. |
Actionneur électrique (€ A\

Modele guideé a profil étroit

Moteur pas a pas (Servo/24 vDC)

La hauteur de la table est réduite grace

a |'utilisation d'un entrainement &
par courroie et d'un guide décalé.
Montage interchangeable
avec la série E-MY

Unité d'entrainement
par courroie

peut étre sélectionné.

Hauteur de
la table

*1 pour LEMC/H/HT, Taille 25

Modeéle standard Modele a guidage par galet J§ Modele a guidage linéaire (a un axe) J§ Modele a double guidage linéaire

série LEMB

- Transfert de charge Iégére
- Combinaison avec un guide externe
- Course longue

série LEMC

- Piece a montage direct
- Course longue

Taille| Charge [kg] Taille| Charge [kg]
25 6 25 10
32 11 32 20

série LEMH

- Piece a montage direct

- Fournit plus de résistance au moment
que le modele a guidage par galets

- Grande vitesse de transfert

Série LEMHT

- Piece a montage direct

- Fournit plus de résistance au moment
que le modele a guide linéaire a un axe

- Grande vitesse de transfert

Taille| Charge [kg] Taille| Charge [kg]
25 10 25 10
32 20 32 20

v

Taille Taille Taille Taille

25 32 25 32 25 32 25 32
Course [mm] 2000 | 2000 Course [mm] 2000 | 2000 Course [mm] 1000 | 1500 Course [mm] 1000 | 1500
Hauteur de la table [nm]| 40 40 Hauteur de la table [nm] | 28 37 Hauteur de la table [nm]| 28 37 Hauteur de la table [mm]| 28 37
Vitesse [mm/s] 1000 | 1000 Vitesse [mm/s] 1000 | 1000 Vitesse [mm/s] 2000 | 2000 Vitesse [mm/s] 2000 | 2000

Type de controle

(Avec étude de la course) )
série LECP2 e
O
[0g)

- Fonctionnement de bout
en bout similaire a celui
d'un vérin pneumatique

- 2 points de fin de course + 12 points
de positionnement intermédiaire

- Réglage du panneau de commande

- Conception économie de cable

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

sélectionnable

(Controéleur)

~

o Fonctionnement de bout en bout similaire a celui d'un vérin
pneumatique (12 positions d'arrét intermédiaire)
® Réglage facile de la position & I'aide de données numériques

»Modeéle sans
programmation
série LECP1
- 14 points de

positionnement
- Réglage du panneau
de commande

Spécialement pour la série LEM

»Modele programmable
série JXC51/61
- 64 points de positionnement

» EtherCAT®/EtherNet/IP™/
PROFINET/DeviceNet™/
Modeéle a entrée directe
10-Link/CC-Link
série JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

/
B

Série LEM
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Série LEM

E-MY[25 LEM32

série E-MY classique

Modeéle standard/  Modele a guidage par galets/  Guide linéaire a un axe/ Guide linéaire a deux axes/
LEMB LEMC LEMH LEMHT

® Peut étre connecté a différents types de guide. (serie LEMB) =

Accouplement de compensation (en option)

Raccordement facile
a un guide externe.
Deux sens de
montage disponibles.

Bride de fixation (en option)

Le corps peut étre fixé a partir
du haut ou du bas.

Bloc butée (en option)

Pour régler la fin de
course comme un
vérin pneumatique,
utilisez le contréleur
LECP2 et 'unité de
réglage de la course.

\_
# La longueur mobile du LEM est la course + 6 mm de déplacement de la table, au moment de I'expédition.

e Entretien facile (ssrie LEMC/H/HT)
L'unité motrice et l'unité de g6 lunite matice
guidage sont

séparables. Fixation/
retrait aisé.




Actionneur électrique

¢ Possibilité de monter un détecteur
pour obtenir I'information de fin de
course ou intermédiaire.

* Placement du moteur : La position de montage du moteur
est sélectionnable par I'utilisateur et peut étre soit en
haut, en bas, a gauche ou a droite de I'actionneur.

L

«— Montage symétrique, par le haut

Montage par le haut ™,

——

i S— { Rainure pour le détecteur
| \ Détecteur statique double visualisation
\ LU U / ‘ La position de montage adéquate est déterminée sans erreur.

Montage symétrique, par la base Montage par la base \

A @ s'allume pour la plage d'utilisation optimale.

Position de montage du moteur Plage  ON
Montage par le haut - d”t"'sw
Montage parrIaT base ERougei Vert iRougef
Montage symétrique, par le haut - A S
Montage symétrique, par la base

x1 Peut étre sélectionné uniquement pour la LEMC, LEMH, LEMHT.

Exemples d'applications

Variantes

Entrainement par cou rroie * Ne peut pas étre utilisé pour le transfert vertical.

Série Taille Pas[iﬁl:::?lentl Course [mm]*" Charge[I:(I-Igo]nzontaI \[/rlrt]?ns/ss? Page
*2
LEMB 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 6 (10) 1000
Standard 30 (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 11 (20)*2 1000
LEMC
Modele 4 guidage 2= 18 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 10 1000
S 30 (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 20 1000
- 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 10 2000
LEMH 500, 550, 600, (700), (800), (900), (1000)
Guide linéaire a 48
un axe 3 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, (700), 20 5000
(800), (900), (1000), (1100), (1200), (1300), (1400), (1500)
o5 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 10 2000
LEMHT 500, 550, 600, (700), (800), (900), (1000)
Guide linéaire a 48
deux axes
- 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, (700), %0 2000

(800), (900), (1000), (1100), (1200), (1300), (1400), (1500)

x1 Les courses apparaissant entre parenthéses ( ) sont fabriquées sur commande. Consultez SMC pour la fabrication de courses intermédiaires différentes de celles spécifiées ci-dessus.
%2 (- ): Utilisation d'un guide externe (fourni par le client).
SMC 2

O



SAlection AU MOGBIE -+ rrvrrrie e p. 5

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

Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit: Modele standard série LEMB

Pour passer COMMANGE -« - o veveiveiiiiiiiii p. 13
Caracteristiques ... ..o p. 16
CONSIIUCHION - oo p. 17
DIMENSIONS - p. 18

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

Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit: Modele a guidage par galets serie LEMC

Pour passer COMMANGE -« o vovveieiiiiiiiiii p. 23
CaraCt@riStQUES -+ v oot p. 26
CONSIIUCHION oo p. 27
DIMENSIONS - oo p. 28

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

Actionneur électrique/Modele guidé a profil étroit: Guide linéaire a un axe/a deux axes Seérie LEMH/HT

PouUr passer COMMANGE -+« o vevveiriiiiiii p. 33

CaraCt@riStQUES -+« voreeriiii p. 36

= f" CONSEIUCTION vttt p. 37

DIMNIBNISIONS -+ttt p. 39

MONEAGE AU GETECTBUI -++++-+++creesseee e p. 48
Précautions spécifiques au produit .................................................................................................................. p. 51

O
2



Actionneurs électriques

y

Modele guidé a

Modele standard série LEMB

DY

profil étroit

Modele a guidage par galets serie LEMC

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

/\ “/4-»’“’/"

Modele guide a profil etroit a un axe série LEMH

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

Modele guide a profil étroit a deux axes Serie LEMHT

P

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

P

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

O
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Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Actionneur électrique/Modele guidé a profil étroit

Série LEM

Sélection du modele

Série LEMBPp. 13 Série LEmcPp. 23 Série LEMHHT>p. 33

Procédure de sélection

Sglgtlztlon provisoire du mécanisme dg glmda’gg. Verlflez. le mome:nt_ Vérifiez e temps de cycle.
Vérifiez la vitesse et la charge de travail, I'accéle- dynamique admissible.

ration et la décélération de la charge de travail.

Exemple de sélection

Conditions oM de la piece : 10 [k ® Conditi d t de la pi€
d'utilisation .asse e la piece : 10 [kg] onditions de montage de la piece
® Vitesse : 1000 [mm/s] 100
® Accélération/décélération : 2500 [mm/s2?]
® Course : 600 [mm] w
® Sens de montage : horizontal vers le haut oo (0@ i
Etape 1 Sélection provisoire du mécanisme de guidage
Guide de sélection d'un modéle provisoire
Série Modéle |Utilisation d'un|Charge directe|Précision de| Montage direct | Résistance | Course max. |Vitesse max. Note
quide externe | (Horizontal) | la table™! |(montage mural)| au moment [mm] [mm/s]
Modale ® Transfert de charge légere
LEMB standard A A A 2000 1000 | e Combinaison avec un guide externe
® Course longue
Modele a . N
LEMC | guidage par 2000 1000 :'\Cﬂgﬂ:gg?o:”i(: de la piece
galet ¢}
Modsle a . ® Montage direct de la piece
LEMH |guidage linéaire Taille 25: 1000 | @ Fournit plus de résistance du moment
(2 un axe) Taille 32 : 1500 que le modéle a guidage par galets
® Grande vitesse de transfert
® Montage direct de la piece
Modele & double; Taille 25 : 1000 ® Fournit plus de résistance du moment
LEMHT guidage linéaire Taille 32 : 1500 2000 que le modele a guide linéaire a un axe
® Grande vitesse de transfert

©: Le plus approprié O : Approprié A : Utilisable X : Non recommandé
x1 La précision de la table signifie la quantité de déviation de la table lorsqu'un moment est appliqué.

4

Dans les conditions ou un moment est généré, sélectionnez provisoirement la série LEMH.

<Graphique vitesse-charge>

<Graphique charge - accélération/décélération>

Sélectionnez un modéle en fonction de la
masse de la piece et de la vitesse en vous
référant au graphique vitesse-charge.

LEMH32
22
20
18
16
g 14 ‘
o 12 ‘
(=2
s 10
£ \
o 8 \
. N
4 N
2 \
0
0 500 1000 1500 2000
Vitesse [mm/s]

O
2

Vérifiez que l'accélération/la décélération de la charge
se situe dans la plage autorisée en vous référant au
graphique charge - accélération/décélération.

LEMH32
__ 20000
R L
E |
E‘ 15000 || Course——1+006-mmrax
Re) \
S \ !
2 W 1200 mm
3 10000 T T
g 1500 mm
5 2
® 5000 S
Ko} NS
®© S5
Q e,
<
0
0 5 10 15 20
Charge [kg]




Sélection du modeéle Sél‘ je LEM

Procédure de sélection

m Vérifiez le moment 500 : 10000 mmis? |
. . . 3t !
dynamique admissible. 400 i 5000 mm/s?
Y 2500 mm/s?
T 300 o~
S 200 N
20000 mm/s? "*+.Y N
100 \:\_
oS b’-ﬁ-‘q?
0
0 5 10 15 20
Sur la base du calcul ci-dessus, le Charge [kg]

LEMH32T-500 devrait étre sélectionné.

Vérifiez le temps de cycle.
Reportez-vous a la méthode 1 pour une estimation approximative, et a la méthode 2

pour une valeur plus précise. g —
Méthode 1 : consultez le graphique du temps de cycle. Page 7 E al / a0
Methode 2 : calcul z / g \
Calculez le temps de cycle suivant Exemple de calcul) § Temps
la méthode ci-dessous. Les valeurs T1 a T4 sont calculées S N

. comme suit.
Temps de cycle : - T2 13 |18

T est obtenu par I'équation suivante.
T1 =V/a1 =1000/2500 = 0.4 [s],

L : course [mm]--(Conditions d'utilisation)

— T3 =V/a2 = 1000/2500 = 0.4 [s
T=T1+T2+T3+T4]s] ‘ L_05.V.(T1 +T3) [s] V' : Vitesse [mm/s]---(Conditions d'utilisation)
®T1 : le temps d'accélération et T2 = : v al : Accélération [mm/s?---(Conditions d'utilisation)
T3 : le temps de décélération sont a2 : Décéleration [mm/s?--(Conditions d'utilisation)

600 — 0.5-1000- (0.4 + 0.4)
1000 T1 : Accélération time [s]
=0.2[s] Temps avant d'atteindre la
vitesse fixée
T2 : le temps de vitesse constante [s]
Temps pendant lequel

obtenus par I'équation suivante. =
T1=Viai[s] | [T8=V/a2]s] |

® T2 : le temps de vitesse constante T4 =0.3[s]
est obtenu par I'équation suivante.

o L-0.5-V-(T1+T3) [s] Le temps de cycle est obtenu comme suit. I'actionneur fonctionne & une
\Y T=T1+T2+T3+T4 vitesse constante
=04+02+0.4+0.3 T3 : le temps de décélération [s]

® T4 : le temps de stabilisation varie =1.3[s] Temps entre le début du

en fonction des conditions telles fonctionnement a vitesse

que le type de moteur, la charge constante et l'arrét.

et les données de positionnement. T4 : délai de réglage [s]

Par conséquent, calculez le temps Temps jusqu'a la fin du

de stabilisation en vous référant positionnement

a la valeur ci-dessous.

T4 =0.3[s]

O
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Série LEM

Graphique du rapport vitesse - charge (guide)
Moteur pas-a-pas (Servo/24 Vcc)

# Les valeurs présentées dans le graphique suivant correspondent a une force de déplacement de 100 %.

LEMB25 LEMB32
12 22
2 N O
10 18 Combiné avec un guide externe
Combiné avec un guide externe 16
g ° g 1
© o 12
[ 6 = o — T — =t — T — —
5 Guidage externe non utilisé \ s 10| Guidage externe non utilisé[ s
= ~ £ \
O 4 ~ o 8 N
~ 6 AN
~ =~
2 s 4 = _
N J 2 ~
0 0 =
0 500 1000 0 500 1000
Vitesse [mm] Vitesse [mm]
LEMC25 LEMC32
12 22
20
10 18
16
g ° g 1
© o 12
2 6 2 10
< <
O 4 o 8
6
2 4
2
0 0
0 500 1000 0 500 1000
Vitesse [mm] Vitesse [mm]
LEMH/HT25 LEMH/HT32
12 22
20
10 18 \
16
> 8 D 14 \
= = \
() [0 12
o 6 )}
5 5 10
5 4 N 5 8
\\ 6 \
2 4
2 |
0 0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
Vitesse [mm] Vitesse [mm]

Graphique de durée de cycle (guide)

LEMBLC/LEMCLI (Vitesse : 1000 mm/s)

LEMHC/LEMHTCI (Vitesse : 2000 mm/s)

3.0 T T T
AccéléTation/décéIération : 2500 mm/s?
2.5 T T
o, Accélération/décélération : 5000 mm/s> ~ :_,_?f-‘
220 P
215 —
a /’/_—_.’-"'
€ 1.0 ==
s 4*’ Accélération/décélération : 10000 mm/s?
0.5 | — —— |
AcceIeration{deceleration : ‘20000 mm/s2
0.0
0 500 1000 1500 2000
Course [mm]

2.0 T T
Accélération/décélération : 2500 mm/s?

Accélération/décélération : 5000 mm/s2 /

1.5 )( —

1.0 B e

- - - —.._- ---------
% et \
0.5 [fanrimms \\

Accélération/décélération : 10000 mm/s?

Temps de cycle [s]

AccéIération(décélération : 20009 mm/s2

0.0

0 500 1000

Course [mm]

1500

O




Graphique de charge/accélération/décélération (guide)

Sélection du modeéle Sér je LEM
L hMotour pas-arpas (samozveo |

The following shows the allowable values of
set acceleration to the work loads.
Set the acceleration within the allowable range.

