€-Actuator Novita

Controllore integrato

Senza stelo/Con stelo CeEs
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

L ER [ [T ] (B ingombri ridotti

con il controllore integrato

proprio come un‘apparecchiatura pneumatica!

Manodopera ridotta

L - Modalita elettrovalvola monostabile - Programmazione semplificata
2 posizioni di arresto RTATERTT RS R AT ~Tempi di regolazione ridoft
Emissioni di CO2

ICommutazione della modalita di controllo a"'an no: Max. riduzione
del 59 % (Confronto interno SMC) P-4

3 posizioni di arresto ERIVLLEHERTNIGRITE 5.8 kg-COse/anno (14.1)

+ | valori numerici variano a seconda delle
condizioni operative.

Disponibile impostazione
della durata del ciclo

Estremita
l origine

Senza stelo
Taglia: 25, 32, 40
serie EQFS[H

- )
SO (P
SO e

SN e
Estremita | 5 :
opposta 3

SN

e

Serie EQFSUH/EQYUH 2 S\VC

CAT.EUS100-154A-IT

Con stelo
Taglia: 25, 32
serie EQY[H




€-Actuator Controllore integrato, senza stelo/con stelo Serie EQFSLIH/EQYLIH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Impostazione semplificata per un utilizzo immediato.

Due pQS|Z|on| d| arresto senza necessité d| programmazione Per la modalita elettrovalvola monostabile (2 posizioni)/

elettrovalvola bistabile (2 posizioni)

Tutto configurabile in un'unica schermata.
Bastano solo 2 passaggi! ﬂ

Estremita
origine

= |n caso di utilizzo in modalita elettrovalvola monostabile,
& necessario modificare la modalita di funzionamento.

Selezionare la modalita di funzionamento.

Modalita elettrovalvola bistabile =

Bistabile (2 posizioni) Aprire menu a tendina

Impostare la velocita, I'accelerazione e la decelerazione.

Condizioni operative + In questi grafici, il tempo di assestamento non & incluso.
Position Position
® Numeric settings @ Numeric seftings
Pushing Pushing

S Speedimmis oAccel[mmn‘s’l Speedimmisi|
30004 300 3000+ 3005

EST. cycle time EST. cycle time
_ 143 [s] _ 143 [s]
£ €
E 300 E 300 -
3 @ 2) = @ £
& 150 2 1m0
L Times] L Times]

Impostazione . . N o0 x . 0 q
Il funzionamento di prova e possibile subito dopo l'impostazione.

Drive test
Senvo | on J

Lock force off K

Basta premere il tasto avanti/indietro.
(=]

Option setup

C_&

/A Precauzione

La posizione di arresto pud essere
modificata. Per I'utilizzo in posizioni
diverse da quella predefinita,
consultare il manuale operativo.
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e-Actuator Controllore integrato, senza stelo/con stelo Serie EQFSCIH/EQYIH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Facilita di impostazione della posizione intermedia

3 posizioni di arresto senza necessita di programmazione  Perla modaita con centichiusi (3 posizioni)

Tutto configurabile in un'unica schermata.
Bastano solo 3 passaggi! d

Selezionare la modalita di funzionamento.

Modalita centri chiusi v
3 posizioni (centri chiusi) {5 Aprire menu a tendina

Impostare la posizione del punto intermedio.

Configurazione della posizione

® Jog Inching
4 ﬂ"% ; = I Position 0.00 mm < >
Move speed . 300mm/s
% Midpoint[mm] : :
{ Get Posn

Impostare la velocita, I'accelerazione e la decelerazione.

Condizioni operative = In questi grafici, il tempo di assestamento non & incluso.
Position Position Position
@ Numeric setings @ Numeric settings @ Numeric settings
Pushing Pushing
D ccelimmis | Speedimm/si] 2 Dec . 95 peedimmisi| 2 Decelimmis? mﬂﬁq JSpeedimmisi| 2Dece ]
30002 3001 3000124 30001 300424 30002 30001 300f& 3000F&
EST. cycle time EST. cycle time EST. cycle time EST. cycle time
— 143 [s] _ 143 [s] . 0.77 [s] 0.77 [s]
% £ E
£ 300 £ 300 % 300 300
H 2 2 H
2 150 ® 2 150 @ 2 150 150
0° Timels] o< Timels] - Time[s] i Time[s]
Origin to midpoint Opp. end to midpoint

Il funzionamento di prova e possibile subito dopo l'impostazione.

Drive test

Servo | onJ
Lock force off | on ]

Basta premere il tasto avanti/indietro.
(=)

Option setup

( #* )
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€-Actuator Controllore integrato, senza stelo/con stelo Serie EQFSLIH/EQYLIH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Anche la durata del ciclo & facilmente configurabile.

L a d u rat a d el C i cl o) pu (‘) Per modalita elettrovalvola monostabile (2 posizioni)/elettrovalvola bistabile (2 posizioni)
essere impostata =

in tutte le modalita di controllo. j ——————

Velocita in avanti e indietro, impostazione temporanea di accelerazione/decelerazione

Condizioni operative

To opposite end To origin end + In questi grafici, il tempo di assestamento non & incluso.

= Le condizioni operative fino a un punto intermedio non
Position Position corrispondono all'impostazione della durata del ciclo.
Numeric seftings @ Cycle time sefting

= Per il funzionamento in spinta non & possibile impostare
la durata del ciclo.

Numeric seftings @) Cycle ime sefting

T ) )
30002 3005 3000 3

3000 2 3000 5

EST. cvcle time ’ EST. cvcle time
_ 14315 _ 1431
z z
£ 300 £ 300
& (D] & @
2 130~ 2 1oy -
o’ Timel[s] 0 Time(s]

Eseguire un solo ciclo e controllare il grafico.

Drive test ——
Servo | ON J
Lock force off | ON J

[ > ]

Pulsante per un ciclo

Visualizzazione
del grafico

Verde: velocita attuale
Blu: forza attuale
Arancione: posizione attuale

Impostazione oo - -
Regolabile in base alla durata del ciclo

Condizioni operative

: " # In questi grafici, il tempo di assestamento non & incluso.
To opposite end To origin end q 9 ’ P

Position Position

MNumeric settmgs L ) Cyc\e time sethng Numeric seﬁings [ ] Cy:le time saﬂing

(1) . (1) 3 )y .
1= speedimmis|™ b . 1< speedimmis
3000 2 3002 3000 4 30002 300:1]|

3000 <

EST. cvcle time ! EST. cvcle time
_ 1.43} _ 1.434%
t %
£ 300 £ 300
- - 2 @ (a
% 1so{f @ 2 150 @ i .

A\ Precauzione
0¢ Timel[s] o Time[s]

La posizione di arresto puo essere
modificata. Per I'utilizzo in posizioni
diverse da quella predefinita,
consultare il manuale operativo.
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e-Actuator Controllore integrato, senza stelo/con stelo Serie EQFSCIH/EQYUIH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Emissioni annuali di CO: ridotte fino al 59 % grazie all'ottimizzazione del controllo del motore (Confronto interno SMC)

16 Condizioni | ® Senza stelo, Taglia 32 ® \elocita: 50 mm/s
14 operative | ® Accelerazione/Decelerazione: 3000 mm/s? @ Rapporto di utilizzazione: 20 %

Carico 45 kg 600 mm
S

[, |

Motore /
\

LEFS32EA C e-Actuator Unita di traslazione / \ Attuatore
N

Emissioni di CO, [kg-CO2e/anno]

OVitg EQFS32HA

# | valori numerici variano a seconda delle condizioni operative.

| led indicano le condizioni operative Maggiore robustezza grazie ai connettori metallici

PWRIEEE:

Si accende durante il normale
funzionamento dopo l'accensione

L) Rosso k

Si accende quando si genera
un allarme

e Arancione R

Si accende quando si verifica
una condizione di sovraccarico

Connettore con cavo
di comunicazione

= - § % 2 Connettore
‘ ‘ /0 digitali

Connettore di
alimentazione elettrica

S
=" &5y L
&

-

Riavvio facilitato dopo il
ripristino dell'alimentazione

Le informazioni sulla posizione
vengono mantenute dall’encoder
anche quando l'alimentazione
elettrica é disattivata. Una volta
ripristinata I'alimentazione, non &
necessario ritornare alla
posizione di origine.

Non richiede 'uso di batterie.
Manutenzione ridotta

Non vengono utilizzate batterie per memorizzare
le informazioni sulla posizione. Pertanto, non &
necessario avere batterie di riserva o sostituire
quelle scariche.

Sensore allo stato solido con LED bicolore (Compatibile con la serie D-M9L])
E possibile eseguire un'impostazione precisa della

posizione di montaggio senza errori. ON
Campo d'esercizio _ -OFF
Si accende un indicatore oo e P P
. = r ‘Rosso: Verde :Rosso.
.quand.o.3| trqva nel -\»»“)" - D B B # | sensori devono essere ordinati separatamente.
campo di esercizio ottimale. > Campo di esercizio ottimale Per maggiori informazioni, consultare il Catalogo Web.

