S3 Cable standard 3 m — Sans option
La conformité CEM a été testée en combinant la S5 Cable standard 5 m s Avec connecteur de communication
série des actionneurs électriques LE avec les R1 Cable robotique 1.5 m DeviceNet™ de type droit pour JXCD1
séries JXCE1/91/P1/D1/L1. R3 Cable robotique 3 m T Avec c_onnec’g(’ewur de communication
La conformité CEM dépend de la fagon dont le R5 Cable robotique 5 m DeviceNet™ en T pour JXCD1
client a configuré son panneau de commande — - =T « Sélectionnez « Néant/- » pour toute autre modele que JXCD1.
avec ses autres équipements et cables R8 C?ble robot!que 8m i
électriques. Par conséquent, la conformité a la RA Cable robotique 10 m*
directive CEM ne peut pas étre certifiée pour les RB Cable robotique 15 m*" - ) - ]
pieces SMC incorporées & 'équipement du client RC Cable robotique 20 m*! Lors de’ Ig sélection d’un actionneur électrique, v‘eunlez
dans ses conditions de fonctionnement. Le client +1 Fabriqué sur commande (cable robotique uniquement) vous refere.r au schema de sélection du modelg de
doit donc vérifier la conformité CEM de ses | Le cabl dard doit atre uilisé sur des pie chaque actionneur. Egalement, pour le graphique
machines et équipements dans leur ensemble. - cable standard doit tre utilise sur des pieces « charge et vitesse » de I'actionneur, veuillez vous
fixes umquemgnt. lPourune upllsatlon en référer a la section LEC de la page de sélection du
dynamique, sélectionnez le cable robotique. modele du catalogue Web des actionneurs électriques.

D17

=

LEFS16B-100

utilisé. Utilisez le logiciel dédié (JXC-

aux controleurs vierges cgmm;r?lcg;c:@n
JXcO100-BC er

S olour v ) t 9 | EtherNet/IP™
n contréleur vierge est un

contréleur sur lequel le client peut P PROFINET

écrire les données de I'actionneur D | DeviceNet™

avec lequel il peut étre combiné et L 10-Link

BCW) pour I'écriture de données.

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

* Commandez le kit de paramétrage

Pour axe simple ¢

du contréleur (LEC-W2) séparément Montage (]
pour utiliser ce logiciel. ;
Site Internet SMC 7 Montage par vis
http://www.smc.eu 81 Rail DIN
. J : , )
#1 Le rail DIN n'est pas inclus. Il
doit étre commandé séparément.
(Reportez-vous a la page 83.)
79

lRéf. de l'actionneur

Sans caractéristiques de cable ni options de I'actionneur
Exemple : Entrez « LEFS16B-100 » pour le
LEFS16B-100B-S10L1C1.

BC| Contréleur vierge*'
#1 Un logiciel dédié est nécessaire (JXC-BCW)

® Option

S
T

« Sélectionnez « Néant » pour toute autre modele que JXCD1.

Sans option
Avec connecteur de communication DeviceNet™ de type droit pour JXCD1
Avec connecteur de communication DeviceNet™ en T pour JXCD1

Lors de la sélection d'un actionneur électrique, veuillez vous référer au schéma de
sélection du modéle de chaque actionneur. Egalement, pour le graphique « charge
et vitesse » de I'actionneur, veuillez vous référer a la section LEC de la page de
sélection du modéle du catalogue Web des actionneurs électriques.

SVC

O



Controleur pour moteur pas a pas Série JXCE1/9 1/P 1/D 1/L 1

Caractéristiques
Modeéle JXCET1 JXCO1 JXCP1 JXCD1 JXCLA1

Réseau EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link
Moteur compatible Moteur pas a pas (servo/ 24 VDC)

Alimentation Tension : 24 VDC £10%

Consommation électrique (contrdleur) 200 mA max. [ 130 mA max. | 200 mA max. [ 100 mA max. 100 mA max.
Codeur compatible Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation

5 Sveth Protocole EtherCAT®#2 EtherNet/IP™*2 PROFINET*?2 DeviceNet™ 10-Link

%S | Systeme > -

E czmpatible Version*! 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)

%’_ Fichier de configuration*3 Fichier ESI Fichier EDS Fichier GSDML Fichier EDS Fichier IODD
:‘:E_ Zone d'occupation /O Entrée 20 octets Entrée 36 octets Entrée 36 octets Entrée 4, 10, 20 octets Entrée 14 octets
2 P Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 36 octets Sortie 4, 12, 20, 36 octets Sortie 22 octets
©

S | Résistance de terminaison Non inclus

Mémoire EEPROM

Visualisation LED PWR, ALM, COM
Longueur du cable [m]
Systéme de refroidissement
Plage de température d'utilisation [°C]

Plage d'humidité ambiante [%HR]

PWR, RUN, ALM, ERR] PWR, ALM, MS,NS [ PWR, ALM, SF, BF | PWR, ALM, MS, NS |
Cable de I'actionneur : 20 max.
Climatisation naturelle
0 a 40 (hors gel)
90 max. (sans condensation)

Sélection
du modéle

|

\

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

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)

Résistance d'isolation [MQ]

190 (montage par vis)
210 (montage sur rail DIN)

220 (montage par vis)

Masse [g] 240 (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

HEMarque 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 parameétre 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 aprés 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 I'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

80
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série JXCE1/91/P1/D1/L 1

Dimensions

JXCE1/JXC91

67

(11.5)

1.2

o

77

84.2

64.2

)

Yol
(<)

T
]
N

JXCP1/JXCD1

67

.i * Montable sur
W rail DIN (35 mm)