LEMB25 LEMB32
20000 —rry 20000 —
_ it — by
& R % i Course
€ i Course € il 1000 mm max.
£ 15000 il 1000 mm max. E 15000 —+
p F\ c Ty
S N ‘ i) A\
o 2 \\ | 1200 mm 5 i\ 1200 mm
) v 2 g0
® 10000 T | B 10000 AN |
8 Lo 1500 mm S L N 1500 mm
E M E ¢ \\\
2 i) 2000 mm g LR 2000 mm
© 5000 4 A\ @ 5000 PN
2 3 R NN ~K
8 o 8 \u ~ N
0 0
0 5 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]

LEMB25 (Combiné avec un guide externe)/LEMC25

LEMB32 (Combiné avec un guide externe)/LEMC32

20000 — N 20000 — 0
X ‘ i
& Loyl 5 |
2 il 2 ER\
€ R Course IS L
E 15000 5 1000 mm max. E 15000 —— Course
= 5 ‘ c i W\ 1000 mm max.
ke RN\ 9 30
i t 4\ | 1200 mm 3 R ‘ ‘
T 10000 Ly l 3 10000 A\
32 RN 1500 mm 8 BN 1200 mm
s RN = (N 1500 mm
L \ < 3 \ /
S NRA A 2000 mm 2 \‘\\e<< 2000 mm
@ 5000 S N © 5000 i N
8 A R SN g
< F B RN e <
0 : 0
0 5 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]
x Le coefficient de friction a combiner avec un guide externe est de 0.1 max. « Le coefficient de friction a combiner avec un guide externe est de 0.1 max.
LEMH25/LEMHT25 LEMH32/LEMHT32
20000 20000 i
'- |
— | 5 \
2 Course ¥ D | Some max
£ 15000 1000 mm max. E 15000 “ :
c c W\
5 - 2 |
& S AR\ 1200 mm
© 2 2
8 10000 ‘10000 L \)
3 @ \
R ey \
S I 5 - N | 1500 mm
s E SR
© 5000 0 5000 SeES
o) ‘@ SN
8 8 [~ T==
2 L 2 T== -ﬁ_‘_—__
0 0
0 3 5 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]
8
ZS\VC



Série LEM

Moment dynamique admissible (Série LEMB)

# Ce graphique indique la valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravi-
té du porte-a-faux de la piéce se déplace dans une direction. Lors du choix du porte-

a-faux, reportez-vous au «Calcul du facteur de charge du guide» pour confirmation.

Accélération/décélération

2500 mm/s2  — —-—

5000 mm/s?

- ---10000 mm/s?

-------- 20000 mm/s?

= . . \
S Direction de la charge en porte-a-faux Modéle : LEMB25/LEMB32
S| m : Charge [mm]
& | Me: Moment dynamique admissible [N-m]
S| L Porteaau cone de graté e harge ] Vitesse : 300 mm/s max. | Vitesse : 500 mm/s Vitesse : 800 mm/s Vitesse : 1000 mm/s
300 300 300 300
L1 T 200 = 200 \ = 200 = 200
m X E £ \ E E
= ! ”; = 100 = 100 = 100 R = 100
< \\ L
0 T~ 0 S~ 0 N~ 0 \
0 2 4 6 8 10 02 4 6 810 0 2 4 6 810 0 2 4 6 810
5 Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
= 300 300 300 300
no ko
Y L
=
= L2
= = 200 = 200 = 20 = 200
5 E : £ g E £
m Y| v o~ o o~
= = 100 2\ = 100 = 1008 = 100
2 R : i
(2] o S P x
o 0 0 0 0
] 02 4 6 810 0 2 4 6 810 0 2 4 6 810 002 4 6 810
g Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
= 500 500 500 500
2l ol |
7 m 400 TR 400 o 400 1y 400 1\
*: E 300 LN 'E 300 b 'E 300 R 'E 300
? E AN [N E THVN ETM ETN
Z| 3 200 RN \\ €200 N 9 200 Al 9 200 !
P T - L1 AN \\ N "‘ AN \ r\ 1\ \
U ! J 100 e 100 P 100 {5 100
AR NN WN RN
0 hl CE Wl 3 0 SR ~Eoy 0 T 0 ‘.‘:__.\_§
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 810 0 2 4 6 8 10 002 4 6 810
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
300 300 300 300
= 200 = 200 \ = 200 = 200
E £ E E
< < \ < <
=100 =100 =100 "\ =100
0 1 LN AN 0\
02 4 6 8 10 02 4 6 810 0 2 4 6 8 10 02 4 6 810
Charge [kq] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
500 500 500 500
Lol ol |
= 400 [y \ 400 400 1y 400
5 = = o[ = = i [)
= £ 300 -4 £ 300 HAh £ 300 p £ 300
E TR E VN g E T\
% 9200 [ \\ \\ 9200 N B 200 .\‘\ B 200 _\‘\
S N Ik
t 100 e 100 NN 100 s 100 Bea\
(o] SR LD U S \\\ N\ -“\‘\\
= 0 --F-oF 0 TR o LB RSN
02 4 6 8 10 0 2 4 6 810 0 2 4 6 810 002 4 6 810
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
300 300 300 300
E
L6 T 200 = 200- = 200 = 200
E% m . £ R E : E £
© E) © © ©
=100 =) = 1003 = 1008 = 100
.‘?\ \x -‘
0 [T oL 0 N 0
02 4 6 810 0 2 4 6 810 0 2 4 6 8 10 002 4 6 810
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]

+ Le montage vertical n’est pas disponible.
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Sélection du modeéle Sér je LEM

# Ce graphique indique la valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravi-
té du porte-a-faux de la piéce se déplace dans une direction. Lors du choix du porte-

Moment dynamique admissible (Sérle LEMC/LEM H) a-faux, reportez-vous au «Calcul du facteur de charge du guide» pour confirmation.

Accélération/décélération 2500 mm/s2  — —— 5000 mm/s? - =---10000 mm/s2  ---=---- 20000 mm/s?
c n . .
S Direction de la charge en porte-a-faux Modeéle
S| m : Charge [mm]
& | Me: Moment dynamique admissible [N-m]
O | L : Porte-afauxau centre de gravité de la charge [mm] LEMC25 LEMC32 LEMH25 LEMH32
1000 1000 1000 1000
800-\\ 800 \ 800 \ 800 \
‘E 600 E 600 E 600 ‘E 600
L1 E \ E \ E \ E
m X|5 40 o 40 o400 o 40
+ N \
200 200 200 200
\ N
0 [~ 0 — 0 [~ 0 ™
002 4 6 8 10 0 5 10 15 20 02 4 6 8 10 0 5 10 15 20
5 Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
o
= 500 500 500 500 —
N & K
i .
c 400 400 —
S L2 5 T T 300 T 30—
c £ £ E 1Y £ A\
N m Y|y N N 200—3 N 200
5 TR G : "N
p= 100 100 >
o - R 8
o b 0 = 0
] 6 8 10 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
S [ka] Charge [kg] Charge [kg]
= 1000 3 1000 : 1000 1000 —~
1 i R \ H \
800 [+ 800 [\ g A 80—
m IR K \ 1) TN \
€ 600t £ 600 —i4—\ E 600l E 600 —h—vr—
9 £ D E e E EIR RN E :
. . \ Ly
Z| 9 00— N Q400 N\ Q40— 9400 Tt
] S ‘. b \\ \ SNON IR AN
200 4 200 S e 200 NN 200 s
Telisks s R REINE -
0 S 0 0 Lo 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 1000 500 1000
800 800 400 800 \
L4 E 6007 E 600 ‘E 300 ‘E 600
: E \ E \ E E
m| b= L] 8D X| 5 a0 \ S \ S 20 S 0
+ =o' 200 200 —\ 100 200 <
0 \\ 0 \§ 0 T~ 0 N
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kq] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000_II \ 1000 (r— \ 1000 =y \ 1000 —r—
- o qU 1\ HN
S m 800 A 800 e 800 —— 800 —H—y
S T — i — T AY —_ |y —_ v
€ 600 Y £ 600 £ 600 s € 600 .
E 0 é o\ \\ é B \\ 1S U\ e Roa N \
Q| . L A \ o 1 [\ w 5
> B0lY|w 40— N 9 400 \{ 9 40— N B 400 R
S -.‘\\\ -.\\\ SN N v N
c Al 200 NN 200 SN 200 SN 200 LN
o BESNEN RN RERR RN
Psdas R [r=sfss
= 0 33 0 = 0 3 0
02 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]
1000 1000 1000 1000
800 800 f3 800 800 “
F 5 T s0f T e00f T 60
m E £ E E B
Z| s 9 402 Q@ 400 Q400 —
L6 200 | 200 200 \
0 ey 0 Tt 0 e S 0 =
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]

= Le montage vertical n’est pas disponible.

SVC 10

O



Série LEM

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

# Ce graphique indique la valeur du porte-a-faux admissible lorsque le centre de gravi-
té du porte-a-faux de la piéce se déplace dans une direction. Lors du choix du porte-

Moment dynamique admissible (Sél‘le LEM HT) a-faux, reportez-vous au «Calcul du facteur de charge du guide» pour confirmation.

Accélération/décélération 2500 mm/s2  — — = 5000 mm/s2 - = = = 10000 mm/g2  ==------ 20000 mm/s?
(= . . \
S Direction de la charge en porte-a-faux Modele
S| m : Charge [mm]
& | Me: Moment dynamique admissible [N-m]
O | L : Porte-3-faux au centre de gravits de la charge [mm] LEMHT25 LEMHT32
2000 2000
1500 1500
€ €
L1 £ 1000 E. 1000
m o \\ o \
; 500 < 500
\ \
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
S Charge [kg] Charge [kg]
Q
= 1000 1 1000 i
:'d_.) ".‘\ "\\
€ 800 ) 800 A
= L2 . Y\ _ 5 A\
e E 600 SN E 600 )
< E K s\ E SN
L N 400 SR N 400 RN
= SR ; \ R
2 200 RSN 200 SN
S 0 0
S 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
g Charge [kg] Charge [kg]
= 2000 - s 2000 T
S \ B \
B \ \ 3 \
B \ \ 0
m 1500 — 1500 —H—N
— % \ — K A \
g “- N \ g . \\ \
— N *
9 £ 1000 TN | S 1000 T
- “‘ \\ - ’\ \‘
500 = 500 B
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]
2000 2000
1500 1500
“ £ E ol
E. 1000 £ 1000
off < \ <
m [eTesll - \ -
; === 500 N 500
A I~ \
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]
2000 : 2000 - T
S \ \ % '
— AR \ LS
© m 1500 T 1500 —H—N
=5 B = % = E A \
E i 1S s A £ . \ \
0 E 1000 R £ 1000 o
Q | of 0 . N \ 0 RN y
g ] . S - &, R
£ g 500 I~ 500 B
o 00ty T
= 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]
2000 — 2000
H
1500 — 1500
0 m £ 1000 - £ 1000 o
- S -“\\\ S “\}\
L6 500 NN - 500 "1;:\
0 T 0 e
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg]

= Le montage vertical n’est pas disponible.
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Sélection du modeéle Sér je LEM

Calcul du taux de charge du guide

1. Définissez les conditions d'utilisation. Accélération [mm/s2] : a emmm——— Sens de montage ------- b
Modéle : LEM Charge [kg] : m . z
Dimensions : 25/32 Position du centre de la charge [mm] : 1. Horizontale ‘y 3. Mur

Sens de montage : Horizontal / par le bas /mur XclYclZe i

]
1
1
1
:
1
2. Sélectionner le graphique cible en référence au modele, a la taille et au sens de montage. |}
. Sur la base de l'accélération et de la charge, trouvez le porte-a-faux [mm] : Lx/Ly/Lz sur le graphique. !
4. Calculer le taux de charge pour chaque direction. :
ox = Xc/Lx, oy = Yc/Ly, az = Zc/Lz !
1

'

1

1

1

'

1

1

w

5. Confirmez que le total de ax, ay, et oz est 1 max.
oX+ay+oz<1
Lorsque supérieur a 1, veuillez considérer une réduction de 'accélération et de la charge,
ou un changement de position du centre de charge et de la série.

1. Conditions d'utilisation

Modeéle : LEMH
Taille : 32 3. Lx =420 mm, Ly = 300 mm, Lz = 1000 mm
Sens de montage : horizontal 4. Le taux de charge pour chaque direction est obtenu comme suit.
Accélération [mm/s?] : 5000 ox =50/420 = 0.12
Charge [kg] : 5 oy = 100/300 = 0.34
Position du centre de la charge [mm] : Xc¢ = 50, Yc = 100, Zc = 200 oz = 200/1000 = 0.2
2. Sélectionnez trois graphiques en haut de la premiére ligne du cé6té 5.0x+ay+0z=0.66<1
droite de la page 10.
1000 500 [ % 10007 ]+ s
H - \‘ \
800 800 T \
LA
v
'g 600 'g 'g 600 o ‘\\
N p~ - N
4400 a - 400 Py
K \\ \
K N
200 \\ 200 =S
0 0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
Charge [kg] Charge [kg] Charge [kg]

SVC 12
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Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Actionneur électrique/Modele guidé a profil étroit
Modele standard Cem

Série LEMB LemB2s, 32 |

/\Précaution
Série Série

E-MY LEM Pour passer commande

Série LEC[]

[2N] [
LEMB[25] |T-[300 | J-[S1] |
: série JXCI

[CD17T

3 Pour plus de deétalls sur ces contréleurs, consultezla page 14, 3

0 Taille 9 Position de montage du moteur 9 Cable équivalent 0 Course*'! *2 [mm)]
25

— Montage par le haut \ T \ 48 mm | Sans
Course - —
32 V) Montage par le bas Taille Course admissible
- 50 a 25 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
2000 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 1100,
50 a 1200, 1300, 1400, 1500, 1600, 1700, 1800,
REY 2000 | 32 |1900, 2000
6 Option du moteur @ Bloc de butée (Inclus) 0 Type/longueur de cable pour I'actionneur*
— Sans option — Sans Cable standard[m] Céble robotique [m]
B Avec verrouillage M Coté Moteur uniquement — | Sans R1 1.5 RA | 10*3
E Coté extrémité uniqguement S1 1.5 R3 3 RB 15%3
w Deux cotés S3 3 R5 5 RC | 20%3
S5 5 R8 8%3

Pour les détails sur les détecteurs, reportez-vous aux pages 48 a 50.

13
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit

Modéle standard Sél‘ je LEMB

Série LECD (Pour plus de détails, reportez-vous en p. 15.)

2Nj[1] |
L éa ...... é) $)

@ Modele a contréleur

9 Longueur de cable I/0*¢ @ Montage du contrdleur

Série JXCD (Pour plus de détails, reportez-vous en p. 1

@ Controleur

Sans controleur
Avec controleur

crno

— Sans contrdleur _ Sans cable — Montage par vis
2N LECP2+5 NPN D Rail DIN*7
( Modeéle sans programmation ) 1 1.5m
2P (Avec étude de la course) PNP 3 3m
1N LECP1 NPN 5 5m
1P |(Modéele sans programmation)) PNP

A

|—° Cable I/0 du connecteur de communication *®
Symbole Modele Interface applicable

Interface l 1

— Sans accessoire —
Connecteur de communication droit DeviceNet™

Connecteur de communication en T CC-Link Version 1.10

Cable I/0 (1.5 m)

(Protocole de communication/Entrée/Sortie) Montage

E| EtherCAT® |L 10-Link 7 Montage par vis
9 | EtherNet/IP™ | M | CC-Link Version 1.10 8+7 Rail DIN

P| PROFINET |5 | Entrée parallsle (NPN)

D| DeviceNet™ |6 | Entrée paralléle (PNP) Pour axe simple

Entrée parallele (NPN)

Cable 1/ (3 m) Entrée paralléle (PNP)

Cable I/0 (5 m)

[IIEE 1Y)

#1 Veuillez consulter SMC car toutes les courses non standard et non fa-
briqguées sur commande sont produites comme des commandes spé-
ciales.