Per il tipo senza stelo Per il tipo con stelo

Consente il rilevamento della posizione Per il controllo del limite e del .
dell'unita di traslazione durante tutta la N segnale intermedio

corsa / - /

> — — ? /

\-l/ Sensore

\



e-Actuator Controllore integrato, senza stelo/con stelo Serie EQFSCIH/EQYLIH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

EQFS[H
Serie
T
T 6l e In linea: Vite a ricircolo di sfere - In linea: Vite a ricircolo di sfere
p Parallelo: Vite a ricircolo di sfere + Cinghia Parallelo: Vite a ricircolo di sfere + Cinghia
Max. velocita*! [mm/s] 1200 900
Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02 +0.02
Motore di aziona- | Encoder assoluto senza batteria ° PY
mento (Motore passo-passo 24 VDC)
Alimentazione elettrica | 24VDC =10 %
Ingresso digitale: 3 ingressi
SR MY Uscita digitale: 4 uscite
Modalita operativa Operazione di posizionamento . Oper_azmr_ue di posmqqamento_ )
Funzionamento in spinta (esclusi il punto intermedio)
25 [ J [ J
Taglia 32 [} [ J
40 [ J —
Max. carico [kg] 25 40 (15) 70 (30)
| valoritra parentesi si feriscono|  Taglia | 32 68 (20) 100 (46)
al montaggio Verticale 40 80 (40) —
Max. forza di spinta Tagia 25 — 452
N] 32 — 707
Max. corsa [mm] | 1200 | 500
Montaggio del sensore | [ J | [

+1 | valori numerici variano a seconda del tipo di attuatore, del carico, della velocita e delle specifiche.
Contattare SMC per ulteriori dettagli

Configurazione del sistema / I/O per scopi generici

Cavo di alimentazione*1
JX-CDLI-E-[1-S

24 Alimentazione VDC per azionamento |

Attuatore

elettrico PLC

Cavo /O digitali*?
JX-CIC-E-[J-S

Cavo di comunicazione*1
JX-CTLI-E
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e-Actuator

[ Facile da usare ] Controllore integrato

Senza stelo serie EQFS[ 1H D

oY= =40 ) aT=Xe (=] M a 010 o (=) | [0 NSRS p. 9
(0760 1011 [To) (0 |12 7= VATo ) 2 1= NSRRI p. 16
SPECIHICNE - i p. 17
(07015111074 [0) 8 1= TEPUTETETT RPN p. 19
DT aT= = L0 o] E PO PUSUUTORRNY p. 20
Con stelo serie EQYLIH D
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)
Selezione del MOGEIO <o e p. 33
COICH i OFINAZIONE -ttt p. 38
SPECIICNE i p. 39
OB TUZION G  c oo p. 41
D a1z <1 l0 ) o | TSR PPIN p. 42
Y o]y =T fo [fo X = IEY=T T o OO PSP p. 26, 46
Sensore allo stato solido, Sensore allo stato solido normalmente chiuso, Sensore allo stato solido con LED bicolore ...... p. 27,47
SPECIfiChe IEHIHCNE E-ACIUBLON ..o p. 52
ESEMPI di CADIAGGIO -+ttt p. 53
Impostazione dei dati di fUNZIONAMENTO -.ovovorvii i p. 54
OIPZION et p. 55
Precauzioni specifiche del prodotto/SENZa STEIO .o .voviiiiiiiiiii p. 30
Precauzioni specifiche del prodotto/Con STEIO . oo p. 50
Precauzioni specifiche del prodotto/Encoder assoluto senza batteria ........ccoooevoiiiiiiicc p. 56

O
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€-Actuator

(Facile da usare JControllore integrato/Senza stelo

Serie EQFS[1H [ 0.9

P

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

O
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©-Actuator (Facite da usare ] Controllore integrato
Serie E QFS |:| H Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Selezione del modello

Procedura di selezione

Controllare Controllare ’ Controllare il
carico-velocita. la durata del ciclo. momento ammissibile.

Esempio di selezione

Condizioni [ Peso del 10 [k Condizioni di io del ‘ ®0
. [ ] . [ ] .
operative eso del pezzo: 10 [kg] ondizioni di montaggio del pezzo: N E‘an‘zsA‘ |
e Velocita: 300 [mm/s] w _ b ol ol 2| 3000 mm/s?
. . 3 250
e Accelerazione/Decelerazione: 10000 [mm/s?] g -; ° N
- 20.0 E
eCorsa: 200 [mm] ' ) ] 8 1(?0':)?)2:1%?52 AN
= 150
e Direzione di montaggio: orizzontale verso l'alto I ] 8 \ BN
\ J 10.0 N S
\ 1
50 1
ZELLRE Controllare carico-velocita. <Grafico carico—-velocita> (da pag. 10 a pag. 12) o -
Selezionare una serie in base al peso del pezzo e alla velocita facendo riferimento al "0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
grafico velocita-carico. Velocita: V [mm/s]
Esempio di selezione) Puo essere temporaneamente selezionato il modello <Grafico velocita—carico>
EQFS25HA-200 sulla base del grafico mostrato a destra. (EQFS25HA/Encoder assoluto
. senza batteria
Controllare la durata del ciclo. )
Calcolare la durata del ciclo usando il Esempio di calcolo) L
seguente metodo di calcolo. Da T1 a T4 si pud eseguire il calcolo come @ -
Durata del ciclo: segue. £ al / a2
E possibile ottenere T dalla seguente equazione. > / o \
T1 =V/a1 =300/10000 = 0.03 [s], B
T=T1+T2+T3+T4[s]| S
) ) T3 = V/a2 = 300/10000 = 0.03 [s] o] N
®T1: Tempo di accelerazione e T3: T L-05-V-(T1+T3) >
Tempo di decelerazione si possono 2= Vv T1 T2 T3 |T4
calcolare dalla seguente equazione. 200 - 0.5 - 300 - (0.03 + 0.03)
T =V | | T3 = Va2 ‘ = 300 L : Corsa [mm] -+ (Condizione operative)
= Vial [s] = Via2[s] =0.64[s] V : Velocita [mmy/s] - (Condizione operative)
*T2: e possibile calcolare la velocita a1: Accelerazione [mm/s?] - (Condizione operative)
costante dalla seguente equazione. T4 =0.15s] a2: Decelerazione [mm/s? -~ (Condizione operative)
1o L=05-V: (T1 + T3)[s] _ ) T1: Tempo di accelerazione [s]
\Y Il tempo del ciclo puo essere calcolato Tempo trascorso fino al raggiungimento
. ) come segue. ita i
*T4: Il tempo di assestamento varia a seconda T ?I'Z —— To: ?rilivio\fg; Ic;nitgoizfgante [s]
delle condizioni, come i tipi di motore, il carico | = 11+ T2+ T3+ -Temr?o durante il quale Fattuatore
iz i i di noSizi =0.03+0.64 + 0.03 + 0.15
ela posame .del punh di posizionamento. . 088 funziona a velocita costante
Valore di riferimento per tempo di ~ =0.85[s] T3: Tempo di decelerazione [s]
assestamento: 0.15 s max. Tempo trascorso dall'inizio dell'arresto
Per questo calcolo viene utilizzato il del funzionamento a velocita costante
seguente valore. T4: Tempo di assestamento [s]
Tempo trascorso fino al
T4=0.15[s] completamento del posizionamento
Controllare il momento statico. <Momento dinamico ammissibile> (pagina 12) 1000
. . s H
<Momento dinamico ammissibile> (pagine 13 ¢ 14) = it \
Confermare che il momento che si applica all’attuatore si trovi nel campo ammissibile E 800 'l \ 1000 mm/2
per le condizioni statiche e dinamiche. ; 600 [ if: \ a‘uu‘mmSZ\
Mep g Y| I8 000 mmse
S 4004 1‘000‘ ‘/2
= L | 110000 mms
m 2 TN
L3 @ 200 = K" >
Y 0 F~F=fho
B:‘ 0 5 10 15 20 25 30 35 40
Carico [kg]

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, si deve selezionare il modello EQFS25A-200.
9 ZSMC



Grafico velocita—carico (guida)

€-Actuator

Selezione del modello Serie E QF S DH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