(11.5)

1.2

o

84.2

64.2

)

i
T
]
N

77

i * Montable sur

W rail DIN (35 mm)

81

045 85
Pour fixation du corps 32.5
(Montage par vis)

o

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170

161

175
4.5

Pour fixation du corps

(Montage par vis)

JXCP1

@45

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170
152.5

161

175
4.5

O

Pour fixation du corps
(Montage par vis)

SVC

4.5

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)

187.3 (Quand le rail DIN est blogué)

170
152.5

4.5

Pour fixation du corps
(Montage par vis)

JXCD1

35
32.5

g45

193.2 (Quand le rail DIN est débloqué)
187.3 (Quand le rail DIN est bloqué)

170
152.5

4.5

Pour fixation du corps
(Montage par vis)
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|

Dimensions

Sélection
du modéle

|

\

JXC73/83/92/93 |8 L. (&M} LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ l

# Montable sur rail

67 (11.5) B45 %5
1.2 . Pour fixation du corps 325
(Montage par vis)
N
A
9
h’y >
) >
<
N
g
o~ 3 @
p: 3 3 3
I g g o
|3 s 8
Sy p
0|l O [2]
3 ©
z| 2 S
5o © >
T =B R| o g
= © o
| o f o 7| ¥ =
1 =
c| ©
55
9a
NN
™| ©
D

DIN (35 mm)
175
4.5
Pour fixation du corps
(Montage par vis)
L
75 12.5 5.25
(pas)
v
0
0] O] - N N N = N ==
oS PFPPPPPPY
125
L Dimensions [mm 2a =
N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 '%_5—'8
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 §§5
a2
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 aa®
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 \—ou-—

SMC 82

O



série JXCE1/91/P1/D1/L1

Options

HKit de paramétrage du controleur JXC-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-Ww2-
Contenu
Un kit comprend :

Cable de communication,

— cable USB, logiciel de
paramétrage du contréleur

Cc Céble de communication

U Cable USB

s Logiciel pour le paramétrage du contréleur

(CD-ROM)

(1) Cable de communication JXC-W2-C

% JXC-W2
51 3000
= Connexion directement au contrdleur possible.
(2) Cable USB JXC-W2-U

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

= o

B Adaptateur pour montage sur rail DIN LEC-3-D0

# 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 82.
Reportez-vous aux schémas des dimensions a la page 82 pour les
dimensions de montage.

83

O

M Prise d'alimentation électrique JXC-CPW

# La prise de courant est accessoire.

@ caav (@ ov
®G®
®®® @ 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 contréle (+) du contréleur
EMG Arrét (+) Borne de connexion du circuit d'arrét externe
LK RLS Frein relaché (+) Borne de connexion du commutateur de verrouillage

Hl 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)
V- Alimentation (-) pour DeviceNet™

Pour 10-Link
Modéle droit

Connecteur de communication pour 10-Link

N° broche [Nom de la borne Détails
1 L+ +24 V
2 NF N/A
3 L- oV
4 c/Q Signal 10-Link

B Cable de conversion P5062-5 (longueur de cable : 300 mm)
T
.

300
# Pour la connexion du boitier de commande (LEC-T1-3CJGLJ) ou du kit
de paramétrage du contréleur (LEC-W2) au contréleur, un cable
adaptateur est requis.

SVC



série JXCE1/91/P1/D1
Précautions relatives aux differences
de versions du controleur

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

Identification des symboles des versions

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

g (51 3.0

Modeles compatibles Modeles compatibles
o Série JXC91[] Série JXCD1[1
~al Série JXCP1[]
> Série JXCE1[]
~

Pour les versions supérieures a V2.0 et S2.0 :
Ne pas utiliser avec les parameétres de contrdleur inférieurs a V2.0 ou S2.0.

Symbole de version

)l
I

/

Modéles compatibles Modéles compatibles
Série JXC91J Série JXCD1
Série JXCP1[]
Série JXCE1]

SMC 84
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vcc)
| LEHS |[ LEHF | LEHZJ | LEHZ |

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

Précautions
spécifiques
au produit

|
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Controleur de moteur pas "
a pas multi-axes C€

\

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

® Type Ethen‘et/IP @ Paralléle E/S/

@ Controle de réglage de vitesse ™ @® Fonctionnement N
(3 axes : JXC92 4 axes : JXC73/83/93) positionnement/poussée ﬁ
@ Interpolation linéaire/circulaire ® ?ggﬂ?o(rj\iz g‘;’r‘l't‘ees de B
: (
Inrpolatlon linéaire Inrpolatlon ible (m ax. 20 48 p oin tS) § ;‘,
0 w @ Gain d'espace, cablage réduit ||F

N Position cible N . , 1S3
g% g ceire @ Instructions coordonnées par ||~

. ” la position absolue/relative &

Orine 0 Position actuelle orine 0 _ Positionactuelle *1 Ceci controle la vitesse de I'axe esclave lorsque la vitesse de l'axe g_ TH
T o w0 0 0 e o s i e o oo | 5|3
Axe Axe T pas a synchroniser la position de 'axe principal et de 'axe esclave. é |
(/2]
I
Ll
-

@ Largeur : environ 38 % de réduction EE ~ TypeEthen'et/ P&
& - @ Largeur environ 18 % -
L 4 de réduction

!