«2 Les courses en gras sont fabriquées dés réception de la commande.

+3 Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)

+5 Sélectionnez le LECP2 lorsque vous réglez la plage de course a l'aide
du bloc de butée ou d'une butée externe.

6 Lorsque « Sans controleur » est sélectionné pour les types de contré-
leur, la longueur du cable I/O ne peut pas étre sélectionnée.

«7 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément.

+4 Le cable standard doit étre utilisé sur des pieces fixes uniquement. +8 Sélectionnez « — » pour tout ce qui n'est pas DeviceNet™, CC-Link ou entrée paralléle.
Pour une utilisation sur des piéces mobiles, choisissez le cable Sélectionnez « — », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
robotique. Sélectionnez « — », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour I'entrée parallele.
A\Précaution

[Produits conformes CE]

(D La conformité CEM a été testée en combinant la série des action-
neurs électriques LEM avec le contréleur de la série LEC/JXC.
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables élec-
triques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client

dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.
[Produits conformes aux normes UL (pour la série LEC)]
Lorsque la conformité aux normes UL est requise, |'actionneur électrique et le
contréleur/pilote doivent étre utilisés avec une alimentation UL1310 Classe 2.

lls peuvent étre commandés séparément.

Assurez-vous que la combinaison du contréleur
et de l'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant utilisation.>

(D Vérifiez la référence de I'actionneur sur son étiquette.
Ce numéro doit correspondre a celui du contréleur.

(2) Vérifiez que la configuration /O paralléle correspond (NPN ou PNP).

L'actionneur et le contrdoleur sont vendus ensemble.

Controleur

LEMB25T-300
NPN
ey

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu

Z;SVC 14



série LEMB

Controleurs/Drivers compatibles

Modele d'entrée
directe EtherCAT®

Modele d'entrée
directe EtherNet/IP™

Modele d'
directe PROFINET

entrée Modeéle d'entrée

s

directe DeviceNet™

Modeéle d'entrée
directe 10-Link

Modeéle d'entrée
directe CC-Link

L

Type
] % _ad
Série JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
Caractéristiques Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe
a EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link

Moteur compatible

Moteur pas a pas

(Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de )
données de positionnement 64 points
Tension d’alimentation 24 Vce

Contrdleur sans
programmation
(avec apprentissage
de la course)

Type sans programma-
tion

Type avec entrée de
données de position-
nement

Type
|
/w
4
JXC51
Série LECP2 LECP1
JXC61
_— Permet de configurer le fonctionnement
Opération deva et . "
e ; PR (données de positionnement) sans N
Caractéristiques vient similaire a un ” ) - Parallele E/S
. . recourir a un ordinateur ou a un boftier
vérin pneumatique
de commande
. Moteur pas-a-pas
Moteur compatible (Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de 14 points (2 points de fin de . .
donnes de positionnement | course/ 12 points intermédiaires) 14 points 64 points
Tension d'alimentation 24 Vce

15
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit

Modéle standard Sél‘ je LEMB

Caractéristiques techniques

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Modeéle LEMB25 LEMB32
50, 100, 150, 200, 250 50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Course [mm]*" 550, 600, 700, 800, 900 550, 600, 700, 800, 900
1000, (1100), 1200, (1300) 1000, (1100), 1200, (1300)
(1400), 1500, (1600), (1700) (1400), 1500, (1600), (1700)
(1800), (1900), 2000 (1800), (1900), 2000
5| Charge [kg]*? | Horizontale 6 (10) 11 (20)
2| vitesse [mm/s]*2 48 21000 (Voir pour les valeurs définies lorsque LECP1 ou 2 est sélectionné.)
_s Accélération/décélération max. [mmy/s2]*9 20000 (En fonction de a charge) (Voir EEEZENE pour les valeurs définies lorsque LECP1 ou 2 est sélectionné)
& | Répétitivité de positionnement [mm] +0.08
é Jeu interne [mm]*1° 0.1 max.
Vitesse/Accelération (Vaeurs de consigne pour LECP11) g| Pas de vis [mm] 48
| Type d'actionnement Courroie
IRl Commutateur et vitesse™ 2| Type de guidage Palier lisse
N2 commutateur Vitesse [mm/s] "% Plage de température d’utilisation [°C] 5a40
0 48 g Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
1 75 O | Force externe admissible [N]*8 10 | 20
2 100 8| Taille du moteur 056.4
3 150 .g Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
4 200 < | Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
5 250 %’_ Tension nominale [V] 24 VDC +10 %
6 300 B | Consommation électrique [W]*® 50 52
7 350 13 Consommtion lectrique en veile lorsdu fonctionnement W] 44 44
8 400 5 Consommation électrique instantanée max. [W]*® 123 127
9 450 £| Type*® Frein & manque de courant
10 500 = | Effort de maintien [N] 36
11 600 < | Consommation électrique [W]*’ 5
12 700 E| Tension nominale [V] 24 VDC +10 %
13 800 %1 Veuillez consulter SMC car toutes les courses non standard et non fabriquées sur commande sont
14 900 produites comme des commandes spéciales.
x2 La vitesse varie en fonction de la charge.
15 1000 Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » & la page 7. La charge varie en fonction de la
condition de montage de la charge. Vérifiez le moment dynamique admissible la page 9.
Pl Commutateur et accélération® De plus, si la longueur du cable est supérieure a 5 m, elles diminueront de 10 % tous les 5 m.
= — () : Lorsqu'il est combiné avec un guide externe et que le coefficient de friction est de 0.1 max..
N® commutateur | Accélération [mm/s?] *3 La consommation électrique (y compris le contrdleur) correspond au fonctionnement de I'actionneur.
0 250 x4 La consommation électrique en mode veille lors du fonctionnement (y compris le contréleur)
1 500 correspond a l'arrét de I'actionneur dans la position réglée pendant le fonctionnement.
2 1000 x5 La consommation électrique instantanée maximale (y compris le contrdleur) correspond au fonctionnement
de l'actionneur. Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.
3 1500 #6 Avec frein uniquement
4 2000 «7 Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
5 2500 x8 La valeur de la résistance de I'équipement raccordé doit se situer dans la limite de la valeur de la
6 3000 résistance externe autorisée.
x9 L'accélération et la décélération maximales sont limitées par la charge de travail et la course.
7 4000 Voir le « Graphique charge - accélération/décélération (Guide) » a la page 9.
8 5000 %10 Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans I'utilisation réciproque.
9 6000
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000
=1 Le réglage par défaut du commutateur est
le n° 0.
Masse
Course 50 [100/150|200{250|300|350/400|450(500|550(600|700|800/9001000((1100);1200((1300)|(1400)|1500(1600)|(1700)((1800)(1900)|2000

Masse du | LEMB25

1.66

1.75(1.84/1.92|2.01|2.10

2.19

2.27|2.37|2.45|2.54|2.62|2.80|2.97|3.15|3.33|3.50 | 3.68 | 3.85|4.03|4.20 | 4.38 | 4.55|4.73|4.90 | 5.08

produit [kg]| LEMB32

2.02

2.11|2.20|2.29|2.38 |2.47

2.55

2.64|2.73|2.82|2.91|3.00|3.17|3.35|3.53|3.70|3.88 | 4.06 | 4.23|4.41|4.59|4.76 | 4.94|5.12|5.29 | 5.47

Masse supplémentaire
avec verrouillage [kg]

0.60

SVC 16
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série LEMB

Construction

LEMB

Option : Bloc butée

Option du moteur : Avec frein

@8

1

|

11

> v

\- ===
) == [} (<} ®
Nomenclature Nomenclature
Ne Description Matiere Note Ne Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d’aluminium Anodisé 16 | Fil noyé Résine synthétique
2 | Plaque de guide Résine synthétique 17 | Butée de la bande Acier inoxydable
3 |Courroie — 18 | Moteur —
4 | Support de courroie Acier carbone Chromé 19 | Bloc d'extrémité du moteur | Moulage en aluminium Peint
5 |Butée de courroie Alliage d’aluminium 20 |Bande externe Acier inoxydable
6 |Tableau Alliage d’aluminium Anodisé 21 | Guidage —
7 | Plaque d'obturation Alliage d’aluminium Anodisé 22 | Guidage —
8 | Butée de la bande externe | Résine synthétique 23 |Vis hexagonale Acier carbone Chromé
9 |[Bloc Moulage en aluminium Peint 24 | Aimant —
10_|Support de poulie Alliage d'aluminium 25 | Réglage de la course | Alliage d’aluminium Anodigé
. L Traité haute température (en option)
11 | Axe de poulie Acier inoxydable + traitement spécifique P
12 | Poulie Alliage d’aluminium Anodisé 26 f(i:i’:'lOt du moteur pour Alliage d’aluminium Uniguement pour le
13 | Poulie de moteur Alliage d’aluminium Anodisé modele « avec frein »
14 | Support du moteur Moulage en aluminium Peint Caoutchouc en chloropréne
15 | Capot du moteur Résine synthétique 27 | Fil noyé CR Uniquement pour le modéle
« avec frein »
17
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit L.
Modéle standard Seérie LEMB

Moteur pas-a-pas (Servo/24 Vco)
Dimensions WIS

| Montage par le haut |
LEMB25T-IJ-CICICC0]

\
Avec accouplement de compensation
2 x M5 x 0.8 (un de chaque cb6té)
Prof. de taraudage a partir du lamage 7.5 2x @ 10 prof. 2 ‘
[aV)
20 815 . T — . o\, / 8] S 65 9
| P o LT ' = [
T v [ — & o
f S 5 g
- Longueur de cable moteur = 300 ' -
g 8 75 62 o
Course + 140 69
96 ]
4x@D5.5 78 s
9.5 de prof., prof. de lamage 5 50 é
Plan de montage de 2
référence du corps g
m=me——e = ———
IO = 1% EH%
@ L L —
: B O R e Y
s s | IR S
e e o =
3 3
[Origine] * Origine M
En cas d'utilisation de En cas d'utilisation de Prof. taraudage 8
LECP1. LECP1.
(85.5) N Course 77
Origine] *2 Origine] *?
En cas dutiisation de LECP2.\ En cas dutilisation de LECP2. \
(82.5) Course + 6 74 60
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d’utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMB25T-[1BLI-CICICICIC] LEMB25UT-[1B-CICICICC]
- | -
Longueur de cable moteur = 250 |
65
2 [ | o ]
- < I TN =
‘ 65
‘ Longueur de cable de frein = 400
| Montage par la base | Position de montage du bloc butée
M
LEMB25UT-ICI-CICICICIC] LEMB25LIT-LIC e -LICICICC]
- A-A Bloc butée (coté extrémité)
A
1 o © B e
© 2
~ ° ° o
F A

Position de montage du bloc butée (cété moteur)
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série LEMB

Dimensions WELLEE

| Montage par le haut |

60
LEMB32T-[J-L10000] T
\
Avec accouplement de compensation
2 x M5 x 0.8 (un de chaque cété) <
Prof. de taraudage a partir du lamage 7.5 2 x @10 prof. 2 &
37.5 © 16 0
‘ -3 65 %)
- o il || [c
: I -
ry U o
] ‘
} !
2 8 7.5 Longueur de céble moteur ~ 300 62 5
Course + 140 69
4x055 3: 2
9.5 de prof., prof. de lamage 5 50 =
Plan de montage de 3
référence du corps g
TSP T | 15
(s} L L q i —
: i P L
B N S N | e e =
4 T | L ' —
! O il bl ]
o= S — .
[Origine] * S Origine 3 [4x M5 x 0.8
En cas d'utilisation En cas d'utilisation Prof. taraudage 8
de LECP1. de LECP1.
(85.5) Course 77
En cas d'utilisation de En cas dutiisation
LECP?. e LECP2.
(82.5) Course + 6 74 60
25 (Course + 222.5)
=1 [ ] pour I'endroit ol le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
=2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMB32T-LIBL-LJLICICH] LEMB32UT-UIBLI-LILILICI]
= —\ .
Longueur de cable moteur = 250
o =
~ T 1 S
© I 1 © ©
o z
®
65
Longueur de cable de frein = 400 -
| Montage par la base | Position de montage du bloc butée
M
LEMB32UT-LICI-CICICICIC] LEMB32L1T-CIC e -LI0ICIC
= Bloc butée (c6té extrémité)
A-A
A
© © S
© d
[} @
J; @ =3 (]

19
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit L.
Modéle standard Seérie LEMB

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

Bride de fixation

Bride de fixation A

MY-S25A
9.5
‘ 1
l—-- - - 5 -7 _r 2
35 @55 | | Ol o
50 77
91
Bride de fixation B
MY-S25B
M6 x 1
‘ 1
l_-‘ 4 -. B _ aE § _'H aE
35 77 ©
50 91

= Un jeu de brides de fixation se compose d’une bride gauche et d’'une bride droite.

Espacement recommandé pour les supports latéraux

Si vous utilisez un actionneur a course longue, prévoyez un support intermédiaire qui

25
permet d’éviter la fleche du chassis ou la fleche due aux vibrations et impacts
externes. La distance (L) des supports intermédiaires ne doit pas étre plus 20
importante que les valeurs indiquées dans le graphique suivant.
2
ri1 £ 15
g LEMB32
R : lmn ‘
L <
o LEMB25 \
W 5 AN

r Se
o

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Distance L [mm]

% : %/ A\ Précaution

-3

1. Si les surfaces de montage de l'actionneur ne sont pas
mesurées de maniere précise, l'utilisation du support
intermédiaire peut engendrer un fonctionnement médiocre.
Assurez-vous de mettre a niveau la surface de montage
lors du montage de ce dernier. Pour les grandes courses
qui génerent un porte-a-faux de la piece, Il'utilisation d’un
support intermédiaire est recommandée méme si

L 'espacement du support respecte les limites admissibles

indiquées dans le graphique. Pour le support intermédiaire,
commandez un support latéral séparément.

2. Les supports latéraux ne sont pas adaptés au montage de
I’actionneur. Utilisez-les uniquement pour fournir un
soutien.

3
-
EN
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série LEMB

Accouplement de compensation

MYAJ25 : Lessens de montage (D et (2 sont disponible pour ce modéle.