EQFS25[ [HH/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale/ Passo 20

Verticale/ Passo 20

LN ep— [E— 1 T 2.5
14 T~ ST 3000 mm/s? — 5 ‘
3 12 <] 2 I 3000 mm/s?
S 10 ~~s = 15 = "/~ =
. 8 O ~L -
Q ~
.% 6 ‘\ -§ 1 \\_
© Z 10000 mm/s? o 0.5 5000 mm/s2
\
0
0O 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS25[ [HA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 12 Verticale/ Passo 12
35 ‘ 9 |
30 3000 mm/s2 8 ‘
R s s e SEEE LT 10 5 Zs 3000 mm/s2
= ~
> 20 S 2 5 el
g 15 Se g 4 BT
= ~ T ~ -
8 10 Tl = ~ o 3 =~ ~ -
5 10000 mm/s2 N : ? 5000 mm/s2
1 \ \
0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 OO 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS25 |[HB/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 6 Verticale/ Passo 6
70 25
. 60 = 20
2 50 3000 mm/s? =,
z 40 (S ER
. ~
8 %0 9 S 4 SN 3000 mm/s2___|
E 20 ~\ © \
(&) S © 5 \_‘
10 10000 mm/s? 1 5000 mm/s?
0 ‘ | 0 ‘
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS25 [HC/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 3 Verticale/ Passo 3
120 40
100 = gg
2 g0 = o
2 2 3000 mm/s?
5 60 3000 mm/s2 g 20
= 5 15 S E——
8 % S 10 = ¥
20 10000 mm/s2 5 5000 mm/s2 \
0 | 0 ‘ \
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
10
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€-Actuator
Serie EQFS[H
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Grafico velocita—carico (guida)

EQFS32[ |[HH/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale/ Passo 24

Verticale/ Passo 24

45 ‘ 5 T
40 = 4.5 1/s2
< 3000 mm/s? _ " 3000 mn -
— 35 = =) ~
2 30 — - 2 35 <
z 25 R 2,3 . o <.
9 20 SIS 8 5 5000 mm/s 3
o ~ = 2 ~
& 15 S S 15 N
© 10 10000 mm/s R 1 Rs
5 ‘ 0.5 .
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS32[ [HA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 16 Verticale/ Passo 6
60 I I 15
55 i i
50 < _
el ig ~o 3000 mm/s? 2 10
— ‘( = \h. 3000 ||||||l'a°
= 5 S % \.4
8 25 BNTS o So
s 20 ~ g 5 Sa
8 15 > ~ o ‘ 2 SO L
1g 10000 mm/s? ~< 5‘000 mm‘/s RSsed
\ \ = o >
% 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS32[ JHB/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 8 Verticale/ Passo 8
100 30
90
— 80 = 25
L2 70 E=====5 ===~ 3000 mm/s2 = 20
60 ~ =
= 50 =<, g 15 —
8 40 S~ g N 3000 mm/s?
= oS~ Sso s 10 \
S 50 o~ s o
20 ~ = 5 5000 mm/s? '~g.§=
10000 mm/s? S~ S S
18 | I 1 0 ‘ ‘ \*.
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS32[ [HC/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 4 Verticale/ Passo 4
100 | | 50
90 45
80 3000 mm/s2 —. 40
e S e e e S SR g 35 —
; 60 - = 30 3000 mm/s
5 50 g 25
£ 40 10000 mm/s = 20 <=1
& a0 8 15
20 10 5000 mm/s?
10 5 i
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
11
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Grafico velocita—carico (guida)

€-Actuator

Selezione del modello Serie E QF S DH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

EQFS40LHH/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere

Orizzontale/ Passo 30

Verticale/ Passo 30

28 I I 5 I I
26 S T T -
22 < 3000 mm/s? A s 3000 mm/s2
P 20 S 2
= 18 -~ \
= 16 Seg s 3 \
~ 14 ~s g /\‘
g 12 ~< 2 o 2 N
2 1o ~ S 5000 mm/s
8 8 RS S ; \
6 — ~
4 10(1)00 mm.’sr e ——~ . o
[¢]
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS40[IHA/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 20 Verticale/ Passo 20
70 5 2
60 . B 4.i Koo 3000 mm/s
B 50 S 2 35 s
; 40 ~\~~ 3000 mm/s? % 5 g ~N
g 30 DA 5 ; é 5000 mm/s2 \
T 20 B o 1.
° 10 ‘\ ~~“~ 1
o 10000 mm/s? —~s 0-3
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS40[IHB/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 10 Verticale/ Passo 10
80 ‘ 30 ‘
....... -
70 =
= 60 " *~ 3000 mmis? 7 2 . |
2 < = 5 S 3000 mm/s?
z % T~ = ~\/
5 40 ~ S g 15 N
S 30 g S 2 Q
@ T ~ S 10 -
© 20 = = ° 5000 mm/s? —y
~
10 10000 mmi?\‘ > 5 "““‘ € ~S=_
0 ‘ 0 ="
0 100 200 300 400 500 600 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
EQFS40[JHC/Trasmissione a vite a ricircolo di sfere
Orizzontale/ Passo 5 Verticale/ Passo 5
90 T 45
80 -«3000 mllll’a’ 40
— 70 S = 35
S N\ N 2 AN
2 60 < = 30
50 \ > = 25 \
; /\ S Q \
8 40 10000 l|||||l'ao ‘\ ‘~ 8 20
5 30 N\ S~ 8 15 3000 mm/s2
(@] -~
fg O i 12 5000 mm/s? S
! \
0 0 50 100 150 200 250 0 0 50 100 150 200 250
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
Momento statico ammissibile™’
IN-m] 1 || momento statico ammissibile & la quantita di
Modello Taglia Mp My Mr momento statico che pud essere applicato all'attua-
25 27.0 27.0 52.0 tsorelquagdtct) e fermo. o8 ur i et
e il prodotto & esposto a urti o carichi ripetuti,
EQFSLH 32 46.0 46.0 101.0 assicurarsi di adottare misure di sicurezza adeguate
40 110.0 110.0 207.0 durante I'uso.

O
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€-Actuator
Serie EQFS[H
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

# Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile (unita guida) quando il bari-
centro del carico sporge in una direzione.

Momento dinamico ammissibile

Accelerazione 1000 mm/s? — —=3000 mm/s2  =reeeees 5000 mm/s2  —-—-— 10000 mm/s?
o Direzi q I q
c | Direzione di sporgenza del carico Modello
E |m : Carico [kg]
‘= | Me: Momento ammissibile [N-m]
()
S |L :Sporgenza dal baricentro del carico [mm] EQFS250H EQFS32[H EQFS400H
1000 1000 1000 g
b i i
800 rh 800 800 ¥
i H H
L1 £ 600} £ 60 : £ 600k
E T £t £ |E
( X 5 0 ;\ o 40 ‘r 5 400 N
! b, b
200 4N 200 (% 200 NN
B Sl [ BT
0 e " 0 e e s |
0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 1000 1000 rx
e I:\ i
=] 800 800 800 4
& L2 - ) i
= E 600 E 60 E 600
= E E [t E TR
[3)
= )Mer Y N 400 N N 400 “ 8 40
g X ' E AN
o 200 Y 200 —¥s; 200 ‘\ N
N NI N R
N o L Tt i 0 b s 0 e
5 0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 7 1000 (e, 1000 T
. I HE
1 I 15
yﬂi B0 H—y 80—y N 800 [T
m T 600 HE E a0 T 60 N
L3 E i E I E AR
z I o i 9400 P Q40T
\_ R N 5 |12 L N
20 ‘\.; bl \ 20 N4
0 =i 0 :
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carico [kg] Carico [kg]
1000 1000 1000 g
, T !
800 ff 800 800 :
_ _ _ R
£ 6004 £ 600 : £ 600tk
E T E Lk E |E
X S 4000 S 400‘%_ S 400 AN
K Y B
\\ \ RS
200 e 200 =Y 20—
i i el MRl
0 0 i o 0 =
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 rryrv 1000 5 1000
K i \ 1
L H B
L’Iﬂ\ 800 : \ 800 it : 800 \
} m E 600 HHy E 600 T 600
% £ ils £ 1 N E (e \\
L5 — 0 1+ 0 (RSN o 3R
nh“f | @ =0 N ‘ [ Y 9400 \.‘ N N 9400 T 8 00y Y
| S ) Co— 200 .\ % - = 200 \’ S - N 200 “. 5 L ~
SRENNS MLt Tk
0 e 0 e 0 C
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
1000 1000,1 1000 rx
g t
[ H
800 i 800 ‘\ 800 [t
— H — H — t
L6 E 60 E 600k E 60013
E E [t E R
Y4 9 40 “\ ] 4005‘ g A0
200 A 200 ¥ 200 NG
0 P Pty 0 S 0 B
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
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€-Actuator

Selezione del modello Serie E QF S DH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

# Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile (unita guida) quando il bari-