) =78 47 mm plus court ‘ =140 30mm plus coyrt

JXC73/83/92/93 g2 (&M} ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

[ & 11

:

spécifiques
au produit

Précautions

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

. Mode | Vitesse | Position |Accélération|Décélération| Force de | DécClen- | Vitesse | ryoede | Surface 1 | Surface 2 |Posiionnement ,

Etape Axe .. | chement de Commentaires
mowement| mm/s | mm | mm/s? | mm/s? |POUSsEe | T (v | poussée| mouvement | 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
0047 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 a la 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 I'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*2 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 I'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*2 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 '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 & 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 || s'agit d'une opération circulaire sur un plan a '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 contrdle 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 JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Sélection l

du modéle

|

\

es Le fonctionnement a 4 axes peut étre paramétré collectivement en une seule étape. N
i
Etape Axe Mode Vitesse Position | Accélération | Décélération | positionner/| Surface 1 | Surface 2 | Positionnement Commentaires -
mouvement | mm/s mm mm/s? mm/s? pousser mm mm mm
Axe 1 100 200.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 —
0 Axe 2 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 o .
Axe 3 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 <;3 N
Axe 4 50 100.00 1000 1000 0 6.0 12.0 0.5 § E
o
Axe 1 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 g -l
1 Axe 2 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 % —
@ —
Axe 3 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 E‘
Axe 4 500 250.00 1000 1000 1 0 0 20.0 § L
| | | | | | | | | | =| L
2046 Axe 4 200 700 500 500 0 0 0 0.5 § -
Axe 1 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
2047 Axe 2 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5
Axe 3 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5 7))
Axe 4 500 0.00 3000 3000 0 0 0 0.5 E
‘ —
Opération de o ——
Mode mouvement poussée Détails —

Vide X Données non valides (processus non valide) <|5

ABS O 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. H

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 & I'axe Y, le mouvement s'effectue dans le sens des aiguilles d'une montre par l'interpolation o
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. Ll

CIR-R*! X Axe 1 : Position cible X -l
Axe 2 : Position cible Y —
Axe 3 : Position X de centre de rotation <
Axe 4 : Position Y de centre de rotation o
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 8
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*1 X Axe 1 : Position cible X
Axe 2 : Position cible Y L
Axe 3 : Position X de centre de rotation D
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 |l s'agit d'une opération circulaire sur un plan a l'aide des axes 1 et 2 =
%2 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 I'axe esclave survient. Ce contréle ne sert pas a synchroniser la position de I'axe principal et de I'axe esclave. %

JXCT3/8

Précautions
spécifiques
au produit
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Série JXC92

Modeéle construction systéme/EtherNet/IP™ (JXC92)

Fourni par le client.

= ——
PLC ﬁ . . . )
@ Actionneurs électriques *'
------- @ Fourni par le client. -
Cable Ethernet
(Avec blindage, Catégorie 5 ou
y supérieure)
i !
@ Contrdleur/JXC92
fi ZSNC Ethen\'et/lP‘
@‘ VOTOR CONTROLLER g
Sur P1 ou P2

Sur ENC

----@ Cable de I’'actionneur LEER0S

Cable robotique Cable standard
LE-CP-I-[J |LE-CP-[I-[1-S

Sur MOT

d'alimentation du controle JEEERL)
(Accessoire)

<Taille de cable compatible>

AWG20 (0.5 mm?) Fourni par

le client.

Eﬂ@ Alimentation du contréle/

Alimentation du moteur
24 VDC
@ Connecteur d'alimentation du moteur
(Accessoire)

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

Sur M PWR

@ Kit de paramétrage du contréleur ELERIP

. (Le logiciel pour le paramétrage du contréleur et le cable USB sont inclus.)
@ Cable USB (Option)
(Option)

JXC-MA1
JXC-MA1-2
Longueur de cable : 3 m

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

o
o
y

y

@ Logiciel de paramétrage du contrdleur
(Option)

JXC-MA1-1
PC

Fourni par le client.

#1 Les actionneurs connectés devraient étre commandés séparément. (Se référer aux actionneurs compatibles a la page 92.)
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Controleur de moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83

\

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

- NEEVCE Construction du systéeme / E/S paralléele (JXC73/83 )
cQ
Fourni par le client % %
e
= —— U) -g
PLC N @ Actionneurs électriques*! —

Alimentation électrique
pour signal E/S
24VDC

----@Céble E/S
(Option)

Réf.

JXC-C2-[]

@ Controleur/JXC73/83

)
MOTOR CONTROLLER

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vce)t

CODEUR
3 ---@ Cable de I'actionneur LclERIW

Cable robotique Cable standard
LE-CP-I-[J |LE-CP-[I-[1-S

] -}
% MOTEUR
Cl
HA
ALIMENTATION L
A B
ol (O]
i i 1
@ Connecteur d'alimentation 8
""" @ Cable avec connecteur du contréle moteur -
alimentation contrdle principal (aC(?eSSO"eZ i —
Longueur de cble : 1.5 m <Taille de cable compatible> -
. T AWG20 (0.5 mm?) o
(Accessoire) '3
Réf. Fourni par (11}
JXC-C1 le client -l
o Alimentation du contr6le moteur/ <
Fourni par le client Eﬂ AIlmentgt‘{cilngg moteur ?5
Alimentation du contréle principal AMPWR [TT]
24V DC @ Connecteur d'alimentation du moteur -
(accessoire)
<Taille de cable compatible> E]
AWG16 (1.25 mm2)
O
X
]
@ Kit de paramétrage du controleur S
(Le logiciel pour le paramétrage du g
o

R contréleur et le cable USB sont inclus.)
""""" @ Cable USB (Option)

(Option) JXC-W1
JXC-W1-2

Longueur de céble : 3 m

JXCT3/8

mm e (207,
R 200mms @754 c o =
253
5 329
o 8 S a
—_— @ Logiciel pour le  LcEERlE oL =

Y- oo

paramétrage du contréleur
(Option)
JXC-W1-1

PC

Fourni par le client

x1 Les actionneurs connectés doivent étre commandés séparément. Reportez-vous aux actionneurs applicables a la page 94
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Série JXC93

[ MY Modéle construction systéme/EtherNet/IP™ (JXC93)

Fourni par le client.