Exemple d'application

Exemple d'application

Sens de montage (D (pour réduire la hauteur de I'installation)
Piece

Guide

@®
© 2
Série LEMB//Accouplement

de compensation

Exemple de montage

Sens de montage 2 (pour réduire la hauteur de I'installation)
Piece

—r——— ]
SI=

4
e 7/

Série LEMB/ /Accouplement

Exemple de montage

g g Zb1
gv M6 x 1 /
wof =¥ .
¥ s
% 095 Schéma détaillé de Zb
N (plage de réglage)
w| 3
55 Za1
24
=
sl

112

45
4
4

738
=

- S Schéma détaillé de Zas
N Fele (plage de réglage)

Dimensions des piéces flottantes

<| 2
|3 Méxi Zb2
S ‘ yal g
o =
< | | = ===
I | e NTT S
- 095 : % Schéma détaillé de Zb
: s = (plage de réglage)
2(5) Zaz
o A
o HI= E
) —
F - ﬁ 2l & Schéma détaillé de Za-
E e > é (plage de réglage)
: oo Y
Y(ll ©

Installation des vis de retenue
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Rondelle élastique conique

Vis de retenue

Couple de serrage pour vis de retenue [N.m]

Modele Couple de serrage
MYAJ25 3

LEMB-AJ

/ Dispositif de
réglage de course

Couple de serrage pour vis de retenue [N.m]

Modele Couple de serrage

LEMB-AJ 1.5
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x L'e bloc de butée comprend le dispositif de réglage de la course et les vis de montage.
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Actionneur électrique/Modele guideé a profil étroit
Modele a guidage par galets CEm
Série LEMC Lewmc2s, 32 |

/A\Précaution

Série »
E-MY LEM Pour passer commande

Série LEC[]

2N [1
LEMC[25][ |T-[300] ]-[S1 |

i serie JXCOI

[CDA7T

3 Pour plus de détals sur ces controleurs, consultez |a page 260, 3

0 Taille 9 Position de montage du moteur 9 Cable équivalent

25 — Montage par le haut
32 U Montage par le bas
L |Symétrique, Montage par le haut
LU | Symétrique, Montage par le bas
6 Course*' *2 [mm)] 6 Option du moteur 0 Typel/longueur de cable pour I'actionneur*
Course Sans — Sans option Cable standard[m] Cable robotique [m]
Taille Courses admissibles B Avec verrouillage — Sans R1 1.5 RA 10%3
50 & S1 15 R3 3 RB 15%3
2000 | 25 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, s3 | 3 R5 | 5 RC | 20%3
400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, S5 5 RS g3
50 2 900, 1000, 1100, 1200, 1300, 1400,
200a0 32 | 1500, 1600, 1700, 1800, 1900, 2000

Le bloc de butée est intégré au produit. |

Pour les détails sur les détecteurs, reportez-vous aux pages 48 a 50. |
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit L.

Modeéle a guidage par galets Seérie LE M C

Série LECD (Pour plus de détails, reportez-vous en p. 25.)

2N
ST

0 Modele a contréleur @ Longueur de cable I/0*¢ 0 Montage du contrdleur

— Sans contrdleur — Sans cable — Montage par vis

2N LECP2%5 NPN 1 1.5m D Rail DIN*7
Modeéle sans programmation 3 3 m*7

2P (Avec étude de la course) , PNP 5 5 m*7

1N LECP1 NPN

1P |(Modéele sans programmation)) PNP

Série JXCD (Pour plus de détails, reportez-vous en p. 25.)

0 Controleur
—_ Sans contrbleur
COO Avec contréleur

|—0 Cable I/0 du connecteur de communication *®

) l Symbole Modele Interface applicable
Interface — Sans accessoire —
Montage

(Protocole de communication/Entrée/Sortie) S | Connecteur de communication droit DeviceNet™

E| EtherCAT® |L 10-Link 7 Montage par vis T | Connecteur de communication en T | CC-Link Version 1.10
9 | EtherNet/IP™ | M | CC-Link Version 1.10 87 Rail DIN 1 Cable 1/0 (1.5 m) ] )

P| PROFINET |5 | Entiée paralile (VPN) 3 Cable 1/0 (3 m) Enree ‘;22“2:2 Egzgg
D| DeviceNet™ |6 | Entrée paralléle (PNP) Pour axe simple 5 Cable 1/0 (5 m)

+1 Veuillez consulter SMC car toutes les courses non standard et non fabri-
quées sur commande sont produites comme des commandes spéciales.

6 Lorsque « Sans controleur » est sélectionné pour les types de contro-
leur, la longueur du cable I/O ne peut pas étre sélectionnée.

2 Les courses en gras sont fabriquées dés réception de la commande.
+3 Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)
=4 Le cable standard doit étre utilisé sur des pieces fixes uniquement.
Pour une utilisation sur des pieces mobiles, choisissez le cable robotique.
=5 Sélectionnez le LECP2 lorsque vous réglez la plage de course a l'aide
du bloc de butée ou d'une butée externe.

«7 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément.

+8 Sélectionnez « — » pour tout ce qui n'est pas DeviceNet™, CC-Link ou
entrée parallele.
Sélectionnez « — », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « — », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour I'entrée parallele.

/A\Précaution

[Produits conformes CE]

(D La conformité CEM a été testée en combinant la série des action-
neurs électriques LEM avec le contréleur de la série LEC/JXC.
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables élec-
triques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client

dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.
[Produits conformes aux normes UL (pour la série LEC)]
Lorsque la conformité aux normes UL est requise, I'actionneur électrique
et le contrdleur/pilote doivent étre utilisés avec une alimentation UL1310
Classe 2.

lls peuvent étre commandés séparément.

Assurez-vous que la combinaison du contréleur
et de l'actionneur est correcte.

<Vérifiez les points suivants avant utilisation.>

(D Vérifiez la référence de I'actionneur sur son étiquette.
Ce numéro doit correspondre a celui du contréleur.

(2) Vérifiez que la configuration 1/O paralléle correspond (NPN ou PNP).

L'actionneur et le contrdéleur sont vendus ensemble.

Actionneur

Controleur

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu

% S\VC



série LEMC

Controleurs/Drivers compatibles

Modele d'entrée
directe EtherCAT®

Modele d'entrée
directe EtherNet/IP™

Modele d'
directe PROFINET

entrée Modeéle d'entrée

s

directe DeviceNet™

Modeéle d'entrée
directe 10-Link

Modeéle d'entrée
directe CC-Link

L

Type
] % _ad
Série JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
Caractéristiques Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe
a EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link

Moteur compatible

Moteur pas a pas

(Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de )
données de positionnement 64 points
Tension d’alimentation 24 Vce

Contrdleur sans
programmation
(avec apprentissage
de la course)

Type sans programma-
tion

Type avec entrée de
données de position-
nement

Type
|
/w
4
JXC51
Série LECP2 LECP1
JXC61
_— Permet de configurer le fonctionnement
Opération deva et . "
e ; PR (données de positionnement) sans N
Caractéristiques vient similaire a un ” ) - Parallele E/S
. . recourir a un ordinateur ou a un boftier
vérin pneumatique
de commande
. Moteur pas-a-pas
Moteur compatible (Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de 14 points (2 points de fin de . .
donnes de positionnement | course/ 12 points intermédiaires) 14 points 64 points
Tension d'alimentation 24 Vce

25
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit L.
Modeéle a guidage par galets Seérie LE M C

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

Caractéristiques techniques

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Modeéle LEMC25 LEMC32
50, 100, 150, 200, 250 50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Course [mm]*" 550, 600, 700, 800, 900 550, 600, 700, 800, 900
1000, (1100), 1200, (1300) 1000, (1100), 1200, (1300)
(1400), 1500, (1600), (1700) (1400), 1500, (1600), (1700)
(1800), (1900), 2000 (1800), (1900), 2000
5| Charge [kg]*2 |Horizonta|e 10 20
2| Vitesse [mm/s]*2 48 21000 (Voir [T EBpour les valeurs définies lorsque LECP1 ou 2 est sélectionné.)
c "
S | Accélération/décélération max. [mm/s?] %0000 En forciondefa charge) (Vor [IEZTTEIAP nour les valeurs définies lorsque LECP ou 2 est séectionné)
_fa‘ Répétitivité de positionnement [mm] +0.08
g| Jeu interne [mm]*10 0.1 max.
Vt /A | , t ) e Pas de vis [mm] 48
[lesse/Acceleration (Valeurs de consigne pour LECP112) 2| Type d'actionnement Courroie
. . 2T ¢ - I
Lkl Commutateur et vitesse*! g| Typedeguidage ___ Guidage par galets
= - Wi v 4 | Plage de température d'utilisation [°C] 5a40
commutateur ltesse [4mm s] g Plage d'humidité d'utilisation [%HR] 90 max. (sans condensation)
? 78 © | Force externe admissible [N]*® 10 | 20
2 102 8| Taille du moteur 56.4
3 150 .g Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)
n 200 < | Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)
"
5 200 é’_ Tension nominale [V] 24 VDC+10 %
e 320 ‘_‘Z_ Consommation électrique [W]*3 50 52
= 350 13 Consommation lectrque en veillfos du fonctionnement W] 44 44
- 200 5 Consommation électrique instantanée max, [W]*® 123 127
2 £| Type*® Frein & manque de courant
190 528 = | Effort de maintien [N] 36
= 600 % Consommation électrique [W]*7 5
- 200 § Tension nominale [V] 24 VDC +10 %
1 %1 Veuillez consulter SMC car toutes les courses non standard et non fabriquées sur commande sont
3 800 produites comme des commandes spéciales.
14 900 %2 La vitesse varie en fonction de la charge.
15 1000 Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » a la page 7.

La charge varie en fonction de la condition de montage de la charge.
Vérifiez le « Moment dynamique admissible » a la page 10.

POV
ILL[ETH Commutateur et accélération” De plus, si la longueur du cable est supérieure a 5 m, elles diminueront de 10 % tous les 5 m.
N2 commutateur Accélération [mm/s2] #3 La consommation électrique (y compris le controleur) correspond au fonctionnement de
0 250 I'actionneur.
x4 La consommation électrique en mode veille lors du fonctionnement (y compris le contrdleur)
1 500 correspond a l'arrét de I'actionneur dans la position réglée pendant le fonctionnement.
2 1000 x5 La consommation électrique instantanée maximale (y compris le contréleur) correspond au fonctionnement
3 1500 de l'actionneur. Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation électrique.
4 2000 %6 Avec frein uniquement
«7 Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
5 2500 x8 La valeur de la résistance de I'équipement raccordé doit se situer dans la limite de la valeur de la
6 3000 résistance externe autorisée.
7 4000 #9 L'accélération et la décélération maximales sont limitées par la charge de travail et la course.
P 5000 Voir le « Graphique charge - accélération/décélération (Guide) » a la page 9.
5 10 Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans |'utilisation réciproque.
6000
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000

=1 Le réglage par défaut du commutateur est le n° 0.

Masse

Course 50 |100{150/200{250{300/350|{400{450/500|550/600|700|800|900/1000|(1100)12001(1300)|(1400)| 1500|(1600) |(1700)|(1800)|(1900)| 2000
dyi%séj%it LEMC25|2.04 | 2.18 | 2.32 | 2.46 | 2.60 | 2.74 | 2.88 | 3.01 | 3.15 | 3.29 | 3.43 | 3.57 | 3.85 | 4.12| 4.40 | 4.68 | 4.95 | 5.23 | 5.51 | 5.79 | 6.06 6.34| 6.62| 6.90| 7.17| 7.45
ﬁ(g] LEMC32|3.85|4.06 | 4.27 | 449 |4.70 | 491 |5.12|5.33 | 5.55 | 5.76 | 5.97 | 6.18 | 6.61 | 7.03 | 7.45| 7.88 | 8.30 | 8.72 | 9.15 | 9.57 [10.00{10.42|10.84|11.27|11.69|12.11

Masse supplémentaire 0.60

avec verrouillage [kg]
SvC 26
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série LEMC

Construction

LEMC

1o
BS
/.
(ki "¢
IS
N
Nomenclature Nomenclature
Ne Description Matiere Note Ne Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d’aluminium Anodisé isé
P - 9 19 Ca.pot du moteur pour Alliage d’aluminium |, . AnOd'S\e !
2 | Courroie — frein Uniquement pour le modéle « avec frein »
3 |Fixationen L Alliage d’aluminium Anodisé :
! : : g i 20 | Fil noyé CR anutchouc en ghloroprene
4 | Butée de courroie Alliage d’aluminium Uniguement pour le modele « avec frein »
5 |Bloc Alliage d’aluminium Anodisé 21 | Corps de l'unité de guide Alliage d’aluminium Anodisé
6 | Support de poulie Alliage d’aluminium 22 | Table linéaire Alliage d’aluminium Anodisé
) L Traité haute température + 23 | Plaque de fermeture | Alliage d’aluminium Anodisé
7 | Axe de poulie Acier inoxydable ) L " - -
traitement spécifique 24 |Butée Acier carbone Placage au nickel
Poulie Alliage d’aluminium Anodisé 25 | Réglage de la course | Alliage d’aluminium Anodisé
9 | Poulie de moteur Alliage d’aluminium Anodisé 26 | Aimant —
10 | Support du moteur Moulage en aluminium Peint 27 |Flasque Alliage d’aluminium Anodisé
11 | Capot du moteur Résine synthétique 28 | Obturateur du guide par galets | Alliage d’aluminium Anodisé
12 | Fil noyé Résine synthétique 29 | Guide par galets —
13 | Moteur — 30 | Guide par galets —
14 | Bloc d'extrémité du moteur | Alliage d’aluminium Anodisé 31 | Pignon excentré Acier inoxydable
15 | Guidage — 32 | Fixation du pignon Acier inoxydable
16 | Guidage — 33 | Pignon de réglage Acier inoxydable
17 | Plaque de renforcement | Alliage d’aluminium Anodisé 34 | Rail Acier élastique
18 | Vis hexagonale Acier carbone Chromé

27
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Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit
Modele a guidage par galets

Dimensions WELLER

série LEMC

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

| Montage par le haut |

60
(83)
B0 Al B
St |e o N <
123 [
129
B
< 2 x 4 x Ecrou carré
Sl [K"M3x0.5
o THE
[Te} b
2 3.5
A-A

LEMC25T-I-100000 N
9] —
H (8}
20 20 ol 8 22 S 65
N n z
T (€] (€] —
Longueur de céble moteur = 300
7.5
4.5 (Course + 220)
(77) Course + 6 77 60
2 [Origine] *' 2
En cas d'utilisation de LECP2. En cas d'utilisation de En cas d'utilisation de LECP2.
LECP1.
(80) Course 80
Origine
En cas dutiisation de
LECP1.
S0, A 3
H
4x03.4 i ‘ °@
6.5 de prof,, prof. de lamage 3.3 ) o
Centre de montage de la piece I =l e ° Rainure en T pour a fixation
‘ = ? &
Plan de montage de référenceducops 1| | \ A g f
. [\
1z ReglagCeocierSI: c+:o1u5rze 1z 4 Réglage de la course

Course + 160

=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».