Momento dinamico ammissibile centro del carico sporge in una direzione.
Accelerazione 1000 mm/s? — —=3000 mm/s2  seeeees 5000 mm/s2
=) R q q
< | Direzione di sporgenza del carico Modello
E |m : Carico [kg]
‘QE, Me: Momento ammissibile [N-m]
S |L :Sporgenza dal baricentro del carico [mm] EQFS250H EQFS32[H EQFS40LH
1000 == 1000 = 1000
i \‘-_‘1 i
— 800 800 800
le—a| = ‘\\ = ‘\" \ = ¥ \
€ 600 £ 600 m € 600 Ty
i E 1N E 5\ E R
~ ) ~ S N ~ LGS
Y N 400 \\ N 400 XN \ N 400 \\\
ft m 20—k S| 200 N 200 - et
E % )Mey 0 T 0 1= 0 T
K 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 51015202530 3540
'g L7 Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
5 ] 1000 [ 1000 T 1000
2 il i |
— 800 800 800 ¢
—_ l.:\ —_ i \ —_ b \
€ 600 £ 600 m € 600 Ty
E LN E 3\ E TR
) ) © U N © LGS
y4 Q400 \\ @400 XN \ Q400 \\\
200 S ~] 200 e bs 200 s
0 [T 0 0
0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 51015202530 3540
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
Calcolo del fattore di carico della guida
1. Decidere le condizioni operative. === Direzione di montaggio =---- -
Modello: EQFSCIH Accelerazione [mm/s?]; a . z
Taglia: 25/32/40 Carico [kgl: m 1. Orizzontale 3. Parete ¥

Direzione di montaggio: orizzontale/in basso/parete/verticale ~ Posizione del centro del carico [mm]: Xc/Yc/Ze i

2. Selezionare il grafico target con riferimento al modello, alle dimensioni e alla direzione di montaggio.
. In base all’'accelerazione e al carico, trovare la sporgenza [mm]: Lx/Ly/Lz dal grafico.
4. Calcolare il fattore di carico per ogni direzione.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz
5. Confermare che il totale di ax, ay e oz &€ 1 max.
aX+ay+oz=1
Quando si supera il valore 1, considerare una riduzione dell'accelerazione e del carico,
oppure una modifica della posizione del centro del carico e della serie.

1. Condizioni operative
Modello: EQFS4001H 3. Lx = 350 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm

X

w

e mmEEEEEs s ss s s —-———

Taglia: 40 4. Di seguito ¢ indicato come & possibile calcolare il fattore di carico
Direzione di montaggio: Orizzontale per ogni direzione.
Accelerazione [mm/s2]: 3000 ax = 0/570 = 0
Carico [kg]: 20 ay = 50/400 = 0.2
Posizione del centro del carico [mm]: Xc =0, Yc = 50, Zc = 200 oz = 200/1000 = 0.2
2. Selezionare i grafici per I'orizzontale del modello EQFS4000H apagina 13. 5 gx + oy + az = 0.4 < 1
1000 ¢ 1000 = 1000|Lzj~@®
i : T
i : il N
800 f 800 800 y
I : 1 \
; : (R
= 600 & = 600 = 600 31\
£ H £ L £
£ b E t E g \
S a0 3 a0l 2 a0 5 3
['zl i i N
Ly N | T
200 200 N 200 N
\...\.\ NEES
::: St tn.::'.": =~
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Carico [kg] Carico [kg] Carico [kg]
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e-Actuator
Serie EQFS[H
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Precisione dell’unita di traslazione (valore di riferimento)

Lato B

Lato D

Lato A

Parallelismo di funzionamento [mm] (Ogni 300 mm)
Modello | () Parallelismo lato C (@ Parallelismo lato D
con lato A con lato B
EQFS25[1H 0.05 0.03
EQFS32[H 0.05 0.03
EQFS40CH 0.05 0.03

Spostamento dell’unita di traslazione (valore di riferimento)

« || parallelismo di funzionamento non comprende la precisione della
superficie di montaggio.
(Escluso quando la corsa supera i 2000 mm)

0.08
EQFS32[H
(L =30 mm)
0.06 ~EQFS40H.,
= (L =37 mm)
E EQFS25[ H
% 0.04 (L=25 mm)/ / 1
(% / /
i =
0.02 7
0
0 100 200 300 400 500
Carico W [N]

*

una lastra di alluminio di 15 mm.

*

Controllare separatamente il gioco e la corsa della guida.

Questo spostamento viene misurato nel caso in cui sull’unita di traslazione &€ montata e fissata

Spostamento di sporgenza dovuto al gioco della unita di traslazione (valore di riferimento)

0.12
0.1
— EQFS25[ H
E oo
2 \//
é 0.06 7
©
@ _— ~ EQFS40CH
=
0.02
' EQFS320H
0
0 100 200 300
Distanza di sporgenza [mm)]
15
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Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

@-Actuator [Facile da usare |

Controllore integrato/Senza stelo ¢ ¢ ux

Serie EQFS

Codici di ordinazione

H EaFs2s, 32, 40

EQFS

H

300

32]R
o0

A
00

©6 00

o

0

0 Taglia 9 Posizione di 9 Tipo di motore e Passo [mm]
25 montaggio del motore H Encoder assoluto senza batteria Simbolo | EQFS25 | EQFS32 | EQFS40
32 — In linea (Motore passo-passo 24 VDC) H 20 24 30
40 R | Parallelo lato destro A 12 16 20
L Parallelo lato sinistro B 6 8 10
C 3 4 5
e Corsa 6 Opzione motore 0 Applicazione di grasso (Bandella di tenuta)
50 50 — Senza opzione — Con
a a B Con freno N Senza (specifica rullo)
1200 1200

+ Per i dettagli, fare riferimento alla tabella

della corsa applicabile qui sotto.

@ Posizione del controllore

9 Ingresso digitale

| sensori devono essere ordinati separa-

‘ B Controllore integrato | 5 NPN tamente. Per ulteriori dettagli, consultare
6 PNP le pagine da 26 a 29.
Tabella corsa applicabile
Taglia Corsa
2 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
25 ® & o o o o o o o o o o o oo o o — | — | —"| =]~
32 ® &6 o o o o o o o o o o o o o o o o o o —  —
40 — | — | ®e | e | 6 & o o o o o o o o o o o o o o o o
16
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e-Actuator

Serie EQFS[H

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Specifiche
Modello EQFS25[ 1H EQFS32[H EQFS40[H
Corsa [mm]+! da 50 a 800 da 50 a 1000 da 150 a 1200
. Orizzontale| 15 26 40 40 39.5 50 68 68 26 60 75 80
Carico [kg]*2 -
Verticale 2 6 125 15 4 10 16 20 4.5 4.5 25 40
Fino a 400 |da20a1200|da 122850 da6a450 | da3a 225 [da24a1100/da16a750| da8a450 | da4a 125 [da30a1200|da20a1000|da10a500| da5a 225
da401a500 (da20a1100/da12a750| da6a400 | da3a225 [da24a1100/da16a750| da8a450 | dada 125 [da30a1200|da20a1000|da10a500| da5a 225
da501a600 [da20a900|da12a540| da6a270 | da3a135 |da24a1100/da16a750| da8a400 | dada125 |da30a1200|da20a1000|da 10a500| da5a 225
R da601a700 [da20a630|da12a420| da6a230 | da3a115|da24a930|da16a620| da8a310 | dada125 |da30a1200|da20a900|da10a440| da5a220
. ;’I:::fs';a S:‘:'s‘g° da701a800 |da202550da 122330 da6a180 | da3a90 |da24a750da162500| daBa250 | dadai25 |dad0a1140]da202760]da 102 350] da5a 175
° da 801 a 900 - - - — da24a610|da16a410| da8a?200 | da4a 100 [da30a930(da20a620({da10a280| da5a 140
§ da 901 a 1000 - - - — da24a500|da16a340| da8a170 | dad4a85 |da30a780|da20a520(da10a250| da5a 125
ﬁ da 1001 a 1100 — - - — — — — — da30a660|da20a440{dai10a220| da5a110
% da 1101 a 1200 — — — — — — — — da30a570|da20a380|da10a190| da5a95
E§ Max. accelerazione/ Orizzontale 10000
g decelerazione [mm/s?] | Verticale 5000
Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.02
Movimento perduto per lasco [mm]+3 0.1 max.
Passo [mm] 20 [ 12 [ 6 3 [ 24 [ 16 [ 8 4 30 [ 20 10 5
Resistenza agli urti e alle vibrazioni [m/s?]*4 50/20
Tipo di attuazione Vite a ricircolo di sfere (EQFSLIH), Vite a ricircolo di sfere + Cinghia (EQFSCITH)
Tipo di guida Guida lineare
Campo della temperatura d'esercizio [°C] da5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
o Taglia motore 42 [156.4
ﬁ% Tipo di motore Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)
= £ | Encoder Encoder assoluto senza batteria
:n’-% Tensione di alimentazione [V] 24VDC =10 %
Assorbimento [W]*5 *7 Max. assorbimento 89 \ Max. assorbimento 116 \ Max. assorbimento 116
® % Tipo*6 Freno attivo senza alimentazione
S 5| Forza di bloccaggio [N] 47 | 78 [ 157 [ 204 [ 72 [ 108 | 216 | 421 75 [ 113 [ 225 | 421
§_§ Assorbimento [W]*7 5 5 5
@ E Tensione di alimentazione [V] 24VDC =10 %

#1 Consultare SMC per tutte le corse non standard in quanto sono realizzate come ordini speciali.
#2 |l carico massimo alla velocita di accelerazione e decelerazione di 3000 mm/s?
Il carico varia a seconda della velocita e dell’accelerazione. Contattare SMC per ulteriori dettagli.
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, la velocita e il carico di lavoro specificati nel "Grafico velocita-carico di lavoro" possono diminuire fino al

10 % per ogni 5 m di aumento.
*3
#4

Un valore di riferimento per correggere errori nel moto alternato
Resistenza agli urti: non si & verificato alcun malfunzionamento quando l'attuatore € stato testato durante il test d'urto sia parallelamente che perpendi-

colarmente rispetto al passo vite. (Il test & stato eseguito con l'attuatore in fase iniziale).
Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un test di vibrazione tra 45 e 2000 Hz non presenta alcun malfunzionamento. Il test & stato eseguito sia paral-
lelamente che perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test & stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).