API ﬁ @ Actionneurs

électriques *'

ot M¢ .
------- @ Fourni par le client. (“ = -~
Céble EtherNet o =
(Catégorie 5 ou supérieure) P ) \
— y
y Q P e

@ Controleur/JXC93

¢ MOTOR CONTROLLER

EtherNet/IP

...@ Cable de I’actionneur [[ZFERLE

Cable robotique Cable standard
LE-CP-(I-[1 |LE-CP-[I-[I-S

=
MOTEUR

ALIMENTATION

S$

@ Connecteur d’alimentation

du contréle moteur
(Accessoire)

"""

L C,ab.le avec 'connecteur R L <Taille de cable compatible>
d’alimentation du controdle principal. AWG20 (0.5 mm?)
Longueur de céble : 1.5 m (Accessoire)

Réf. Fourni

le client.
JXC-C1 Sur M PWR I@ par’o e7on

Alimentation contréle moteur/
Alimentation moteur

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

(Accessoire)

<Taille de cable compatible>

AWG16 (1.25 mm?)

Fourni par le client. E
5|

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

=
[meax ] 1203mm @wne
200mnrs @754

R

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

Fourni par le client.

x1 Les actionneurs connectés doivent étre commandés séparément. Reportez-vous aux actionneurs applicables a la page 94.
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Controleur pour moteur pas a pas 3 axes
( Type Ethen''et/IP)

Série JXC92

(€ G

Pour passer commande

B Type EtherNet/IP™ (JXC92)

JXC92

7

T lMontage
Type EtherNet/IP™ Symbole|  Montage
7 Montage par vis
Type 3 axes 8 Rail DIN

Actionneurs compatibles

Actionneurs compatibles

Actionneur électrique/a tige Série LEY

Actionneur électrique/tige de guidage Série LEYG

Se référer au

Actionneur électrique/glissiére Série LEF

Table linéaire électrique Série LES/LESH

catalogue en

Table rotative électrique Série LER

ligne.

Actionneur

électrique/modéle miniature Série LEPY/LEPS

Pince électrique (modéle a 2 doigts, modéle a 3 doigts) Série LEH

x Commander I'actionneur séparément, y compris le cable de I'actionneur.

(Exemple :
= Pour le gra

LEFS16B-100B-S1)
phique « charge en vitesse » de l'actionneur, se référer a la section LECPA

sur la page de sélection du modéle des actionneurs électriques du Catalogue en ligne.

Caractéristiques

Type EtherNet/IP™ (JXC92)

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. 3 axes

Moteur compatible

Moteur pas a pas (servo/ 24 VDC)

Codeur compatible

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

Alimentation *1

Alimentation contrle  Tension d’alimentation : 24 VDC £10 %
Consommation de courant max. : 500 mA
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

Vitesse de communication

10 Mbps/100 Mbps (négociation automatique)

Sélection
du modéle

|

|

\

é Méthode de communication Duplex intégral/Semi-duplex (négociation automatique)
_g Fichier de configuration Fichier EDS
S | Zone occupée Entrée 16 octets / sortie 16 octets
E Plage de configuration de I'adresse IP | Paramétrage manuel par commutateurs : De 192.168.1.1 & 254, via serveur DHCP : Adresse arbitraire
o ID vendeur 7 h (SMC Corporation)
© Type produit 2 Bh (appareil générique)
Code produit DEh
Communication série USB2.0 (pleine vitesse 12 Mbps)
Mémoire Flash-ROM
Voyant LED PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100

Controéle de verrouillage

Borne de déblocage du verrouillage forcé *4

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)

Plage d'humidité d'utilisation

90 % RH ou moins (aucune condensation)

Plage de température de stockage

-10 °C a 60 °C (aucun gel)

Plage d’humidité de stockage

90 % RH ou moins (aucune condensation)

Résistance de l'isolation

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

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.

=3 EtherNet/IP™ est une marque déposée de O
x4 Compatible au verrouillage non magnétisant.

DVA.

O

SVC
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Moteur pas-a-pas (servo/24 Vce)t
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Série JXC92

Dimensions

Type EtherNet/IP™ JXC92

N 776 Montage par vis Montage sur rail DIN
@”%% jiz 130.5 142.4
2’»%0 2.9 2 20.3 11.9
r%xgé—— NS ;@ — ;@ — e
o[ g5 11 Il
50 o[ Rppel” o' 1 -
£ ' >
il ‘
°| @ 000000 O0ooonme 0 000000
B WDD N D o\

Détails du controleur

Fixation de montage sur rail DIN

Type EtherNet/IP™ JXC92

WL 7

N° | Désignation Description Détails
® P1, P2 Connecteur de communication EtherNet/IP™ 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 I'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
uUsB Connecteur de communication en série Connecter a un PC via le cable USB.
©@ ENC[1] Connecteur du codeur (16 broches) . N -
MOT[1] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) Axe 1 : Connecte le cable de Iactionneur
)
®@
®
®