| Montage par le haut |
Avec frein

LEMC25T-CB-C 000
N
Longueur de cable moteur = 250
65

@ —
g L g

/ 65

/ Longueur de cable de frein = 400 a2

| Montage par la base |

LEMC25UT-C-00000)
TN

O

| Montage par la base |

Avec frein

LEMC25UT-1B-000000
- s
of [T 2

ncoche pour le détecteur

o

lan de montage de référence du corps

Détails de la table

Centre de montage de la piece 3

4xM4x0.7

Prof. taraudage 7

3 80 3
70
40
&
— 8
NEE)
— gﬁ Ew
! =
g~ [ 3
ol w
2

28



série LEMC

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

Dimensions WELLER

 Montage symétrique/Montage par le haut |

60
LEMC25LT-C-000000
N
@ 20 N [}
2 o 82 g & (82) “'l
L o 1 _7 o
M ©f ~ {I} ® fo @
&I “‘I %’ ) @ |
' | Longueur de cable moteur ~ 300 (6) 123
s}
7.5 129
Course + 160 Réglage de la course
Course + 152 4
Plan de montage de référence du corps 17 Réglage de la course 17 A-A
4x0 3.4 © P!an de montage de refere|?ce d}l corps Encoche pour le détecteur
6.5 de prof., prof. de lamage 3.3 N B *'A"‘ | o Rainure en T pour la fixation
o]
S ) O A T | i 3 hd b N
....... e S S S
Centre de montage de la piéce / = = b
o s | e A T
A L4 @
i
Sl A )
Origine
En cas dutilisation B
e LECP1 2 x 4 x Ecrou carré
< X4 x u
. (80) Course 80 , - M3 %05
Origine] *2 [Origine]*! Origine ] *2 o F
En cas d'utilisation de LECP2. \ EE g;ﬁ dutilisation de En cas dutilisation de LECP2.
@7 Course + 6 77 60 2 3-5
4.5 (Course + 220)

=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d’utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».

| Montage par le haut |

Avec frein

LEMC25LT-0B-000000
Longueur de cable moteur ~ 250
65
(3]
g L g
el 65
\
A . [}
/ Longueur de cable de frein ~ 400 S

| Montage par la base |

LEMC25LUT-0-000000
TN o
29

O

| Montage par la base |

Avec frein

LEMC25LUT-CB-CC000

117.3

(145)

Détails de la table

4 110 4
100
60 <
o]
NI
= = =
q ¢— = k<
Centre de montage de la piece | ~
i iR
= = N
4xM5x0.8 H + ] S|
— | ! =
Prof. taraudage 9 {] \-L Li =




Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit
Modele a guidage par galets

Dimensions WELLEKZ

série LEMC

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

| Montage par le haut |

LEMC32T--00000 &
N
® ~
25 - 3| 25 3 (117)
1"3 - ﬁ ﬁ ~ 65
=17 e e ; Tl
fTlole ¥ glas
™ | © @ 52X
] \Longueur de cable moteur = 300 163 (7)
75 © 170
4.5 (Course + 270)
(102) Course + 6 102 60 B
2 [Origine] * 2 . .
Lorsque LECP2 En cas dutlisaionde | | orsque LECP2 o] 2 x4 x Ecrou carré
est utilisé. LECP1. est utilisé. © M5x0.8
(105) Course 105 gi L
055 Origine A
4x : En cas dutiisation de 3 5.3
9.5 de prof., prof) LECP1.
3 3
de lamage 5.4 S A e
off
i
M Eeseasaea: 1
o Réglage de la course
Centre de montlz\nge = io o [— Rainure en T pour la fixation
de la piece \
||l -8 3
™~ é ....... i3
o) ‘ @' B
N ‘ N = S
/ ”””””” Shh =" ex i
Plan de montage de A o Plan de montage de référence du corps* Encoche pour le détecteur
référence du corps 122| \Réglage de la course 122
Course + 198 6 A-A
Course + 210

=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».

| Montage par la base |
Avec frein

| Montage par le haut |
Avec frein

LEMC32T-IB-C00000 LEMC32UT-OB-C0000
Longueur de cable moteur ~ 250
(] 65 —| E ]
& | | 3 o |[TTRHE
2 m g
= / 65 29|
/ Longueur de cable de frein ~ 400 S Détails de la table
| Montage par la base | 4_ 110 4
LEMC32UT--00000] > S
E Centre de montage de la piece o g
Ty \4 e
0 8 4 x M5 x 0.8 i [ &
o < Pro. taraudage 8 [l g N
=4 E -
30
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série LEMC

Dimensions WELLER

 Montage symétrique/Montage par le haut |

LEMC32LT-C-010000
~
(2] e~
25 ~ S| 25 & (117)
> , o - ﬁ o 65
-------------------- -r-n-w—;_v—— i
f (| <)@ Il JQ} ® @
! = alwl [d & ® | o o
i ) 163
75 170
b g t . Course + 210 Longueur de cable moteur =~ 300
an de montage de Course + 198 A-A
référence du corps Re Réglage de la course
T — glage de la course e "
4x@5.5 o0 © Plan de montage de référence du corps
9.5 de prof., prof. de lamage 54 =~ 2' Rainure en T pour la fixation
~ e f o | =x @
X R o : " @ ju Encoche pour le détecteur
O I g s s T 3 3 B
Centre de montage de la piéce
* © o —
T T | — iy
| off %
i
3 A S8
Origine B
En cas d'utiisation de
LECP1. © 2 x 4 x Ecrou carré
(105) Course 105 0 M5 x 0.8
- o THY
Lorsque LECP2 En cas dutiisation de Lorsque LECP2 1/
est utilisé. LECP1. est utilisé. 3 5.3
(102) Course + 6 102 60
4.5 (Course + 270)
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMC32LT-0IB-C000 LEMC32LUT-OB-0000
[
i
Longueur de cable moteur ~ 250 i
™ 65 N ~
& | 1y S o F g
" N &
] ]
= 65
i P
/ Longueur de céble de frein ~ 400 g Détails de la table

 Montage par la base |

LEMC32LUT-0-00000
m
|
rTy
31

O

4 110 4
100 .
60 5
N3
o—

Sentre de montage de la piece

67

{ I

4xM5x0.8
Bt o AN
Prof. taraudage 9 | |

108.7 (largeur de a table)
124




Actionneur électrique/Modeéle guidé a profil étroit L.
Modeéle a guidage par galets Seérie LE M C

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

Bride de fixation

Bride de fixation
MYC-SCA

2x@H
= — v <
% ] K P f‘ﬁ Lﬁ‘? i
E A (]
3 B
C
D

Modele Actionneur compatible A B (& D E F G oH
MYC-S16A LEMC25 60.6 | 64.6 706 | 77.2 15 26 4.9 3.4
MYC-S25A LEMC32 959 | 975 | 1079 | 11565 | 25 38 6.4 4.5

# Un jeu de brides de fixation se compose d’une bride gauche et d’'une bride droite.

Espacement recommandé pour les supports latéraux

Si vous utilisez un actionneur a course longue, prévoyez un support intermédiaire qui

permet d’éviter la fleche du chéssis ou la fleche due aux vibrations et impacts 25
externes. La distance (L) des supports intermédiaires ne doit pas étre plus
importante que les valeurs indiquées dans le graphique suivant. 20 LEMC32
m E) \
1 =,
£ 15
% v
3, Lecos
s 10
<
° \ \
v
WA 5 J
L
m
L 0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

-3

Distance L [mm]

, 2 A\ Précaution

1. Si les surfaces de montage de l'actionneur ne sont pas
mesurées de maniéere précise, l'utilisation du support
intermédiaire peut engendrer un fonctionnement médiocre.
Assurez-vous de mettre a niveau la surface de montage
lors du montage de ce dernier. Pour les grandes courses
qui géneérent un porte-a-faux de la piéce, I'utilisation d’un
support intermédiaire est recommandée méme si

7, 'espacement du support respecte les limites admissibles

; L indiquées dans le graphique. Pour le support intermédiaire,

EC[O_“S carrés sur la partie commandez un support latéral séparément.

inférieure 2. Les supports latéraux ne sont pas adaptés au montage de

I’actionneur. Utilisez-les uniquement pour fournir un

soutien.

N\
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Série oy serie
E-MY LEM

[ Moteur pas & pas (servor24 VDC)
Actionneur électrique/Modele guide a profil étroit

Modele a guidage linéaire (a un axe/ a axe double)
C€ s

série LEMH/HT LemH/LEMHT25,3

A\ Précaution

Pour passer commande

A ECE LEMH
LEMHT

Modele a double guidage linaire

O Tailie

9 Position de montage du moteur

25

Montage par le haut

32

Montage par le bas

U
L | Symétrique, Montage par le haut
LU | Symétrique, Montage par le bas

e Course*' *2 [mm]

25 —-1300

S1

T
1
i— 300

11

Coté
L~ | %
Lu—+ | U

9 Option du moteur

I

9 Cable équivalent

2

Série LEC[]

2N

Série JXCL]

CD17T

@

00

3 Pour plus de détals sur ces conroleurs, consultez la page 34. 3

@ Type/longueur de cable pour I'actionneur*

Course Sans — Sans option Cable standard[m] Céble robotique [m]
Taille Course admissible B Avec verrouillage — | Sans R1 1.5 RA | 10*3
e 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, $1 | 15 R3 | 3 RB | 15%
1000 25 | 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, S3 3 R5 5 RC 20%3
900, 1000 S5 | 5 R8 | &%
50, 100, 150, 200, 250, 300, 350,
50 a 32 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800,
1500 900, 1000, 1100, 1200, 1300, 1400,
1500
Le bloc de butée est intégré au produit. |
Pour les détails sur les détecteurs, reportez-vous aux pages 48 a 50. |
33
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Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modeéle a deux axes

série LEMH/HT

Série LECD (Pour plus de détails, reportez-vous en p. 35.)

2Nj[1] |
L A ...... é A)

0 Modele a contréleur @ Longueur de cable I/0*¢ 0 Montage du contrdleur

Série JXCD (Pour plus de détails, reportez-vous en p. 35.)
0 Controleur

—_ Sans contréleur
COO Avec contréleur

— Sans contrdleur — Sans cable — Montage par vis

2N LECP2:5 NPN 1 1.5m D Rail DIN*7
(Modeéle sans programmation) 3 3m

2P (Avec étude de la course) , PNP 5 5m

1N LECP1 NPN

1P |(Modéele sans programmation)) PNP

|—0 Cable I/0 du connecteur de communication *®
Symbole Modele Interface applicable

Inte rfa ce l ........... l ....... | .....

(Protocole de communication/Entrée/Sortie) Montage

— Sans accessoire —
Connecteur de communication droit DeviceNet™

E| EtherCAT® |L 10-Link 7 Montage par vis

Connecteur de communicationen T | CC-Link Version 1.10

EtherNet/IP™ CC-Link Version 1.10 8+7 Rail DIN

Cable /0 (1.5 m)

9 M
P | PROFINET |5 |Entrée paralléle (NPN)
D 6

DeviceNet™ Entrée paraliéle (PNP) Pour axe simple

Entrée parallele (NPN)

Cable 1/0 (3 m) Entrée parallle (PNP)

Cable 1/0 (5 m)

gl | ==

+1 Veuillez consulter SMC car toutes les courses non standard et non
fabriquées sur commande sont produites comme des commandes
spéciales.

2 Les courses en gras sont produits des réception de la commande.

«3 Fabriqué sur commande (Cable robotique uniquement)

+4 Le cable standard doit étre utilisé sur des pieces fixes uniquement.
Pour une utilisation sur des piéces mobiles, choisissez le cable robotique.

=5 Sélectionnez le LECP2 lorsque vous réglez la plage de course a l'aide
du bloc de butée ou d'une butée externe.

+6 Lorsque « Sans controleur » est sélectionné pour les types de contro-
leur, la longueur du cable I/O ne peut pas étre sélectionnée.

%8 Le rail DIN n'est pas inclus. Il doit étre commandé séparément.

9 Sélectionnez « - » pour tout ce qui n'est pas DeviceNet™, CC-Link ou
entrée parallele.
Sélectionnez « - », « S » ou « T » pour DeviceNet™ ou CC-Link.
Sélectionnez « - », « 1 », « 3 » ou « 5 » pour l'entrée paralléle.

/A\Précaution

[Produits conformes CE]

(D La conformité CEM a été testée en combinant la série des action-
neurs électriques LEM avec le contréleur de la série LEC/JXC.
La conformité CEM dépend de la fagon dont le client a configuré son
panneau de commande avec ses autres équipements et cables élec-
triques. Par conséquent, la conformité a la directive CEM ne peut pas
étre certifiée pour les pieces SMC incorporées a I'équipement du client

dans ses conditions de fonctionnement. Le client doit donc vérifier la
conformité CEM de ses machines et équipements dans leur ensemble.
[Produits conformes aux normes UL (pour la série LEC)]
Lorsque la conformité aux normes UL est requise, I'actionneur électrique
et le contréleur/pilote doivent étre utilisés avec une alimentation UL1310
Classe 2.

lls peuvent étre commandés séparément.

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

<Vérifiez les points suivants avant utilisation.>

(D Vérifiez la référence de I'actionneur sur son étiquette.
Ce numéro doit correspondre a celui du contréleur.

(2) Vérifiez que la configuration I/0 paralléle correspond (NPN ou PNP).

L'actionneur et le controéleur sont vendus ensemble.

Actionneur

Controleur

= Reportez-vous au manuel d'utilisation des produits. Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : https://www.smc.eu
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Série LEMH/HT

Controleurs/Drivers compatibles

Modele d'entrée
directe EtherCAT®

Modele d'entrée
directe EtherNet/IP™

Modele d'
directe PROFINET

entrée Modeéle d'entrée

s

directe DeviceNet™

Modeéle d'entrée
directe 10-Link

Modeéle d'entrée
directe CC-Link

L

Type
] % _ad
Série JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
Caractéristiques Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe Entrée directe
a EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link

Moteur compatible

Moteur pas a pas

(Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de )
données de positionnement 64 points
Tension d’alimentation 24 Vce

Contrdleur sans
programmation
(avec apprentissage
de la course)

Type sans programma-
tion

Type avec entrée de
données de position-
nement

Type
|
/w
4
JXC51
Série LECP2 LECP1
JXC61
_— Permet de configurer le fonctionnement
Opération deva et . "
e ; PR (données de positionnement) sans N
Caractéristiques vient similaire a un ” ) - Parallele E/S
. . recourir a un ordinateur ou a un boftier
vérin pneumatique
de commande
. Moteur pas-a-pas
Moteur compatible (Servo/24 Vcc)
Nombre maximum de 14 points (2 points de fin de . .
donnes de positionnement | course/ 12 points intermédiaires) 14 points 64 points
Tension d'alimentation 24 Vce

35
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Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit ..
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modéle a deux axes Seérie LE M H/ H T

Vitesse/Accélération (valeurs de consigne pour LECP12)

L] Commutateur et vitesse™!

N° commutateur

Vitesse [mm/s]

0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 300
6 400
7 500
8 600
9 800
10 1000
11 1200
12 1400
13 1600
14 1800
15 2000

5] Commutate

ur et accélération*'

N2 commutateur

Accélération [mm/s?]

0 250
1 500
2 1000
3 1500
4 2000
5 2500
6 3000
7 4000
8 5000
9 6000
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000
+1 Le réglage par défaut du commutateur est
le n° 0.
Masse

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

Caractéristiques techniques

Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

Modele LEMH25/LEMHT25 LEMH32/LEMHT32
50, 100, 150, 200, 250 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350

Course [mm]*' 300, 350, 400, 450 400, 450, 500, 550, 600, (700)
500, 550, 600, (700) (800), (900), (1000), (1100)
(800), (900), (1000) (1200), (1300), (1400), (1500)

5| Charge [kg]*2 | Horizontale 10 20

2| vitesse [mm/s]*2 48 & 2000 (Voir pour les valeurs définies lorsque LECP1 ou 2 est sélectionné.)