<5

Indica il massimo assorbimento durante il funzionamento

Questo valore puo essere utilizzato per la selezione dell'alimentazione.

#6
*7

Solo con freno

17

Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.
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€-Actuator

Controllore integrato/Senza stelo Serie E QF S DH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Peso
Motore in linea

Serie EQFS25
Corsa [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del prodotto [kg] | 1.77 | 1.91 | 2.05|2.19 |2.33 |2.47 | 2.61 | 2.75|2.89 | 3.03 | 3.17 | 3.31 | 3.45 | 3.59 | 3.73 | 3.87
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.31

Serie EQFS32
Corsa [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg] 3.12 | 3.32 | 3.52 | 3.72 | 3.92 | 4.12 | 4.32 | 452 | 472 | 492 | 512 | 5.32 | 5.52 | 5.72 | 5.92 | 6.12 | 6.32 | 6.52 | 6.72 | 6.92
Peso adicional Con freno [kg] 0.58

Serie EQFS40
Corsa [mm)] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1000|1100 | 1200
Peso del prodotto [kg] | 4.99 | 5.27 | 5.55 | 5.83 | 6.11 | 6.39 | 6.77 | 6.95 | 7.23 | 7.51 | 7.79 | 8.07 | 8.35 | 8.63 | 8.91 | 9.19 | 9.47 | 9.75 | 10.31 | 10.87
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.60
Motore parallelo lato destro/sinistro

Serie EQFS25
Corsa [mm)] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del prodotto [kg] | 1.75 | 1.89 | 2.03 | 2.17 | 2.31 | 245 | 2,59 | 2.73 | 2.87 | 3.01 | 3.15| 3.29 | 3.43 | 3.57 | 3.71 | 3.85
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.31

Serie EQFS32
Corsa [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
Peso del prodotto [kg] | 3.09 | 3.29 | 3.49 | 3.69 | 3.89 | 4.09 | 4.29 | 4.49 | 469 | 4.89 | 5.09 | 5.29 | 5.49 | 5.69 | 5.89 | 6.09 | 6.29 | 6.49 | 6.69 | 6.89
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.58

Serie EQFS40
Corsa [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000| 1100|1200
Peso del prodotto [kg] | 5.15 | 5.43 | 5.71 | 5.99 | 6.27 | 6.55 | 6.93 | 7.11 | 7.39 | 7.67 | 7.95 | 8.23 | 8.51 | 8.79 | 9.07 | 9.35 | 9.63 | 9.91 | 10.47 | 11.03
Peso aggiuntivo con freno [kg] 0.60

18
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€-Actuator

Serie EQFS[H

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Costruzione

/@@

-

i L b =
A L
% bl
i — | —) e = iy Y
. ‘\ o\xoo ) / J@T
i = ® 0 © ]‘Eﬁ
Q= f A2 .

Motore parallelo su lato destro/sinistro

4
1® ® @% B
3 T
\ !
¥
o o o]
C) o\ ©
f—
58 % °
Componenti Componenti (solo parallelo su lato destro/sinistro)
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 [Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 24 |Box cinghia Lega d'alluminio Rivestimento
2 |Guida — 25 | Piastra cinghia Lega d'alluminio Anodizzato
3 | Assieme vite a ricircolo di sfere — 26 | Distanziale unita di traslazione| Lega d'alluminio Anodizzato
4 |Unita di traslazione Lega d'alluminio Anodizzato 27 |Cinghia —
5 |Piastra di otturazione | Lega d'alluminio Anodizzato
6 | Supporto bandella di tenuta| Resina sintetica Parti di ricambio (solo parallelo su lato destro/sinistro)/Cinghia
7 |Alloggiamento A Alluminio pressofuso| Rivestimento N° Taglia Codice
8 |Alloggiamento B Alluminio pressofuso| Rivestimento 25 LE-D-15-1
9 |Stopper cuscinetto Lega d'alluminio 27 32 LE-D-19-1
10 | Adattatore motore Lega d'alluminio Rivestimento 40 LE-D-19-2
11 | Mozzo/puleggia della vite | Lega d'alluminio
12 | Mozzolpuleggia del motore | Lega d'alluminio : Parti di ricambio/Confezione di grasso
13 |Protezione motore Legad aIIum!n!o Anod!zzato Parte applicata Coalee
14 |Fondello Lega d'alluminio Anodizzato Vite a ricircolo di sfere
15 |Motore — Guida
16 |Connettore — - :
— Bandella di tenuta antipolvere GR-S-010 (10 G)
17 |Stopper bandella Acciaio inox . . . " \ L
- - —— (Quando si seleziona "Senza" per l'applicazione |GR-S-020 (20 G)
18 | Bandella di tenuta antipolvere Acciaio inox . . -
. del grasso, il grasso viene applicato solo sul lato
19 |Magnete di tenuta — posteriore)
20 |Cuscinetto — Corsa da 201 mm max. .
21 |Cuscinetto —
22 | Magnete —
23 | Albero rullo Acciaio inox Senza applicazione di grasso
19
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€-Actuator

Controllore integrato/Senza stelo Serie E QF S DH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: motore in linea

EQFS25H
B + Corsa
D x 120 (= E) F| 10
120 3 Hg (*325) prof. 3
nx@4.5

o - - - - - e

N o

0 8 ' 3 Ho (*39%%)prof. 3 M

@ 3 H (+0-925) prof. 3
G H
L + Corsa (16)
- - - f Scanalatura
10 | (52) A+ Corsa (Distanza corsa unita di traslazione)2 5o 158.4

Connettore di comunicazione56 - (52) ” 56( " ) del_sensore
per impostazione (M12) (56)(54] [(56)] 58 (1 fila per lato)

Estremita opposta  Estremita origine*3
@2 [Estremita origine]*4  [Estremita opposta]*4 2044

38

22

Connettore di ® ° o ] Lj— s |
alimentazione

elettrica (M12) © mT wT
27.8 15 © Opzione motore: con freno
Connettore I/O digitali (M12) prof. filettatura 7
(198.4) (16) (Terminale F.G.)
i
(102)
@3 H9 (+0.025) prof. 3 64
Piano di riferimento di montaggio 4xM5x0.8 45
del corpo (campo dimensione B)*1 prof. filettatura 8.5 225
| ®
- - - - (<2}
- - 3 - il : E:

; L
o 0
o) [

3 Ho (*3.92%) prof. 3

+1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
x2 Distanza di spostamento dell'unita di traslazione in base alle istruzioni di movimento
Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
+3 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)
=4 [ ] siriferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.

Dimensioni [mm]
B [ L A|lB|n|D|E|F|a|H
Senza freno| Con freno

50 25 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340

450, 500 2784 | 3184 6 110 10 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820

smcC 20
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€-Actuator

Serie EQFS[H
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: motore in linea

EQFS32H
B + Corsa
D x 150 (= E) 15| 15
150 5 H9 (*30%) prof. 5
nxg5.5
5 : : : 1w
: ] po
©
© 5 H9 (*39%°) prof. 5
10_|]] @ 5 H9 (*59%°) prof. 5
G 25
L + Corsa _(16)
Connettore di comunicazione 10 | (62) A+ Corsa (Distanza corsa unita ditraslazione)? g2 (174.9)
per impostazione (M12) (66)[64]* Corsa 64((66)"* (70)
Estremita opposta ~ Estremita origine*3 48
@)214| \Estremita origine]*+  [Estremita opposta]*4 2[(4)]
I —_— - +
la\)
=TT "1 * Y i )
Connettore : — ; <
di alimentazione ?‘@\ i | & P Py
elettrica (M12) w ®
N Scanalatura del sensore o3
278 AN (1 fila per lato)5 S 75 Vex07
. . x 0.
Opzione motore: con freno prof. filettatura 8
Connettore I/O digitali (M12) (Terminale F.G.)
(219.9) _(16)
L
(122)
@ 5 Ho (*3%%°) prof. 5 - 70 _
Piano di riferimento'di molntz-lggio*1 4% M6x1.0 42
del corpo (campo dimensione B) prof. filettatura 12.2 21
. , , 4 I S
o 0 =
© w5 Ho (*39%%) prof.5