ENC|2] Connecteur du codeur (16 broches) A .
- - Axe 2 : Connecte | | I'actionneur
MOT[2] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) xe 2:: Connecte le cable de Factionneu
ENC/[3] Connecteur du codeur (16 broches) R .
- - Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[3] |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches) 8:C
cl Connecteur de Ialimentation de controle 1 Alllmentat_lon du corl1trole (+), totljs les axes d arreTt (+), déverrouillage de I'axe 1 (+),
Déverrouillage de l'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 98.)
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Controleur de moteur pas a pas a 4 axes

(E/S paralléle / Modéle Ether'et/IP) 4
série JXC73/83/93 C€ G

\

Pour passer commande

M E/S paralléle (JXC73/83)

JXCEI32

=
=
<
q
o
2
e
3
- Version E/S Cable E/S, montage o
= — Symbole Version E/S Symbole| Céble E/S Montage g
el = n 7 NPN 1 1.5m Montage par vis g
ﬂ; 8 PNP 2 1.5m Rail DIN 2
@ q [ f 3 3m Montage par vis =
1 - % o 4 3m Rail DIN
[[ ‘L Modéle a 4 axes 5 5m Montage par vis
6 5m Rail DIN
7 Aucun Montage par vis
8 Aucun Rail DIN

#: Deux cables E/S sont inclus.

[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

B Modéle EtherNet/IP™ (JXC93)

IXC93[8

Version E/S Montage
Symbole Version E/S Symbole Montage
9 EtherNet/IP™ 7 Montage par vis
8 Rail DIN

Modeéle a 4 axese®

Actionneurs compatibles

Rk JXCL 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Actionneur compatible

(= =d
Actionneur/tige Série LEY g
Actionneur/tige guidée série LEYG >
Actionneur/linéaire série LEF Voir le catalogue
Table linéaire série LES/LESH numérique ® g
Actionneur rotatif Série LER Note) _§ s$3
Actionneur compact série LEPY/LEPS a % %
Pince (modéle a 2 doigts, modéle a 3 doigts) Série LEH g ‘g’.’_ 2

Note) Sauf dans le cas de la rotation (360°) continue
= Les actionneurs doivent étre commandés séparément.

= Pour le graphique« charge en vitesse » de I'actionneur , consultez « Pour LECPA » dans
chaque catalogue d’actionneur.
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Série JXC73/83/93

Caractéristiques

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 : 24V DC +10 %
Consommation de courant max. : Sur la base de I'actionneur connecté. *2

Entrée paralléle

16 entrées (isolation du photocoupleur)

Sortie paralléle

32 sorties (isolation du photocoupleur)

Communication série

USB2.0 (Pleine vitesse 12 Mbps)

Mémoire

Flash-ROM/EEPROM

Voyant LED

PWR, RUN, USB, ALM

Controle du frein

Borne de déblocage du frein *3

Longueur du cable

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

Systéme 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 a 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.

Modele 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 ™'

Alimentation contrdle 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/IP™ *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

Communication

ID vendeur 7 h (SMC Corporation)

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

Controle du frein

Borne de déblocage du frein *3

Longueur du cable

Cable d'actionneur : 20 m max.

Systéme 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 2 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 : 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.
@\ /@ Interrompu : Vert désactivé.

l ©) 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.
@- lI|| ]I{IJE ©/. ® UsB Communication série Connecter a un PC via le cable USB.

s — -
. !@' o /® ®| CPWR Connecteur d'alimentation 1 | Alimentation principale du controleur (+) ()
@,, | -__I|;y ®) /@ contréle principal (2 broches)
: i B | @ E/S 1 Connecteur E/S (40 broches) Connecter a un PLC via le cable E/S.
@/ I| K || //@ E/S 2 Connecteur E/S (40 broches) Connecter a un PLC via le cable E/S.
cob Connecteur du codeur (16 broches
e} © [ — - ( ) Axe 1 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[1] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
= an coD|[2] Connecteur du codeur (16 broches)
Axe 2 : Connecte le cable de I'actionneur
@/ ] I RO 12 MOT/[2] | Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
%@ |@| ez | Commecteur dalmentation | g e e o Aret Ane 2 (1 |
~ %9 f , s
@ controle moteur Déverrouillage Axe 2 (+)
M PWR([1]2] | Connecteur d'alimentation moteur1 | Pour Axe 1, 2. Alimentation moteur (+), courant (=)
COoD[3 Connecteur du codeur (16 broches
® - - ( ) Axe 3 : Connecte le céble de I'actionneur
3 onnecteur d‘alimentation moteur (6 broches
MOT[3] |C teur d'alimentat teur (6 broch
CcoD Connecteur du codeur (16 broches
© 4l — - ( ) Axe 4 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT 4] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
ali i Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 3
CI[3]4] Connectehur d aIlmen;atlon (+), Déverrouillage Axe 3 (+), Arrét Axe 4 (+),
contr6le moteur 4 i
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 98.)