,E Accélération/décélération max. [mm/s2]*9| 20000 (En fonction de la charge) (Vo JEEETEREY pour les valeurs défiies lorsque LECP1 ou 2 est sélectionné)

E Répétitivité de positionnement [mm] +0.08

E: Jeu interne [mm]*10 0.1 max.

e Pas de vis [mm] 48

| Type d'actionnement Courroie

8| Type de guidage Guide linéaire

"-3 Plage de température d’utilisation [°C] 5a40

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

O | Force externe admissible [N]*8 10 | 20

8 Taille du moteur 056.4

-2 | Type de moteur Moteur pas a pas (Servo/24 VDC)

% Codeur Phase A/B incrémentale (800 impulsions/rotation)

g’_ Tension nominale [V] 24 VDC +10 %

% | Consommation électrique [W]*3 50 52

% Consommation éectrique en veile lors du fonctonnement [W["* 44 44

S| Consommation électrique instantanée max, [W]™S 123 127

2 | Type*® Frein & manque de courant

%5 Effort de maintien [N] 36

ﬁ% Consommation électrique [W]*” 5

§ Tension nominale [V] 24 VDC +10 %

*
—_

%
N

*3
#4
#5
6
*7
*8
*9

#10

Veuillez consulter SMC car toutes les courses non standard et non fabriquées sur commande sont
produites comme des commandes spéciales.
La vitesse varie en fonction de la charge.
Consultez le « graphique vitesse-charge (guide) » a la page 7.
La charge varie en fonction de la condition de montage de la charge. Vérifiez le « Moment
dynamique admissible » aux pages 10 et 11.
En outre, si la longueur du cable dépasse 5 m, elle diminuera jusqu'a 10 % pour chaque 5 m.
La consommation électrique (y compris le contréleur) correspond au fonctionnement de
l'actionneur.
La consommation électrique en mode veille lors du fonctionnement (y compris le contrdleur)
correspond a l'arrét de I'actionneur dans la position réglée pendant le fonctionnement.
La consommation électrique instantanée maximale (y compris le contréleur) correspond au
fonctionnement de I'actionneur. Cette valeur peut étre utilisée pour la sélection de I'alimentation
électrique.
Avec frein uniquement
Tenir compte de la consommation électrique du frein dans la définition de I'alimentation électrique.
La valeur de la résistance de I'équipement raccordé doit se situer dans la limite de la valeur de la
résistance externe autorisée.
L'accélération et la décélération maximales sont limitées par la charge de travail et la course. Voir
le « Graphique charge - accélération/décélération (Guide) » a la page 9.

Une valeur de référence pour la correction d'une erreur dans I'utilisation réciproque.

Modeéle a guidage linéaire (a un axe)

Course

50 | 100 | 150 | 200

250

Masse du | LEMH25

1.91]2.05|2.18 | 2.32

2.46

2.5

300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 |(700)|(800)|(900)|(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400)|(1500)

9273|287 |3.00|3.14 328342369 396|424 |451| — | —

produit [kg]| LEMH32

3.47 | 3.70 | 3.93 | 4.17

4.40

4.6

3|4.87 | 5.10 | 5.33 | 5.57 | 5.80 | 6.03 | 6.50 | 6.97 | 7.44 | 7.90 | 8.37 | 8.84 | 9.30 | 9.77 | 10.24

Masse supplémentaire
avec verrouillage [kg]

0.60

Modeéle a doub

le guidage linéaire

Course

50 | 100 | 150 | 200

250

300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 |(700)|(800)((900)|(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400)|(1500)

Masse du | LEMHT25

2.40 | 2.61 | 2.82 | 3.03

3.24

3.4

5|3.66 | 3.87 | 4.08 | 429 | 450 |4.71 | 513 | 555| 6597| 638| — | — | — | — | —

produit [kg]| LEMHT32

4.82 | 5.20 | 5.58 | 5.97

6.35

6.7

3712|750 |7.88|827|865]|9.04]9.80 1057 | 11.34 | 12.10 | 12.87 | 13.64 | 14.41 | 15.17 | 15.94

Masse supplémentaire
avec verrouillage [kg]

0.60

SvC %
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série LEMH/HT

Construction

LEMH

B

c-C

Nomenclature Nomenclature
Ne Description Matiere Note Ne Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d’aluminium Anodisé 16 | Guidage —
2 |Courroie — 17 | Plaque de renforcement | Alliage d’aluminium Anodisé
3 |Fixationen L Alliage d’aluminium Anodisé 18 | Vis hexagonale Acier carbone Chromé
4 | Butée de courroie Alliage d’aluminium Capot du moteur pour ) , - Anodisé
5 |Bloc Alliage d’aluminium Anodisé 19 frein Alliage d'aluminium Uniquement pour le modéle « avec fren »
6 Support de poulie AIIiage d’aluminium 20 | Fil noyé CR Caoutchouc en c‘h|oropréne
. o Traité haute température + Uniquement pour e modéle « avec fren »
7 | Axe de poulie Acier inoxydable traitement spécifique 21 | Corps de I'unité de guide | Alliage d’aluminium Anodisé
8 |Poulie Alliage d’aluminium Anodisé 22 |Table linéaire Alliage d’aluminium Anodisé
9 |Poulie de moteur Alliage d’aluminium Anodisé 23 | Guide —
10 | Support du moteur Moulage en aluminium Peint 24 | Plaque de fermeture | Alliage d’aluminium Anodisé
11 | Capot du moteur Résine synthétique 25 |Butée Acier carbone Placage au nickel
12 | Fil noyé Résine synthétique 26 |Réglage de la course | Alliage d’aluminium Anodisé
13 | Moteur — 27 | Aimant —
14 | Bloc d'extrémité du moteur | Alliage d’aluminium Anodisé
15 | Guidage —
37
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Construction

Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modeéle a deux axes

série LEMH/HT

LEMHT

A B9 {s—o ¢ A B
® = & 6,0 & ce o9 ®
| e = t0 00
1 e oo
®r/6 © o
/Y I 7 7 /1l & @&, ¢ é\
| / /] o o)
Option du moteur : Avec frein
EN il
e
N =T ]
0
Nomenclature Nomenclature
Ne Description Matiere Note Ne Description Matiere Note
1 |Corps Alliage d’aluminium Anodisé 16 | Guidage —
2 | Courroie — 17 | Plaque de renforcement | Alliage d’aluminium Anodisé
3 | FixationenL Alliage d’aluminium Anodisé 18 | Vis hexagonale Acier carbone Chromé
4 | Butée de courroie Alliage d’aluminium Capot du moteur pour . . Anodisé
- — — 19 . Alliage d’aluminium | . N '
5 |[Bloc Alliage d’aluminium Anodisé frein Uniquement pour le modéle « avec frein »
6 | Support de poulie Alliage d’aluminium :
PP P g 20 |Fil noyé CR Cgoutchouc en ghloroprepe
7 | Axe de poutie Acier inoxydable Traité haute température + Uniquement pour le modéle « avec frein »
traitement spécifique 21 | Corps de I'unité de guide | Alliage d’aluminium Anodisé
Poulie Alliage d’aluminium Anodisé 22 |Table linéaire Alliage d’aluminium Anodisé
9 | Poulie de moteur Alliage d’aluminium Anodisé 23 | Guide —
10 | Support du moteur Moulage en aluminium Peint 24 | Plaque de fermeture | Alliage d’aluminium Anodisé
11 | Capot du moteur Résine synthétique 25 |Butée Acier carbone Placage au nickel
12 | Fil noyé Résine synthétique 26 |Réglage de la course | Alliage d’aluminium Anodisé
13 | Moteur — 27 | Aimant —
14 | Bloc d'extrémité du moteur | Alliage d’aluminium Anodisé

15 | Guidage

O

38



série LEMH/HT

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 2 un axe WEILERES

| Montage par le haut |

LEMH25T--C1000000
60
N
(v). |
20 o S| 2 S 65 (56)
1 _ i I [ 4™ -
1| liL . il N [c3 N~
N © Je 0 © NIQI
b e} | Longueur de cable moteur = 300 102
75 || °
4.5 (Course + 220)
(77) Course + 6 77 60 B
el 2 [Origine ] *2
Origine [Origine]*! Origine < 2 x 4 x Ecrou carré
En cas d'utilisation de LECP2. En cas dutilisation de En cas d'utilisation de LECP2. > /M3 %05
LECP1. °°_¢ =Y
(80) Course 80 L=
Origine 2 3.5
En cas d'utilisation de
LECP1.
A-A
Sl A :
H
2x03.4
g °® E:
6.5 de prof., prof. de lamage 3.3
Centre de montage de la piéce : @e’—@—-—@—"@
el [ E‘ o o
N : =@ ®||® & < ~
& s — J_o 2 !
2xQ3.4 v’ } A—;{i " 0 - Encoche pour le détecteur
44 @ © Rainure en T pour la fixation
Plan de montage de éférence du corps |17| \Réglage de la course 117] Réglage de la course
6.5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3
Course + 152 4
Course + 160
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMH25T-IB-CC00000 LEMH25UT-OB-C0000
Longueur de cable moteur ~ 250
65 —
[e2} — . =
3 L1 i @ 1 C i
~ ~| ‘[: ~|
65
I
/ Longueur de cable de frein=400
o
Détails de la table
| Montage par la base |
LEMH25UT--C0000 )
[+
3 80 3 < |3
70 3 %
@ 4H9 (£5%%°) prof. 5 40 N 2
I q| Q) <
o Centre de montage de la piece
@ = g 5 Ulelelele]l]: ]
~ = L = ol
Alege@|E Y%
H| M- ~1
4xM4x0.7 ©
Prof. taraudage 7 4H9 (315°%) prof. 5
39 7
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Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modeéle a deux axes

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 2 un axe WEILERES

série LEMH/HT

 Montage symétrique/Montage par le haut | 0
LEMH25LT-0-000000 .
[s2) —
i 20 &Y
22 2 8 [ S 65 (56) n
| I I 1 |
‘ J T RN {9 fo @
Al v “© ® ® @
™ Longueur de cable moteur = 300 102
o
7.5
Course + 160
Course + 152 4
6.5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3 Réglage de la course
Plan de montage de - ot -
rétérence du corps 17 Reglage de la course 17 Rainure en T pour la fixation A-A
2% 0 3.4 \ g ; Encoche pour le détecteur
N Y
: o
8 g g
Centre de montage de la piéce / E
2x@3.4 d 0@ %EHG
6.5 de prof., prof. de lamage 3.3 i
3 A—~ 3
Origine B
En cas d'utilisation de
LECP1. 2l 2 x 4 x Ecrou carré
(80) Course 80 Py X' M3x0.5
X [Origine] *' — i)
Origine] *2 - Origine] *2 [~
— En cas d'utilisation de — 2 3.5
En cas d'utilisation de LECP2. \ LECP1. En cas d'utilisation de LECP2. -
(77) Course + 6 77 60
4.5 (Course + 220)
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMH25LT-00B-00000 LEMH25LUT-OB-00000
N
Longueur de céble moteur = 250
65 ;
(] —~ PN
i L | ¥ @ 1 3
~— ~| '[: ~|
‘ 65
i Longueur de cable de frein =~ 400
®
o

| Montage par la base |

LEMH25LUT-C-00000000
[ 3

O

Centre de montage de la piece

Détails de la table

+0.030

O 4H9 (%S

4H9 (G0 ) prof. 5
©
1ol d]ole ol e
= = < | < n
L_ eelele|[ T

axMax07  FHEEZ = —
Prof. taraudage 7 40 N ES
159%%) prof. 5 70 - I8
3 80 3 5 3

<
40



série LEMH/HT

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 2 un axe WEILLEEY

| Montage par le haut |

LEMH32T--C100000 €0
e B
N ( )
® =
25 | 25 S (82)
- N~ ol |- -
L 7 = 1 | - 65 L
”””””” = =TI - 2 o o Wy 25|
— = o o @ © ™
g Longueur de céble moteur = 300 128 w
7.5
4.5 (Course + 270)
(102) Course + 6 102 60 B
Origine | *2 / [Origine] *! \ Origine] *2 o 2 x 4 x Ecrou carré
Lorsque LECP2 | /Encasdutiisationde | Lorsque LECP2 S| —/M5x08
est utisé. LECP1. est utiisé. o Ay
(105) Course 105 w'i 1/
Origine / 3 5.3
En cas dutilisation de
s s
A—
i
2x055 i | ° Pﬂ
95 de prof, prof. de lamage 54 N IT I THTT 5 @
Centre de montage de la piéce Fo el o H 2
1 ! = .
N © © |®® ©
[o ]
@ : ® Y
2x @55 7 - A:>1 - - 0 m_' Encoche pour le détecteur
" 0 ~ Rainure en T pour la fixation
Plan de montage de référence du corps 22| \ Réglage de la course 22| Réglage de la course
9.5 prof. 5.4 _111.9.5 prof. 5.4
Course + 198 6
Course + 210
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d’utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMH32T-B-C00000] LEMH32UT-OB-C00000
[ S—
Longueur de cable moteur = 250
™ 65 —~| —
5 [ ¢ @ IR
- z © z
(5
,:II 65
I L
. [s2)
/ Longueur de céble de frein ~ 400 S L.
Détails de la table
| Montage par la base | 4 110 4
LEMH32UT-O-00000O 100 @ 5H9 (:3°%°) prof. 5
60
— ‘ IS S 3
[— Centre de montage de la piece f: ®le [ 3
ﬂ ﬂ N _J \ o |~ é 9
e g = Ol || =
& m ® [ ’NA @ ~ ‘2’,
o o i — s
@ {
4 xM5x0.8 SI
Prof. taraudage 9 5H9 (55.%%°) prof. 5
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Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modeéle a deux axes

série LEMH/HT

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 2 un axe WEEILLERY

 Montage symétrique/Montage par le haut |

60
LEMH32LT-0-00000 _
® |
. A
25 df 25 g o (82)
""""""" !'"""'3-7‘!1"—_‘—_ H ﬁ T
! ‘ ‘ = 5 gﬁj o ° g
1 ® @& @] @
5 Longueur de cable moteur = 300 128
7.5
Course + 210
Course + 198 6
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4 A-A
Plan de montage de 22 Réglage de la course 22 Réglage de la course
référence du corps Rainure en T pour la fixation
2x@5.5 NL A—] um’l : Encoche pour le détecteur
o B |
2 L
i M <X o olle ol 8
Centre de montage de la piéce / : 2l s 0
'O 06 B
2x@5.5 : i
9.5 de prof, prof. de lamage 5.4 H ° m %
i
3 || A 3
Origine B
En cas dutilisation de - .
LECP1. © 2 x 4 x Ecrou carré
sl —-/M5x0.8
(105) Course 105 o = ;
2 [\rigine] ! & O
En cas d'utilisation En cas dutlisaion En cas dutilisation de 3 ) 5.3
de LECP2, de LECP1. >
(102) Course + 6 102 60
4.5 (Course + 270)
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMH32LT-0OB-00000 LEMH32LUT-OB-C0000
\
\
Longueur de céble moteur =~ 250
«@ 65 < <
5 | ¢ © 1 ¢
~— ~ © ~
@
r'—_‘:‘:‘— / 65
\
/Longueurdecéble de frein ~ 400 3 Détails de la table

| Montage par la

base |

LEMH32LUT-

-00000

\
i
\

93.5

(124)