#1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
#2 Distanza di spostamento dell'unita di traslazione in base alle istruzioni di movimento
Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
#3 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (O mm)
=4 [ ] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.
+5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

Dimensioni [mm]
L

e Senza freno| Con freno A B n D E G
50, 100, 150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 314.9 359.9 6 130 10 4 600 580
650, 700, 750 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880

950, 1000 16 7 1050 | 1030
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Dimensioni: motore in linea

€-Actuator

Controllore integrato/Senza stelo Serie E QF S DH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

EQFS40H

B + Corsa
D x 150 (=E) 60 15
150
nxd6.6 6 H9 (*39%°) prof. 6
~
~I
~ 6 H (*2920) prof. 6
1 @ 6 H (*39%°)prof. 6
G 70
L + Corsa (16)
13 (86) A + Corsa (Distanza corsa unita di traslazione)*2 86 (175.8)
Connetiore di comunicazione per impostazione (M12) (90)(88]* Corsa 90[(88)]*4
- Estremita opposta Estremita origing*3 (90)
Connettore I/O digitali (M12) \ P s "
i (4)[2]4 R [Estremita origine] [Estremita opposta] N 2[(4)4 61
N S |
N I I i w 1
[ |k | 2
© —
a T 45
22(393 | ~ Scanalatura del o 8 *8 ‘
8 sensore o
(1 fila per lato)*> M4 x 0.7
Connettore di alimentazione elettrica (M12) Opzione motore: con freno prof. flllettatura 8
(Terminale F.G.)

Piano di riferimento di montaggio
del corpo (campo dimensione B)*1

(220.8) _(16)

s

(170)
@ 6 H9 (*3°%) prof. 7 106
4xM8x1.25 60
prof. filettatura 13 30
\ ©
- - 4 - 0
0 = @) [ ]
:
[ =] ) <
N ~| H 6 Ho (*9°%) prof. 7

1
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

*2

Distanza di spostamento dell'unita di traslazione in base alle istruzioni di movimento

Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

#3

%5

Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)
[ ] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.
E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

Dimensioni [mm]
L
S ] Senza freno | Con freno A B e D E G

150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 | 280
350, 400, 450 8 3 450 | 430
500, 550, 600 10 4 600 | 580
650, 700, 750 366.8 4118 6 | 178 5 5 750 | 730
800, 850, 900 14 6 900 | 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
1100, 1200 18 8 1200 | 1180
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€-Actuator
Serie EQFSL1H

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: motore parallelo su lato destro/sinistro

EQFS25RH
Opzione motore: con freno
B + Corsa 10
D x 120 (= E) F (16)_ (172.5) (@)
120 3 H9 (*39%%) prof. 3
nxQ@4.5
© - - - - - V* e o o
N }
o = e o o | |
© 3 H (*3%%°) prof. 3 ||
8 @ 3 H9 (*3%%°) prof. 3
G H
L + Corsa Scanalatura del sensore
10 | (52) A+ Corsa (Distanza corsa unita di traslazione)*2 52 39.4 (1 fila per lato)
(56)1541*4 Corsa 54[(56)]*4 Connettore 1/O digitali (M12)
Estremita opposta ~ Estremita origine* Connettore di comunicazione per impostazione (M12) 58
N o "
()24  \Estemiaorigne]® - [Estremita opposta”” |} afia))*4 Connettore di alimentazione elettrica (M12) 38
I o 1 i
= ol | P~
~ ©
o~ <1 S
- ay Ty
ol gl of L2/l
3 M4 x 0.7 286 /6 ||©
prof. filettatura 8
(6)_ (132.5) @ (Terminale F.G.)
@ 3 H9 (*39%)prof, 15 ——— - — . -
Piano di riferimento i (profonditg controforo 12) Posizione di montag_gl_cl motore: | Posizione di montaggio
. parallelo lato sinistro motore: parallelo lato destro
montaggio del corpo 4xM5x0.8
(campo dimensione B)*1  prof.filettatura 20.5 (prof. controforo 12) 128.5 128.5
: : : - gI S ¢l
.-‘ — @ o) 1 )
o o
0 2 225
3 H9 (+g-°25) prof. 15

45
64
(102)

(Profondita controforo 12)

#1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare |'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o

piu. (Altezza consigliata: 5 mm)

Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.
#2 Distanza di spostamento dell'unita di traslazione in base alle istruzioni di movimento
Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
#3 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)
#4 [ ] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.

Dimensioni [mm]
Corsa [mm] L A B n D E F G H
50 25 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340
450, 500 159.4 6 BT 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820
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€-Actuator
Controllore integrato/Senza stelo Serie E QF S DH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: motore parallelo su lato destro/sinistro

EQFS32RH Opzione motore: con freno
B
D x 150 (= E) 5| 15
+0.030
150 5 Ho (1) prof. 5 (16)_ (176.5) @
nx@5.5
©
10
25
L + Corsa
10 62 A+ Corsa (Distanza corsa unit di traslazione)® 62 55.6 Connettore I/O digitali (M12)
(66)1641 Corsa 64[(66)]"4
\Estremité opposta  Estremita origine*3 Connettore di comunicazione per impostazione (M12) (83.5) 70
+4 || \[Estremita origine]*4 [Estremita 4 4
M)ﬂ. e [Estremita orgie] - [Estremita opposta] ».2[(47)] Connettore di alimentazione elettrica (M12) 48
*’4;.;114.?”‘ Y f l‘ I = — & o
2| 5 v N
i | < - \? 3
5l s L2l s
Scanalatura del sensore N . 286
(1 fila per lato)*5 M4 x 0.7 prof. filettatura 8 75
(Terminale F.G.)
5 H9 (*3%%°) prof. 17 (1e)_ (131.5) (2) __ i i __ : i
Piano di riferimento di (Profondita controforo 12) [ Posizione di montaggio motore:| Posizione di montaggio
montaggio del corpo AxMBX1.0 parallelao lato sinistro motore: parallelo lato destro
(campo dimensione B)*"  prof. filettatura 24 (prof. controforo 12) 156.8
«©
x - - - -4 8 o —1 H—H. .ﬂ—ﬂ C—
3 8| @ 8|9
Y Lo o e o

5H9 (+8.030) prof. 17
(Profondita controforo 12)

=1 Quando si monta I'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare I'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

«2 Distanza di spostamento dell'unita di traslazione in base alle istruzioni di movimento
Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

«3 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)

=4 [] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.

=5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

Dimensioni [mm]

Corsa [mm] L A B n D E G
50, 100, 150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 | 280
350, 400, 450 8 3 450 | 430
500, 550, 600 195.6 6 130 10 4 600 | 580
650, 700, 750 12 5 750 | 730
800, 850, 900 14 6 900 | 880

950, 1000 16 7 1050 [ 1030
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€-Actuator

Serie EQFS[H
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: motore parallelo su lato destro/sinistro

EQFS40RH
B + Corsa
D x 150 (=E) 60 15
150 6 H9 (+8.030)
nx@6.6 prof. 6
© Posizione di montaggio motore: Posizione di montaggio
~ ) ) ) ) : N parallelao lato sinistro motore: parallelo lato destro
~ 6 Ho (12%) prot. 6 184.5 184.5
5. 2 6 HI (*3%°) prot. 6 5 5 s s
ol < < | 0
! 3|l 8 g3
G 70 ® e ° e
L + Corsa o
13 (86) A + Corsa (Distanza corsa unita di traslazione)*2 86 Connettore /O digitali (M12)
(90)[88]*4 Corsa 90[(88)]*4 Connettore di comunicazione per
Estremita opposta Estremita origine*3 impostazione (M12) 90
(421 [Estremita origine]*¢ ~ [Estremita opposta* 2[(4)]4 61
i i I 1 1 | ©
‘ fi [ @ ! @]
N g
/ @ q R T ® '
g 3 g 22 ©
Scanalatura del e} @ 289 8 M4 x 0.7
sensore prof. filettatura 8
(1 fila per lato) Connettore di alimentazione elettrica (M12) (Terminale F.G.)
. (16)_ (139.5) (2) Opzione motore: con freno
Piano di riferimen- % Bngd'( ,3'030) p"?f- 8-155
to di montaggio (Profondita controforo 1.5)
del corpo (campo 4y M6 x 1.0 (16),, (184.5) (2
dimensione B)* prof. filettatura 24 (Profondita controforo 1.5)
n
= = 2
5 [ = S
- - - - - ©
Te]
: - :
I ) 3 — | © o o o)
N " 6 HO (™) prof. 8.5 | ]
130 (Profondita controforo 1.5) © o o <
60
106
(170)

=1 Quando si monta l'attuatore utilizzando il piano di riferimento di montaggio del corpo, impostare l'altezza della superficie opposta o del perno su 3 mm o
piu. (Altezza consigliata: 5 mm)
Inoltre, tenere presente che le superfici diverse dal piano di riferimento di montaggio del corpo (campo dimensione B) possono sporgere leggermente
dal piano di riferimento del montaggio del corpo. Assicurarsi di lasciare uno spazio di 1 mm o piu per evitare interferenze con pezzi, attrezzature, ecc.