Modéle 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.
@\ ] ® UsSB LED connexion USB (vert) USB connecté : Vert activé. USB non connecté : Vert désactivé.
@\ — g O) ALM LED d’alarme (rouge) Avec alarme : rouge activé. Sans alarme : Rouge désactivé.
'l'l ]Iflll @ ® UsB Communication série Connecter a un PC via le cable USB.
( : ) ) ;‘I! T .
& || > /® ®| CPWR Coﬂnnect_eu_r dialimentation 1 | Alimentation principale du controleur (+) (=)
@/ [@“: 5 /@ contréle principal (2 broches)
‘ ﬂ“ /@ @ );11%0 Commutateurs de configuration | Commutez pour configurer le 4e octet de I'adresse
H—1 x1 de l'adresse IP IP par X1, X10 et X100.
} ® MS, NS LED état communication Affiche I'état de la communication EtherNet/IP™.
" COD Connecteur du codeur (16 broches
@/ 9\ ®© 0 u - 4 - ur ) Axe 1 : Connecte le cable de I'actionneur
O MOT([1]  |Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
@/ 7T @ | coD[2] Connecteur du codeur (16 broches) . .
- - Axe 2 : Connecte le cable de I'actionneur
@ @ MOT|[2] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
R ; Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 1
@ ez Connecteur alimentation | (¥ ralor o iliage Axe 1 (+), Arrét Axe 2 (+),
contr6le moteur #1 Déverrouillage Axe 2 (+)
M PWR([1] 2] | Connecteur d'alimentation moteur:1 | Pour Axe 1, 2. Alimentation moteur (+), courant (=)
COD|3 Connecteur du codeur (16 broches
® - - ( ) Axe 3 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT[3] | Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
cob Connecteur du codeur (16 broches
@ 4] - - ( ) Axe 4 : Connecte le cable de I'actionneur
MOT (4] Connecteur d'alimentation moteur (6 broches)
i ; Alimentation contréle de moteur (+), Arrét Axe 3
CI[3]4] Connecteﬁur d allmen*t?tlon (+), Déverrouillage Axe 3 (+), Arrét Axe 4 (+),
contréle moteur Déverrouillage Axe 4 (+)
20 | M PWRI[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 98.)
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Controleur pour moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Exemple de cablage 1

Pour 4 axes

\ Cable avec connecteur d'alimentation de contrdle 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 contréle 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)

\ Connecteur d'alimentation électrique du moteur (Pour 3/4 Axes)*2 : M PWR \ 2pcs.*®  yxcez  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 lalimentation
(+) moteur
%2 Fabriqué par PHOENIX CONTACT (N© de piece : MSTB2, 5/2-STF-5, 08)
%3 1 piéce pour 3 axes (JXC92)
\ Connecteur d'alimentation de contrdle moteur (pour 4 axes)** : Cl \ 2 pieces 'jxc73/e3/93
Nom de la borne Fonction Détails
C24v Alimentation contr6le de moteur (+) | Alimentation (+) alimentée vers le contréle de moteur
EMG1/EMG3 Arrét (+) Axe 1/Axe 3 : Entrée (+) pour libérer I'arrét
EMG2/EMG4 Arrét (+) Axe 2/Axe 4 : Entrée (+) pour libérer l'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 (N2 de piéce : FK-MCO, 5/5-ST-2, 5)

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

Pour 3 axes

JXC92

Nom de la borne Fonction Détails
ov Alimentation du contréle (—) | Labome 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 I'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
controle moteur

Connecteur d'alimentation du
contrdle
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Série JXC73/83/92/93

Exemple de cablage

] 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 (JXC-C2-0J).
= || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d’entrée et de sortie parallele (NPN ou PNP).

E/S 1|: PNP JXC83

24VDC 24VDC
+COM1 | 1 - ouTo +COMT| 1 I T ouTo | 10
come2 | o1 OuT1 come | 21 OuT1 30 Charge
No ro | ouT2 No o | out2 | 11
- ouT3 - ouT3 | 31
IN1 2 —_——71 OUT4 IN1 2 —_——7 ouT4 12
N2 | 38 — —— ouTs N2 | 3 |— ——t ouTs | 32
IN3 23 — —1 OuUT6 IN3 28— ——t OouT6 13 Charge
N4 P | ouT? N4 4 | OouUT7 | 33
0ouTs ouT8 | 14
IN5 24— —— IN5 24— ——
BUSY BUSY 34
_ Y _ > 0
IN6 5 . (OUT9) IN6 5 . (OUT9)
IN7 | 25 — —t AREA IN7 | 25 — —1 AREA | o | &
arge
IN8 6 — —t (OUT10) IN8 6 — —t (0UT10)
N9 | 26 — —1 SETON N9 | 26 — — SETON| 35
N0 e | INP N0 . | INP 16 Charge
- SVRE - SVRE | 36
SETUP| 27 — ——1 +ESTOP SETUP| 27 — ——1 «ESTOP| 17
HOLD | 8 — —1 *ALARM HOLD | 8 — —1 *ALARM| 37 [~{Charge
DRIVE| 28 — ———¢ -COM1 DRIVE| 28 — ———¢ -COMf1 18
RESET| 9 |— — ~COM{ RESET| 9 — —1 -com1) 19
-COM1 -COM1| 38
SVON| 29 (— ——¢ SVON| 29 |— ——
—COM2 -COM2 | 20
-COM2 -COM2 | 39
-COM2 -COM2 | 40
Signal d’entrée Signal de sortie
Nom Détails Nom Détails
+COMA1 - . : ouTo . o . .
+COM2 Connecte l'alimentation 24 V de signaux E/S 3 Indique le N° des données de positionnement pendant
le fonctionnement
ouTs
INO PR . -
a N° bit spécifié dans les données de positionnement BUSY
IN8 (standard : Lorsque 512 points sont utilisés) (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?rfeurs est achevé -
DRIVE Lancement de l'opération INP Sorties lorsque le pos_ltlonnement oula poussée 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.
-COM1 o . )
_COM2 Connecte I'alimentation 0 V de signaux E/S
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Controleur de moteur pas a pas multi-axes Série JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Exemple de cablage

| Connecteur E/S

Schéma électrique

E/S 2|: NPN JXC73

% 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).