O
2

+0.030

5H9 (3o~ ) prof. 5
4 x M5 x 0.8
m‘l Prof. taraudage 9
N~
i > 5
Centre de montage de la piece | < |
ﬂ ©leing o
i 5 2
@ 5H9 (:3°%) prof. 5 e q
2
100
4 110 4
42



série LEMH/HT

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 4 deux axes WEILLERES

| Montage par le haut |

LEMHT25T-C-0100000 ~—0 .
I~
20 a| 20 g (93)
20 - 8 9 || H H - 65 ‘
d 1
— A ' | [IF ™
=] o bii i — © Eg, ~1o
|,...4| RII@QQQ o h qly
Longueur de céble moteur ~ 300 139
7.5
B
4.5 (Course + 220) i
(77) Course + 6 77 60 10 2 x 4 x Ecrou carré
" 0 < "
Origine | 2 / [Origine] *! Origine | *2 mt = +M4 x0.7
En cas d'utilisation de LECP2. En cas d'utilisation de En cas d'utilisation de LECP2. ™
LECP1. 3| | a7
(80) Course 80
Origine
En cas dutilisation de
LECP1.
3 3
A—~]
H
4x@55 i 0@
9.5 de prof., prof. de lamage 5.4 I | =
Réglage de la course 1 g awll 1 &eles 5
Centre de montage de la piéce IR %
AN - o | | © 3
eoleoltp— © B
< 1=
v XK g N
R ﬂ) @ | [] [o)
rg oo A—;< u o N Encoche pour le détecteur
Plan de montage de référence du corps 17 Réglage de la course 17 2 Rainure en T pour la fixation
(B (B
Course + 140 10
Course + 160

=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».

| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMHT25T-0B-C000000 LEMHT25UT-COB-000000
N -
Longueur de céble moteur =~ 250 —
65 —
g L g . g
3 = 2 1 =
| 65
t Longueur de cble de frein ~ 400
3 Détails de la table
[ Montage par la base | 8 gg 8
LEMHT25UT-C-00000 24 @ 5H9 (*3°%) prof. 5
: 1 0 =
— . ldelew s
ﬂ H Centre de montage de la piéce ’; } «
< =i @'@ 21 B
@ S Hldeleeld 1723
N eremll S g
B axmsxos /N (0090 ot IS
Prof. taraudage 9 = -
43

O
2



Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modeéle a deux axes

Série LEMH/HT

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

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit a deux axes WEILLERES

 Montage symétrique/Montage par le haut |

LEMHT25LT-0O-010000 60
N
20 3 29 § —= (©3) ®
[oe) o - ~
Y - H H ~ (N
1 I
T T 1 o] ~ (c}
;I “'I e g}e} o] ©® o
| \Longueur de cable moteur =~ 300 139
o
7.5
Course + 160 A-A
Plan de montage de référence du corps Course + 140 10 Rainure en T pour la fixation
4x055 nre Réglage de la course (17, o Encoche pour le détecteur
9.5 de prof., prof. de lamage 5.4 N 2 2
T o
3 — X} ] ? B
—v—-@-“" ® @ |j * © o
Centre de montage de la piece /[ f@_# ® @ |1 _é_ © ©
VEn | =1
Réglage de la course all hall- ]
] f ==
i
3 A 3
Origine
En cas dutiisation de B
LECP1. 2 x 4 x Ecrou carré
(80) Course 80 /M4 x0.7
. ™ \
Origine ] *2 [Origine] *! Origine | *2 '\'¢ =
En cas dutiisation de LECP2. En as dutlisation de ilisat ' u
\ LECP1. / En cas d'utilisation de LECP2. < 3 47
(77) Course + 6 77 60
4.5 (Course + 220)
=1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a l'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».
| Montage par le haut | | Montage par la base |
Avec frein Avec frein
LEMHT25LT-CIB-CJ0I0C0] LEMHT25LUT-UIB-CI000010]
N
Longueur de cable moteur ~ 250
65 ﬁ
[e2} — .~
9 L | 3 o 1 g
~— ~ ‘[: ~|
] 65
i P
@
Longueur de cble de frein =~ 400 °© e
Détails de la table
5H9 (55°%%°) prof. 5
| Montage par la base | 4xM5x0.8
Prof. taraudage 9 \~}
LEMHT25LUT-0-00000 . ; =
N 1l ele | © ® I <y
Centre de montage de la piece } N s
Ale ele ©|f ol I ¥[8
1 ° 2558
[ < Heelepd 3
- ] HIEEICES 3
<.: ~| u Dl
~
| @ 5H9 (35°%) prof. 5 44
70
3 80 3
44
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série LEMH/HT

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 4 deux axes WEEILLEEEY

| Montage par le haut |

LEMHT32T--0000
[s2) —
25 - S
poceseooes boooooo f mi - [ 7
4 o
o
7.5
(Course + 270)
(102) Course + 6 102 60
2 /| [ongne” N [origing] 2
Lorsque LECP2 En cas dutiisation de | “[orsque LECP2
est utilisé. LECP1. est utilisé.
(105) Course 105
origne /|
En cas dutilisation de
I N
A—

4xQ9

65

ol
(s}

Longueur de céble moteur = 300

14 de prof., prof. de lamage 8.6

Réglage de la course
Centre de montage de la piece
T

lan de montage de référence du corps

64.4

il N
o :T—WL
o @
| Fo—orror -g——
—e 1.9 I
il ® 0o e
@ i _ A @
e =
/ o l A:>‘ T 1T T g
122] Réglage de la course/ |22 |
Course + 185 12.5

Course + 210

x1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Qrigine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».

| Montage par le haut |

Avec frein
LEMHT32T-0OB-00000
Longueur de céble moteur =~ 250
- 65 -
© I g
— 65
Longueur de céble de frein ~ 400 2
| Montage par la base |
LEMHT32UT-O-00000
=1
45

O

giﬂ )

2 x 4 x Ecrou carré

X M6 x 1

—

|65

A-A

100

13

| Montage par la base |

| (135) ¢
¢
! 'e)
© e : o
°]® oVoe0 "
181

Encoche pour le détecteur

\Rainure en T pour la fixation

Avec frein
LEMHT32UT-OB-0000O
J [TTKE

Centre de montage de la piece

Détails de la table

4 x M8 x 1.25

4 110 4
100 +0.030
63 @ 6H9 (1o ) prof. 8
] % =
U o ofe o]l 8
I i ] ©
= i ©
NS el ° % SSE
o ole e 3"
Hle ele o %? z8
' ' . ©
U ! <~ =
Al ® & ® ©|f © N~
| o S
1 6Ho (2°%°) prot.8

Prof. taraudage 12




Actionneur électrique/Modéle guidé a profil étroit
Modele guidé a profil étroit a un axe/Modeéle a deux axes

Série LEMH/HT

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

Dimensions: Modéle guidé a profil étroit 2 deux axes WEEILLEEEY

 Montage symétrique/Montage par le haut |

LEMHT32LT-O-00000 g0
~
25 3| 25 5 (135) @
20 IS - z 65 o
JRTTPTPTTrrS boooeoo- b
j —— — afo 188 A
|ﬂﬂ 1 8, 3 P & & ©® @ © 5
] 181
o
7.5
Longueur de céble moteur ~ 300
Course + 210 A-A
Plan de montage de référence du corps Course + 185 12.5
" Rainure en T pour la fixation
4%x09 22 Réglage de la course 22 )
® Encoche pour le détecteur
14 de prof., prof. de lamage 8.6 W . A—] . -
e ~ — == Réglage de la course
7 i BRI _neglage ae 1a course
< © 7 e ol e b ;@e‘ﬁ?s@ —r® j
X e . 1 B
3 —~ e &l =
L1 e — f = ‘;@ ®|le & :'V/_;_ o
t o
Centre de montage de la piece / ;@ @ “ ® @ |1 _@_i T
G I ]E
o o

) —

En cas dutilisation de
LECP1.

NIE|

2 x 4 x Ecrou carré

6.5

(105) Course 105 T
Origine] *2 [Origine]*! Origine] *2 QI@'
Lorsque LECP2 Encas dufilsatonde | /| orsque LECP2
est utilisé. LECP1. est utilisé. 4

(102) Course + 6 102 60

4.5

(Course + 270)

x1 [ ] pour I'endroit ou le sens de retour a I'origine a changé. (En cas d'utilisation de LECP1.)
%2 Origine en cas d'utilisation de LECP2. La course mobile est « Course + 6mm ».

| Montage par le haut |
Avec frein

LEMHT32LT-OB-00000

Longueur de céble moteur = 250
o 65 >
< [ 2

!=== 65

\

Longueur de cable de frein =400 2
| Montage par la base |
LEMHT32LUT-C-00000

™
TN |

O

| Montage par la base |

Avec frein

LEMHT32LUT-OB-000O00
i
J T8

> M6 x1

+0.030

Détails de la table

4xM8x1.25 6H9 (3o~ ) prof. 8
Prof. taraudage 12 ol [
H| o= -
= 9 le e @ | k=]
i i < =
Centre de montage de la piece = S
9 p 5 ® @ © % SEIEM
Hl el ' -z ge
= © @0 © -5
L \ ; | S
| ® ©|e® |©| =
Ey
+0.030 C
@ 6H9 (o~ ) prof. 8 63
100
4 110 4
46



série LEMH/HT

Espacement recommandé pour les supports latéraux

Si vous utilisez un actionneur a course longue, prévoyez un support intermédiaire qui
permet d’éviter la fleche du chéssis ou la fleche due aux vibrations et impacts
externes. La distance (L) des supports intermédiaires ne doit pas étre plus
importante que les valeurs indiquées dans le graphique suivant.

m
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% %

W

~ Se

\=

ji

Sem

m
1
&=
Z
%m
7

Ecrous carrés sur la partie
inférieure

[RIOTOO
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(
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- T ]
g
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S LEMHT25
5 10
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0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
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A\ Précaution

1.

Si les surfaces de montage de I'actionneur ne sont pas
mesurées de maniere précise, l'utilisation du support
intermédiaire peut engendrer un fonctionnement médiocre.
Assurez-vous de mettre a niveau la surface de montage
lors du montage de ce dernier. Pour les grandes courses
qui génerent un porte-a-faux de la piéce, I'utilisation d’'un
support intermédiaire est recommandée méme si
'espacement du support respecte les limites admissibles
indiquées dans le graphique. Pour le support intermédiaire,
commandez un support latéral séparément.



Série LEM

Montage du détecteur

Position de montage correcte du détecteur (détection en fin de course)

Pour LEMB

D-M9, D-M9L1IV

D-M9[l W, D-M9L WV [mm]
F Modéle | Taille nominale | A [Plage d'utilisation
LEMB 40 5.5
LEMC 8 3.5
LEMH 2 10 6
1N [ ] LEMHT 34 7
I — — R% LEMB 20 | 55
| ﬁ LEMC 32 4
A i LEMH 8.4 5.5
LEMHT 5.5

| Pour LEMC/H/HT |

Position de montage du moteur : standard

off | =

= ®

Montage du détecteur

La position de montage appropriée a la détection de fin de course (dimension A)
change en fonction de la position de montage du moteur (standard ou symétrique).

Cette plage d'utilisation est une recommandation incluant
une hystérésis, elle n'est pas forcément garantie.

Il peut y avoir de grandes variations (jusqu'a +30 %) en
fonction de I'environnement ambiant.

Position de montage du moteur : symétrique

° 6]
© ®© © © ©
— e ®
1[®, ®_® ©

Série LEMB

Avant de monter un détecteur, veuillez d'abord insérer la fixation de montage
du détecteur dans la rainure. Vérifiez que la fixation de montage du détecteur
est installée dans bon le sens et réinsérez-la si nécessaire. Insérez alors un
détecteur dans sa rainure et faites-le glisser jusqu'a ce qu'il soit positionné
dans la fixation de montage du détecteur.

Apres avoir établi la position de fixation, utilisez un tournevis d’horloger a téte
plate pour serrer la vis de montage du détecteur.

du détecteur
(BMY3-016)

Tournevis d'horloger a téte plate
(Non inclus comme accessoire)

Vis de montage du détecteur
(Inclus comme accessoire)
(M2.5x4L)

*

Utilisez un tournevis d'horloger avec un diameétre de manche de 5a 6 mm
environ pour serrer la vis de I'étrier du détecteur. Serrez également
avec un couple d'environ 0.05 a 0.1 N-m. A titre indicatif, tournez a
environ 90° au-dela du point ou le serrage est le plus sensible.

Réf. de la fixation de montage du détecteur
Alésage compatible [mm] 25 ‘ 32
Réf. de la fixation de montage du détecteur BMY3-016

O

Série LEMC/H/HT

Lors du montage d'un détecteur, insérez-le dans la rainure de montage du
détecteur de l'actionneur comme indiqué ci-dessous. Une fois dans la
position de montage, utilisez un tournevis d'horloger a téte plate pour
serrer la vis de fixation de détecteur fournie.

Tournevis d'horloger a téte plate
(Non inclus comme accessoire)

= Utilisez un tournevis d'horloger de diametre de manche de 5 a 6 mm
pour serrer la vis de fixation du détecteur (fournie avec le détecteur).

Couple de serrage de la vis de montage du détecteur [N-.m]
Modele de détecteur Couple de serrage
D-MoC(V)
D-M9CIW(V)

0.10a0.15

SMC 48



Détecteur statique
Modele a montage direct

D-M9N(V)/D-MOP(V)/D-M9B(V) C €

Consultez le site web SMC pour plus de
renseignements sur les produits se

Caractéristiques du détecteur conformant aux normes internationales.

Fil noyé API : Automate programmable industriel

® Le courant de charge A 2 fils est D-M90J, D-M901V (avec indicateur lumineux)

P s Modéle de détecteur | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
réduit (2.5 a 40 mA). — — ; — : —— , ——
- ] , able flexible en Direction de fa connexion électrique Axial Perpendiculaire Axial Perpendiculaire Axial Perpendiculaire
@ Utilisation d'un cable Type de cable 3 fils 2-fils
standard. Type de sortie NPN | PNP —
Charge admissible Circuit Cl, relais, API Relais 24 VDC, API
Tension d'alimentation 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
e Consommation électrique 10 mA max. —
->
\/ws S Tension d'alimentation 28 VDC max | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
\./ Courant de charge 40 mA max. 254340 mA
Chute de tension interne 0.8 Vmax. a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V max.
Courant de fuite 100 ©A max. a 24 VDC 0.8 mA max.
Indicateur lumineux ON: LED rouge ON
Standard Marquage CE, RoHS

Caractéristiques des cables résistants a I’huile

./ Modéle de détecteur D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
-/ Gaine Dia. ext. [mm] 2.6

Isolant Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) ‘ 2 fils (marron/bleu)

Dia. ext. [mm] 0.88

Surface équivalente [mm 0.15

Conducteur - 4 - ULy
AP L, t Dia. brin [mm] 0.05
recaution Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17
‘ Précautions = Consultez le catalogue des spécifications communes des détecteurs statiques sur notre site web :
Fixez le détecteur a 'aide de la vis installée ww.smc.eu.

sur le corps du détecteur. L'utilisation
d'autres vis que celles fournies implique un
risque d'endommagement du détecteur.