%2 Distanza di spostamento dell'unita di traslazione in base alle istruzioni di movimento
Assicurarsi che i pezzi montati sull'unita non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.

*3 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)

=4 [] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.

%5 E necessario un distanziale (BMY3-016) per proteggere i sensori. Ordinarlo separatamente.

Dimensioni [mm]
Corsa [mm] L A B n D E G
150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 10 4 600 580
650, 700, 750 256.8 6 178 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
1100, 1200 18 8 1200 | 1180
25
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Senza stelo/Serie EQFSLIH
Montaggio del sensore

Posizione corretta di montaggio del sensore

Sensore applicabile: D-M9L1, D-M9[IE(V), D-M9[1W

A
Campo d'esercizio
[ = [e]
B
Campo d'esercizio
=) =il |
[mm]
Taglia A B Campo d'esercizio

25 17.5 235 3.0
32 26.3 32.3 3.4
40 32.2 38.2 3.6

= |l campo d’esercizio rappresenta solo una linea guida che comprende l'isteresi e non & garantito. Ci possono essere delle grandi variazioni a seconda

dellambiente di lavoro.

= Regolare il sensore dopo aver controllato le condizioni operative nelle impostazioni correnti.

Montaggio del sensore

EQFS25H

Scanalatura di montaggio sensore

EQFS32/40H

Squadretta di montaggio del sensore
Codice: BMY3-016

Scanalatura di montaggio sensore

Coppia di serraggio per vite di montaggio sensore [N-.mj

Modello di sensore Coppia di serraggio
D-M9C]
D-M9O[JE(V) 0.1a0.15
D-M9CIW

= Per serrare la vite di montaggio del sensore (in dotazione con il
sensore), utilizzare un cacciavite di precisione con un diametro
dell'impugnatura da 5 a 6 mm circa.

= Preparare una squadretta di montaggio (BMY3-016) al momen-
to di montare il sensore su EQFS32/40H.

smC 20

O



Sensore allo stato solido
Tipo a montaggio diretto

D-M9N/D-M9P/D-M9B

Specifiche del sensore

@ La corrente di carico su 2 fili
viene ridotta (da 2.5 a 40 mA)
@ Uso di un cavo flessibile di serie.

o

SR

/

/A\Precauzione
Precauzioni
Fissare il sensore con la vite esistente
installata sul corpo del sensore. Se si

utilizzano viti diverse da quelle fornite, il
sensore pud danneggiarsi.

UK
CA

Consultare il sito web di SMC per

informazioni dettagliate sui prodotti
conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9L, D-M9CIV (con LED)

Modello di sensore D-M9N | D-M9P D-M9B
Direzione connessione elettrica In linea

Tipo di cablaggio 3 fili 2 fili
Tipo de uscita NPN | PNP —

Carico applicabile

Circuito IC, relg, PLC Relé 24 VDC, PLC

Tensione d'alimentazione

5,12,24 VDC (da4.5a28 V) —

Assorbimento 10 mA max. —

Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. 25a40mA

Caduta di tensione interna 0.8 V max. at 10 mA (2 V max. at 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.

Indicatore ottico

Il LED rosso si accende quando & su ON.

Norma

Marcatura CE/UKCA, RoHS

Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose

Modello di sensore D-M9N | D-M9P | D-M9B
Rivestimento | Diametro esterno [mm] 2.6
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) l 2 fili (marrone/blu)
Isolamento :
Diametro esterno [mm] 0.88
Area effettiva [mm2 0.15
Conduttore  — ,[ ]
Diametro del filo [mm] 0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori di riferimento) 17

+ Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
= Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

Peso gl
Modello di sensore D-M9N | D-M9P D-M9B
0.5m (—) 8 7
Lunghezza cavo ilml(M) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensioni [mm]
D-M9L]
Mounting screw M2.5 x 4 L
Slotted set screw (flat point)
o Indicator light
o) o “P/asmo edi magglo'r sensibilita
' Vite é:ﬂ nssag?o con intaglio (senza testa)
© ©
Nf S
[ —
ﬂj\i"i’hjﬁﬁ
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Sensore allo stato solido normalmente chiuso

Tipo a montaggio diretto

D-MINE(V)/D-MIPE(V)/D-M9BE(V)

@ Il segnale di uscita si attiva
quando non viene rilevato
alcun campo magnetico.

@ Puo essere utilizzato per
I’attuatore che adotta il sensore
allo stato solido serie D-M9
(esclusi i prodotti speciali)

p €
»- !
/A Precauzione
\ Precauzioni |

Fissare il sensore con la vite esistente

Specifiche del sensore

informazioni d

(

UK
CA

Consultare il sito web di SMC per

ettagliate sui prodotti

conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9LIE, D-MOLIEV (con LED)

Modello di sensore | D-MONE |D-M9NEV | D-M9PE |D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Direzione connessione elettrica|  In linea  |Perpendicolare| In linea |Perpendicolare| In linea |Perpendicolare]
Tipo di cablaggio 3fili 2 fili

Tipo de uscita NPN | PNP —

Carico applicabile Circuito IC, rele, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tensione d'alimentazione 5,12,24 VDC (4.5a28YV) —
Assorbimento 10 mA max. —

Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. 25a40mA

Caduta di tensione interna 0.8 V max. a 10 mA (2 V max. at 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.

Indicatore ottico

Il LED rosso si accende quando & su ON.

Norma

Marcatura CE/UKCA, RoHS

Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose

Modello di sensore D-MONE(V) | D-M9PE(V) | D-M9BE(V)
Rivestimento | Diametro esterno [mm] 2.6
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) | 2 fili (marrone/blu)
Isolamento :
Diametro esterno [mm] 0.88
Area effetti 2 0.15
Conduttore .rea Wa, [mm2]
Diametro del filo [mm] 0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori i riferimento) 17

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
= Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

m_sFaIIata sql_cc?rpo del sensore. Se_S| _ Peso [ql
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il m—
sensore pud danneggiarsi.
Modello di sensore D-M9NE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
1 M)1 14 13
Lunghezza cavo m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63
#1 Le opzioni da 1 e 5 m vengono prodotte al ricevimento dell'ordine.
Dimensioni [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
i
© ﬂ_J:u:;:
N ©
Q o DT
e === —1 8 6_| Posizione di maggior sensibilita
P SN— iq& g | 99
6 | Posizione di maggior sensibilita g Vite di montaggio M2.5 x 4 L LED
I . R
Vite di montaggio M2.5 x 4 L 8_, Vite di fissaggio con |nte;g||o s os
Vite di fissaggio con intaglio (senza testa) ’g : -
LED @26 2 EIR g
g o [e) ©
| 0 S ) 15.9 ;
Sl Y] ) N D Y] Py <
[Demt) ——=—57-— '
22.8 e ,
‘%j’ “ :
L‘—Trfm: 0 N
TS =2
L
i
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Sensore allo stato solido con LED bicolore

Tipo a montaggio diretto

D-MINW/D-M9PW/D-M9BW

Specifiche del sensore

@ La corrente di carico su 2 fili
viene ridotta (da 2.5 a 40 mA)

@ Uso di un cavo flessibile di
serie.

@ Il campo di esercizio ottimale
puo essere determinato dal
colore del led. (Rosso - Verde
- Rosso)

A\Precauzione

\ Precauzioni

Fissare il sensore con la vite esistente
installata sul corpo del sensore. Se si
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il
sensore pud danneggiarsi.

UK
CA

Consultare il sito web di SMC per

informazioni dettagliate sui prodotti
conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9IW, D-M9LIWV (con LED)

Modello di sensore D-MONW | D-M9PW | D-M9BW
Direzione connessione elettrica In linea

Tipo di cablaggio 3fili 2 fili
Tipo de uscita NPN | PNP —

Carico applicabile

Circuito IC, rele, PLC

Rele 24 VDC, PLC

Tensione d'alimentazione

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Assorbimento 10 mA max. —

Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. da2.5a40mA
Caduta di tensione interna 0.8 Vmax.a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.

Indicatore ottico

Campo di esercizio ..........