E/S 2|: PNP JXC73

Sélection
du modéle

|

\

N
I
Y
24VDC BUSY1 | 10 24VDC BUSY1 | 10
+COM3 1 ﬂ— +COM3 1 1r
BUSY2 | 30 BUSY2 | 30 S
+COM4 | 21 +COM4 | 21 —
BUSY3 | 11 BUSY3 | 11
Note 1 [— [
NClel 2 BUSY4 | 31 NCNoet) 2 BUSY4 | 31 3R
NCNoet) 22— AREA1 | 12 NCMNoen) 22— AREA1 | 12 >l
NCMNoet)) 3 | AREA2 | 32 NCMNoet)) 3 |— AREA2 | 32 S IiIJ
NCNet| 23 L AREA3 | 13 NCNen| 23 | AREA3 | 13 5
N.CNote ) 4 — AREA4 33 N.CNotet)| 4 (— AREA4 33 o=
" INP1 14 " INP1 14 o
ote —_— iote — v
NG 24 INP2 34 NC. 24 INP2 34 8w
N.CMNotet)| 5 |— INP3 15 N.CNotet)| 5 | — INP3 15 E E
N.CMNoe)| 25 1 — INP4 35 N.CNoel)| 25 1 — INP4 35 kf
NCMoen| g |— *ALARM1 | 16 NChoet| g *ALARM1 | 16
NCNoe )| 26 L *ALARM2 | 36 NCNel| 26 L— *ALARM2 | 36 —
Noen 7 L *ALARM3 | 17 Norenl 7 — «ALARM3 | 17
*ALARM4 | 37 *ALARM4 | 37 (/2]
Note 1 [— Note 1 [—
NCloel) 27 —com3 | 18 NCNoew) 27 —com3 | 18 0
NCNoel 8 | — -COM3 | 19 NCNee] 8 | — -COM3 | 19 |
N.CNoel) 28 | — -COM3 | 38 N.CNete )l 28 | — -COM3 | 38
NCMNoet)| o [ -COM4 | 20 NCMNoet)) o — -COM4 | 20 —
NCNoeh| 29 | —-COM4 | 39 NCNoe| 29 L —-COM4 | 39 (4]
—-COM4 | 40 —-COM4 | 40 !
Note 1) Non connecté Note 1) Non connecté 8
-
-
o
o
Ll
-l
<
o
Signal d’entrée Signal de sortie T
Nom Détails Nom Détails _|
+COM3 . . . BUSY1 Signal actionneur en mouvement de I'axe 1 ——
Connecte I'alimentation 24 V pour signaux d'E/S
+COM4 P g BUSY2 Signal actionneur en mouvement de I'axe 2 E]
N.F. Inutilisé BUSY3 Signal actionneur en mouvement de 'axe 3 (&)
BUSY4 Signal actionneur en mouvement de 'axe 4 b
AREA1 Signal zone de positionnement 'axe 1 =
AREA2 Signal zone de positionnement I'axe 2 >
AREAS3 Signal zone de positionnement I'axe 3 S
AREA4 Signal zone de positionnement I'axe 4 %
INP1 Signal de position ou la force ciblées est atteinte 'axe 1 oS
INP2 Signal de position ou la force ciblées est atteinte 'axe 2 =
INP3 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 3
INP4 Signal de position ou la force ciblées est atteinte I'axe 4 @ @
* ALARME1 Note 2) Signal d’alarme de I'axe 1 -% g.-§
# ALARME2 Note 2) Signal d’alarme de 'axe 2 s § a
« ALARME3 Note 2) Signal d’alarme de l'axe 3 g > 3
# ALARME4 Note 2) Signal d’alarme de l'axe 4
—-COM3 ot . . \
—_COM4 Connecte I'alimentation 0 V pour signaux d'E/S

O

Note 2) Signal de circuit logique négatif

SVC
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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 céable : Marron (24V)

Coté controleur
—_—

Coté PLC

JXC73/83
JXC - CZ - & (R1.25-4) 40
aiialy ;
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 céble |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 75 12.5 5.25
AXT100-DR-[ ] oo
= Pour [, saisissez un numéro de la ligne « N® » dans le tableau ci-dessous. 3 Lg(i . %
Reportez-vous aux tableaux ci-dessous pour les dimensions de montage. g
ES)] 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 | 185.5 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5
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 JX C 7 3/ 83/ 92/ 93

Options

Kit de réglage du contréleur

JX C _ W 1 JXC73/83/93

IKit de réglage du contréleur
(disponible en anglais et japonais.)

Contenu

(@ Logiciel pour le
paramétrage du
contrbéleur

(2Cable USB
h (Type A-B)

r--m:r: {————(l——=33--»

Matériaux requis

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

Description Modele
@ | Logiciel pour le paramétrage du contréleur JXC-W1-1
(@ | Cable USB JXC-W1-2

# Peuvent étre commandés séparément

Kit de réglage du controleur

JXC-MA1"

IKit de réglage du contréleur

(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 contréleur*1

(@Cable USB

\

Sélection

Moteur pas-a-pas (servo/24 Vce)t

du modéle l

|

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

@j‘; (Type A-B)
I; P {—=k (D
,/‘/'

Matériaux requis

(DLogiciel pour le paramétrage du contrdleur (CD-ROM)=1
(2Cable USB (longueur du céble : 3 m)

Description Modele
@ | Logiciel pour le paramétrage du contréleur JXC-MA1-1
(2 | Cable USB JXC-MA1-2

+ Peuvent étre commandés séparément

O

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 contrdleur inclut également le logiciel
dédié a 4 axes. ]
+ Windows® est une marque déposée de Microsoft Corporation aux Etats-
Unis.
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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:1.5m,3m,5m