Masse (9]
_—
Modele de détecteur D-M9N(V) | D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
Longueur de 1 m (M) 14 13
cable 3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Dimensions [mm]
D-M9[] D-M9oL1V
[N M25x4 L
™ 4 Vis de blocage rainurée
i —3 -1 =1 o8 ]
. - EEEEE
6 _|Position la plus sensible N ~
" oi
M25x4 L ‘ ©
Vis de bl inuré |
is de blocage rainurée S @ ﬁ
Indicateur lumineux — 2
| | oo 3
2.6 jGE o ﬁu
: i — — % ] Y E
S S — o) «© 9.5
<l @ & 4.6 S
172}
22 Indicateur o™
lumineux .26
49
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Détecteur statique a visualisation bicolore
Modele a montage direct

D-MINW(V)/D-MIPW(V)D-MIBW(V) C €

Consultez le site web SMC pour plus de
renseignements sur les produits se

Caractéristiques du détecteur conformant aux normes internationales.

Fil hoye API : Automate programmable industriel

est e (25 2 40 ). Voo et MGNW DV -4SPW [P WV - MOBM o s
. . n . irection de la connexion électrique Xia erpendiculaire] Xial erpendiculaire] Xial erpendiculaire]
@ Utilisation d'un cable flexible en il P : P il
dard Type de cable 3 fils 2-fils
standard. et s L, Type de sortie NPN | PNP —
® La plage d'utilisation appropriee Charge admissible Circuit CI, relais, API Relais 24 VDC, API
peut étre déterminée par la Tension d'alimentation 5,12, 24 VDC (4.5 2 28 V) —
couleur de la visualisation. Consommation électrique 10 mA max. —
(Rouge — Vert < Rouge) Tension d'alimentation 28 VDC max | — 24 VDC (10 & 28 VDC)
Courant de charge 40 mA max. 25a40mA
- N Chute de tension interne 0.8 Vmax.a 10 mA (2 V max. & 40 mA) 4V max.
% — Courant de fuite 100 pA max. a 24 VDC 0.8 mA max.
\/ Indicateur Plage d'utilisation --------.- LED rouge activée.
- lumineux Plage d'utilisation correcte -« LED verte activée.
. Standard Marquage CE, RoHS
// Caractéristiques des cables résistants a I’huile
e . Modeéle de détecteur D-MONW(V D-M9PW(V D-M9BW(V
APrécaution : . U Ul v)
- . Gaine Dia. ext. [mm] 2.6
‘ Précautions I Nombre de fils 3 fils (marron/bleu/noir) | 2 fils (marron/bleu)
Fixez le détecteur a I'aide de la vis installée elel Dia, ext. [ 0.88
surle corps du détecteur. L'gtiligatio_n Surface équivalente [ 015
d'autres vis que celles fournies implique un Conducteur ——
. , . Dia. brin [mm] 0.05
risque d'endommagement du détecteur. - —
Rayon de courbure min. [mm] (valeurs de référence) 17
= Consultez le catalogue des spécifications communes des détecteurs statiques sur notre site web :
Ww.Smc.eu.
Masse ¢
Modele de détecteur D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
Longueur de 1 m (M) 14 13
cable 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensions (mm]
D-MoCIW D-MoCIwV
M2.5x4 L
g 4 Vis de blocage rainurée
7—1—0 + ]
- i_) { f =T 2.8 CZEE*%'E
6 _|Position la plus sensible N ~
[aV]
M2.5x 4L ©
Vis de blocage rainurée b @ ﬁ
Indicateur lumineux | % ﬁ
26 | @ 0
- } =
(8} o
_ sy ol R
< « a 4.6 s
Qi B
22 . o| ™
Indicateur o 26
lumineux :

ZS\VC %0
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Série LEM

Précautions spécifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous a la page annexe pour
connaitre les consignes de sécurité et les précautions relatives a l'actionneur
électrique du manuel d'utilisation.

|

Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

Conception |

|

Manipulation \

A Précaution

1. Ne pas appliquer une charge supérieure aux limites spécifiées.

Sélectionnez un actionneur approprié en fonction de la charge et
du moment admissible. Si une charge supérieure aux limites de
spécification est appliquée au guide, des effets indésirables tels
que la génération d'un jeu dans le guide, une précision réduite ou
une durée de vie réduite du produit peuvent se produire.

2. N'augmentez pas la vitesse au-dela des limites spécifiées.

Sélectionnez un actionneur approprié en fonction de la relation entre
la « vitesse-charge » et la « charge-accélération/décélération ». Si le
produit est utilisé en dehors des limites spécifiées, des effets
indésirables tels que la génération de bruit, une précision réduite ou
une durée de vie réduite du produit peuvent se produire.

3. N'utilisez pas le produit dans des applications ou il peut

subir une force externe ou un impact excessif(-ve).
Cela risque de provoquer un dysfonctionnement.

4. Lorsqu'une force externe doit étre appliquée a la table, il

est nécessaire d'ajouter la force externe a la charge
comme charge totale supportée lors du choix de la taille.
Lorsqu'un conduit de cables ou un tube mobile flexible est fixé en paralléle
a l'actionneur, il est nécessaire d'ajouter le frottement a la charge en tant
que charge totale supportée lors du choix de la taille, également.

5. La valeur de la résistance de I'équipement raccordé doit se situer

dans la limite de la valeur de la résistance externe autorisée.

6. Lorsque le produit effectue des cycles répétés avec

des courses partielles (voir le tableau ci-dessous),
faites-le fonctionner avec une course compléete au
moins une fois toutes les quelques dizaines de cycles.

Dans le cas contraire, le produit risque de manquer de lubrification.

Modeéle Course partielle
LEMB25 45 mm max.
LEMB32 45 mm max.
LEMC25 30 mm max.
LEMC32 40 mm max.
LEMH25 20 mm max.
LEMH32 25 mm max.
LEMHT25 20 mm max.
LEMHT32 25 mm max.

] Manipulation
/A\Précaution

1. 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 s'allume.
Valeur initiale : Réglée a [1] min.

2. Ne laissez jamais la table entrer en collision avec I'extrémité de

course, sauf pendant le retour a la position d'origine. (Sauf
lorsque le controleur LECP2 est utilisé.)
La butée interne peut étre cassée.

e X

3. La force de déplacement doit étre la valeur initiale.

Si la force de déplacement est réglée en dessous de la valeur ini-
tiale, cela peut entrainer la génération d'une alarme.

4. La vitesse réelle de cet actionneur est affectée par la charge.

Consultez la section du catalogue consacrée a la sélection des modéles.

5. Ne pas appliquer de charge, d'impact ou de résistance en

51

plus de la charge transférée pendant le retour a I'origine.
Une force supplémentaire entrainera le déplacement de la position
d'origine puisqu'elle est basée sur le couple moteur détecté.

~
Z
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6. Ne pas bosseler, rayer ou endommager le corps ou les

surfaces de montage de la table.
Cela peut entrainer une irrégularité de la surface de montage, un jeu
dans le guide ou une augmentation de la résistance au glissement.

7. N'appliquez pas un impact fort ou un moment excessif

pendant le montage d'une piéce.
Si une force externe excessive est appliquée sur le moment autorisé, le guide risque
d'avoir du jeu et d'entrainer une augmentation de la résistance au glissement.

8. Fournir une surface plane pour l'installation de I'actionneur. Le de-

gré de planéité de la surface doit étre déterminé par I'exigence de
précision de la machine, ou sa précision correspondante.

Le degré de planéité de la surface pour linstallation de I'actionneur doit
étre de 0.05 mm/200 mm. Le degré de planéité de la surface pour le mon-
tage d'une piece doit étre de 0.05 mm (LEMB), 0.02 mm (LEMC/H/HT).

9. Lors du montage du produit, assurez un diamétre de

10.

11.

courbure de 40 mm min. pour le cable.

Ne laissez pas une piéce entrer en collision avec la table pendant
I'opération de positionnement ou dans la plage de positionnement.

Lors du montage du produit, utilisez des vis de longueur
adéquate et serrez-les avec un couple de serrage suffisant.
Un serrage des vis avec un couple supérieur a celui recommandé peut en-
trainer un dysfonctionnement, tandis qu'un serrage avec un couple inférieur
peut entrainer le déplacement de la position de montage ou, dans des condi-
tions extrémes, 'actionneur peut se détacher de sa position de montage.

Corps fixé  \ogsle LEMB
gA
® 11
1 i
- \ =]
I T ]
Modeéle LEMC/H/HT
gA
T 1 LH ﬂ l 4
N == : e
- T ]

Modele | Taille de la vis| Couple de serrage max. [Nm] | @ A [mm] | L [mm]
LEMBO M5 3 5.5 24.5
LEMC25
LEMH25 M3 0.6 3.4 23.7
LEMC32
LEMH32 M5 3 5.5 30.1
LEMHT25 M5 3 5.5 21.6
LEMHT32 M8 12.5 9 26.9

Piece fixée Modéle LEMB  Modéle LEMC/H/HT
- |
53 [

Modéle  |Taille de la vis| Couple de serrage max. [N-m] | L (Prof. de vissage max.) [mm]
LEMBOI M5 x 0.8 3 8
LEMC25
LEMH25 M4 x 0.5 15 7
LEMC32
LEMH32 M5 x 0.8 3 9
LEMHT25 M5 x 0.8 3 9
LEMHT32 M8 x 1.25 125 12

Pour éviter que les vis de maintien de la piece ne touchent le corps, utilisez des vis dont la
longueur est inférieure de 0.5 mm min. a la profondeur maximale de vissage. Si des vis lon-
qgues sont utilisées, elles risquent de toucher le corps et de provoquer un dysfonctionnement.

SVC



Série LEM

Précautions spécifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant utilisation. Reportez-vous a la page annexe pour
connaitre les consignes de sécurité et les précautions relatives a l'actionneur
électrique du manuel d'utilisation.

Vous pouvez les télécharger sur notre site Web : http://www.smc.eu

] Manipulation \
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12. Ne pas utiliser en fixant la table et en déplacant le
corps de l'actionneur.

13. L'acctionneur a entrainement par courroie ne peut pas
étre utilisé pour des applications verticales.

14. Vérifiez les spécifications pour la vitesse minimale de
chaque actionneur.
Le non-respect de cette consigne peut entrainer des
dysfonctionnements inattendus tels que des cognements.

15. Dans le cas de I'actionneur a entrainement par courroie,
des vibrations peuvent se produire pendant le
fonctionnement a des vitesses comprises dans les
caractéristiques techniques de I'actionneur en raison des
conditions de fonctionnement. Modifiez le réglage de la
vitesse a une vitesse qui ne provoque pas de vibrations.

16 Un bruit a haute fréquence sera généré pendant la
décélération en fonction des conditions de fonctionnement.
Il s'agit d'un bruit généré lors du traitement de la puissance
régénérative. Ce n'est pas une panne.

17 En cas d'utilisation d'un actionneur avec une course
plus longue, prévoyez un support intermédiaire.
Lors de I'utilisation d'un actionneur avec une course plus longue,
prévoyez un support intermédiaire pour éviter la déviation du cadre
ou la déviation causée par les vibrations ou les impacts externes.

18 Montage et démontage de I'unité d'entrainement
Pour retirer I'unité d'entrainement, retirez les 6 vis du bouchon de
retenue de l'unité d'entrainement et retirez le guide de l'unité de
guidage. Pour installer I'unité d'entrainement, insérez son curseur
dans la table de glissement de I'unité de guidage et serrez les 2 vis
de la partie de connexion, puis serrez également les 4 vis du
bouchon de retenue. Serrez fermement les vis du bouchon de
retenue, car si elles se desserrent, des problémes peuvent
survenir, tels que des dommages ou un dysfonctionnement.

PO

19. Montage de la piéce
Lors du montage d'une piéce magnétique, laissez un espace de
5 mm min. entre le détecteur et la piéce. Sinon, la force
magnétique a l'intérieur de l'actionneur peut étre perdue, ce qui
entraine un dysfonctionnement du détecteur.

Piece

/ Vg
jo O

Détecteur

5 mm min.

O
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Pour le modéle ou la graisse est appliquée sur la bande
de protection contre la poussiére pour le glissement,
lorsque vous essuyez la graisse pour enlever les corps
étrangers, etc., assurez-vous de réappliquer de la
graisse par la suite.

N'appliquez pas de force externe sur la bande de
protection contre la poussiére.
Notamment pendant le transport

|

Entretien

/A Attention

Fréquence d'entretien

Effectuez la maintenance conformément au tableau ci-dessous.

Fréquence Vérification de [apparence|  Contrdle inteme | Vérification de la courroie

Inspection avant

l'utilisation quotidienne © - -

Inspection tous les
6 mois/1000 km/ O O O
5 millions de cycles*!

*1

Sélectionnez ce qui vient en premier.

Eléments pour le contréle de I'apparence visuelle

1. Vis de réglage desserrées, quantité anormale de saleté, etc.

2. Contréle des dommages visibles, Controle de la jonction des
cables

3. Vibration, Bruit

Eléments pour le contréle interne
1. Etat du lubrifiant sur les pieces mobiles
2. Jeu libre ou mécanique dans les parties fixes ou les vis de fixation

Eléments pour la vérification de la courroie
Arrétez immédiatement le fonctionnement et remplacez la courroie
si I'un des cas suivants se produit. En outre, assurez-vous que
votre environnement et vos conditions de fonctionnement
répondent aux exigences spécifiées pour le produit.

a. La toile en forme de dent est usée
La fibre de la toile devient « pelucheuse », le caoutchouc est
enlevé et la fibre prend une couleur blanche. Les lignes de la
fibre deviennent tres floues

b. Décollage ou usure du c6té de la courroie
Le bord de la courroie devient rond et effiloché, avec des fils qui
commencent a sortir.

c. La courroie est partiellement coupée
La courroie est partiellement coupée, des corps étrangers pris
dans les dents d'autres pieces causent des dommages.

d. Une ligne verticale est visible sur les dents de la courroie
Défaut qui se produit lorsque la courroie passe sur la bride

e. L'arriére en caoutchouc de la courroie est ramolli et collant.
f. Des fissures a l'arriére de la courroie sont visibles

Vous verrez ci-dessous les valeurs admissibles de
I'accélération réglée par rapport aux charges.
Réglez I'accélération dans la plage admissible.

sMC %2



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 est ignoré, pourrait entrainer des blessures mineures ou

1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Regles générales
relatives aux systemes.
ISO 44183 : Fluides hydrauliques — Regles générales

peu graves. relatives aux systemes.
Attention indique un risque potentiel de niveau moyen qui, |IEC 60204-1 : Sécurité d.es mach\'nes - ll\/latériel électrique
A Attention: s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des blessures des machines. (1ére partie :
graves recommandations générales)
' ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels -
A Danaer: Danger indique un risque potentiel de niveau fort qui, s'il est Sécurité.
ger: 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 |Imltatlve de res ponsabi | Ité/

4,

/\ 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 caractere 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
systéme.

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.

. 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.

. Equipement pouvant avoir des effets néfastes sur I'nhnomme, 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
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. 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.

Si vous avez l'intention d'utiliser ce produit dans d'autres industries, veuillez
consulter SMC au préalable et remplacer certaines spécifications ou échanger
un contrat au besoin.

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

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 premiére
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
piéces 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 consommable, elle est donc garantie
pendant un an a compter de sa date de livraison.

Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne
prend pas en charge I'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 congus pour étre des
instruments de métrologie légale.

Les instruments de mesure fabriqués ou vendus par SMC
n'‘ont pas été approuvés dans le cadre de tests types
propres a la réglementation de chaque pays en matiere de
métrologie (mesure).

Par conséquent les produits SMC ne peuvent étre utilisés
dans ce cadre 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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