Pour 3 axes] Pour 4 axes

JXC92  JXC73/83/93

(N° de borne) Coté actionneur = 5 1 )
MI |B1 ,\1 ‘———‘ Q 6 (13.5)
[] Hi_s | P
LE - C P - - A6 B6 N ,E 2
] Connecteur A I 16
) (14.7) (30.7) L
Longueur de cable (L) [m]
8B A . s N
1 1.5 LE-CP- xc/Longueur de cable : 8 m, 10 m, 15 m, 20 m  coté controleur
3 3 (1 Fabriqué sur commande) _ Connecteur C_ (142) (N° de borne)
5 5 (N° de borne) Coté actionneur um)
*1 -~
8 8 Al B1 — =
| - O, sy P
B 15%1 A6 . B6 = == &
C 20*1 (14.7) Connecteur A g
. (307) |/ =2 L
*1 Fabriqué sur commande
(Cable robotique uniquement) Signal N° de borne du Couleur [ N° de borne du
. gna connecteur A du cable | connecteur C
Type de cablee A B-1 Marron 2
A . A A-1 R 1
_ Cable robotique B B2 o:;%i 5
(Céable flexible) B A-2 Jaune 5
~ COM-A/COM B-3 Vert 3
S Cable standard COM-B/— A3 Bleu 4
_ Couleur | N° de borne du
___ABlindage ____ du cable | connecteur D
Vce B-4 1 7 3 Marron 12
GND A4 T + ] Noir 13
" B T OO Fouse z
A A5 | L Noir 6
B B6_ 1 - + + Orange 9
B A6 v v Noir 8
oo M p— 3

Coté controleur
.

Connecteur C  (14.2)  (N° de borne)

[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-

Longueur de céble (L) [m]

«1 Fabriqué sur commande
(Cable robotique uniquement)

Avec frein et capteur e

Type de cablee

Cable robotique
(Cable flexible)

S Cable standard

103

Coté actionneur
—_—

(N° de borne) Connecteur A g

LE-CP-é/Longueur de cable:1.5m,3m,5m

Coté controleur
Connecteur C  (14.2)

Al F=n-B1 S 7?\/

A6 !E".I B6 Eﬂ:g—‘i

A Bl & ——

AS@% ] B S e

= <
[fe)
Connecteur B a

1 1.5 (14.7) @) [ ——— 2

3 3 8B R

5 5 LE-CP-xc/Longueur de céble: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

8 g+ (+1 Fabriqué sur commande) —_ Cote controleur

A 101 (N° de borne) COté actionneur  conncteur A g g Connecteur C  (14.2)  (N° de borne)
B 15%1 AMFTRBT < E{ T §12
C 20+ A6 !El.l B6 Eﬂ:ﬁﬁl 13 =

7H
o

A1 B1 & ==
o
Connecteur B

wn
(14.7) |.(30.7) S}
Signal N° de borne du Couleur | N° de borne du
9 connecteur A du 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 | N° de borne du
___ABlindage ____ N du cable | connecteur D
Vce B-4 ? 7 Marron 12
GND A4 ¢ i + " Noir 13
A S T OO o L
A A5 % L Noir 6
B B6 ¢ - + + Orange 9
B A6 1 — 7 Noir 8
””””””””””””” f— 3
. N° de borne du
Sgrel connecteur B
vemoul) A OO e .
Verrou (=) A-1 1 Noir 5
gl LB T OO Marn !
Capteur (-) A-3 1 Bleu 2

ZSNC




A Consignes de sécurité

/\ Précaution:

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 I'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) ", a tous les textes en vigueur a ce jour.

Précaution indique un risque potentiel de faible niveau qui,
s'il estignoré, pourrait entrainer des blessures mineures ou

1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Regles générales
relatives aux systemes.
ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Regles générales

peu graves. relatives aux systemes.

Attention indique un risque potentiel de niveau moyen qui, IEC 60204-1 : Sécurité des machines — Matériel électrique
/\ Attention: silestignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures des machines. (1ére partie :

graves. recommandations générales)

o ) ) ) o ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels -
A Danger' Danger indique un risque potentiel de niveau fort qui, s'il est Sécurité.
" ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures graves. etc.

A\ Attention Garantie limitée et clause

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui a congu |imitat|ve de res ponsabi | |té/

a.

/A Consignes de sécurité

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 systéme ou qui en a déterminé les caractéristiques (apres
avoir fait les analyses et tests requis) qui décide de la compatibilité de ces produits
avec l'installation. 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.

. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur les

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.

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

équipements 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.

Contactez SMC et prenez les mesures de sécurité nécessaires si les 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 I'homme, les biens matériels ou
les animaux, exigeant une analyse de sécurité spécifique.

4. Lorsque les produits sont utilisés en systéme 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.

/\ Précaution

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

Le produit, décrit ici, est congu en principe pour une utilisation inoffensive dans
les industries de fabrication.

Sivous 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.

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. La période de garantie du produit est d'un an de service ou
d'un an et demi apres livraison du produit, selon la premiere
échéance.? Le produit peut également tenir une durabilité
spéciale, une exécution a distance ou des pieces de rechange.
Veuillez demander I'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
pieces détachées nécessaires seront fournies. Cette limitation
de garantie s'applique uniguement 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 consommabile, 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 |'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.

/\ Précaution

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

Les instruments de mesure fabriqués ou vendus par SMC
n‘ont pas été approuves 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 d'activités ou de certifications imposées par
les lois en question.

Lisez les "Précautions d'utilisation des Produits SMC" (M-E03-3) avant toute utilisation.
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