Campo di esercizio corretto

I LED rosso si illumina.
Il LED verde si illumina

Norma

Marcatura CE/UKCA, RoHS

Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose

Modello di sensore D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Rivestimento | Diametro esterno [mm] 2.6
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) | 2 fili (marrone/blu)
Isolamento -
Diametro esterno [mm| 0.88
Area effettiva [mm2 0.15
Conduttore : ,[ ]
Diametro del filo [mm] 0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori di riferimento) 17

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
+ Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

Peso

[g]
Modello di sensore D-M9NW | D-M9PW D-M9BW
0.5m (—) 8 7
14 1
Lunghezza cavo il M) 8
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensioni mm]
D-MoJwW
6_|Posizione di maggior sensibilita
Vite di montaggio M2.5 x 4 L
Vite di fissaggio con intaglio (senza testa)
0 / LED
D
™! o /
,Hﬂ,f,
22.8
29
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Al

Senza stelo/Serie EQFS[1H
Attuatore elettrico con controllore integrato
Precauzioni specifiche del prodotto 1

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Consultare la retrocopertina per le istruzioni
di sicurezza. Per le precauzioni su attuatori elettrici e sensori, consultare le “Precauzioni d'uso

per i prodotti di SMC” e il “Manuale Operativo” sul sito web di SMC: https://www.smc.eu

|

Progettazione \

Uso

/A\Precauzione

1. Non applicare un carico oltre i limiti delle specifiche.

Selezionare un attuatore adatto in base al carico e al momento
ammissibile. Se alla guida viene applicato un carico superiore ai
limiti delle specifiche, possono verificarsi effetti negativi come la
generazione di gioco nella guida, una minore precisione o una vita
utile ridotta del prodotto.

2. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a

forze esterne eccessive o a possibili impatti.
Cid puo causare un malfunzionamento.

|

Selezione \

/\ Attenzione

1. Non aumentare la velocita oltre i limiti delle specifiche.

Selezionare un attuatore adatto in base alla relazione tra il carico
e la velocita ammissibili, e la velocita ammissibile di ciascuna cor-
sa. Se il prodotto viene utilizzato al di fuori dei limiti delle specifi-
che, possono verificarsi effetti negativi come la generazione di di-
sturbi, una minore precisione o una vita utile ridotta del prodotto.

2. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a

forze esterne eccessive o a possibili impatti.
Cio puo causare un malfunzionamento.

3. Quando il prodotto effettua cicli ripetuti con corse par-

ziali (vedi tabella sottostante), azionarlo a corsa com-
pleta almeno una volta ogni decine di cicli.
In caso contrario, il prodotto potrebbe esaurire la lubrificazione.

Modello Corsa parziale
EQFS25 65 mm max.
EQFS32 70 mm max.
EQFS40 105 mm max.

4. Quando si applica una forza esterna sull'unita di traslazio-

ne, & necessario aggiungere una forza esterna al carico
come carico trasportato totale per il dimensionamento.
Quando un condotto per cavi o un tubo mobile flessibile & col-
legato all'attuatore, la resistenza allo scorrimento dell’'unita di
traslazione aumentera, il che potrebbe causare il malfunziona-
mento del prodotto.

|

Uso

/A\Precauzione

1. Impostare [Ampiezza segnale di uscita OUT] nei

parametri ad almeno 0.5.

Se viene impostato su un valore inferiore, il segnale di completamento
di [In posizione] potrebbe non essere emesso correttamente.

2. Segnale OUT

1) Operazione di posizionamento
Quando il prodotto rientra nel campo di regolazione del
parametro [Ampiezza segnale di uscita OUT], il segnale
OUT si attivera.
Valore iniziale: impostato su [0.50] o piu.

ZSNC

12.

/A\Precauzione

3. Evitare che I'unita di traslazione entri in collisione con il

fine corsa se non durante il ritorno alla posizione di origine.
In caso di inserimento di istruzioni errate, come quelle che fanno
funzionare il prodotto al di fuori dei limiti delle specifiche o al di
fuori della corsa effettiva tramite modifiche nelle impostazioni del
controllore/driver e/o della posizione di origine, I'unita di
traslazione potrebbe entrare in collisione con il fine corsa
dell’attuatore. Assicurati di controllare questi punti prima dell’'uso.
Se l'unita di traslazione entra in collisione con il fine corsa
dell’attuatore, la guida, la cinghia o lo stopper interno potrebbero
rompersi. Cid pud causare un funzionamento anomalo.

e X

I |

Maneggiare con cura I'attuatore quando viene utilizzato in direzione
verticale poiché il pezzo cadra liberamente per il proprio peso.

4. La velocita effettiva di questo attuatore & influenza-
ta dal carico e dalla corsa.

Controllare la sezione dedicata alla selezione del modello del catalogo.

5. Non applicare carichi esterni, impatti né resistenze
oltre al carico trasportato durante il ritorno alla
posizione di origine.

Una forza aggiuntiva causera lo spostamento della posizione
di origine dato che dipende dalla coppia del motore rilevata.

6. Non incidere, graffiare o danneggiare il corpo e le
superficie della unita di traslazione.
Si potrebbero verificare irregolarita nella superficie di
montaggio, il gioco della guida o un aumento della resistenza
di scorrimento.

7. Non applicare forti impatti o momenti eccessivi
durante il montaggio di un pezzo.

Se si applica una forza esterna superiore al momento
massimo ammissibile, si potrebbero provocare giochi nella
guida o un aumento della resistenza allo scorrimento.

8.Mantenere la planarita della superficie di montaggio
entro 0.1 mm/500 mm.
Se un pezzo o una base non poggia in modo uniforme sul
corpo del prodotto, possono verificarsi giochi nella guida o un
aumento della resistenza allo scorrimento

9. Per il montaggio del cilindro, lasciare un diametro
di curvatura di almeno 48 mm per il cavo.

10. Evitare che un pezzo entri in collisione con l'unita di

traslazione durante I'operazione di posizionamento
o all'interno del campo di posizionamento.

11. Per il modello in cui & applicato del grasso alla

bandella di tenuta antipolvere per lo scorrimento,
quando si rimuove il grasso per eliminare corpi
estranei, ecc., assicurarsi di applicare nuovamente il
grasso in seguito.

In caso di montaggio sulla parte inferiore, la bandella
di tenuta potrebbe deformarsi.
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Senza stelo/serie EQFSLIH
Attuatore elettrico con controllore integrato
Precauzioni specifiche del prodotto 2

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Consultare la retrocopertina per le istruzioni
di sicurezza. Per le precauzioni su attuatori elettrici e sensori, consultare le “Precauzioni d'uso

per i prodotti di SMC” e il “Manuale Operativo” sul sito web di SMC: https://www.smc.eu

/A\Precauzione

13. Durante il montaggio del prodotto, usare viti di lunghez-
za adeguata e serrarle con una coppia adeguata.
Il serraggio delle viti con una coppia piu alta di quella raccomandata
puo provocare un malfunzionamento e/o una riduzione della precisione
della guida, mentre il serraggio con una coppia pill bassa puo provocare
lo spostamento della posizione di montaggio o, in condizioni estreme,
I'attuatore potrebbe staccarsi dalla sua posizione di montaggio.

Corpo fisso oA
a e T #
i I o
17 77 Z
Modello | Dimensione dellvite | Coppia di serraggio max. [N-m] (@ A [mm]| L [mm]
EQFS25 M4 1.5 4.5 24
EQFS32 M5 3.0 5.5 30
EQFS40 Mé 5.2 6.6 31

Montaggio su corpo

di montaggio del

Per alloggi t
er alloggiamento corpo

B inferiore

posizionamento
(Piano di riferimento)

Piano di riferimento di
montaggio del corpo

Perno di posizionamento
(Piano di riferimento)

Perno di posizionamento

(Alloggiamento B inferiore)
Il parallelismo di funzionamento € il piano di riferimento per il piano di
riferimento del montaggio del corpo.
Se é richiesto il parallelismo di funzionamento per una tavola, impostare il
piano di riferimento su pemi paralleli, ecc.
Per lato inferiore

Perno di posizionamento
(Lato inferiore)

Pezzo fisso
Dimensione|Coppia di serraggio|L (Max. profondita di
Modello " joiavite | max [Nm] | awitamento [mm])
=i [EQFS25|[M5x08] 3.0 8
% 2 EQFS32 | M6x1| 52 9
< EQFS40 [M8x 1.25 12.5 13

T
Onde evitare che le viti di fissaggio del Pezzo tocchino il corpo, usare
viti pari a 0.5 mm o inferiori alla profondita di avvitamento massima.
Se si usano viti lunghe, queste potrebbero toccare il corpo e causare

malfunzionamenti.
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14. Non effettuare I’azionamento tenendo ferma
l'unita di traslazione e muovendo il corpo
dell’attuatore.

15. Controllare le specifiche riguardanti la velocita
minima di ogni attuatore.
In caso contrario, si potrebbero verificare malfunzionamenti
imprevisti come ad esempio colpi.

Manutenzione

A\ Attenzione

Frequenza della manutenzione
Eseguire la manutenzione in accordo con la tabella sotto.

Frequenza Controllo esterno | Controllo interno

Ispezione prima del o
funzionamento giornaliero

Controllo cinghia

Ispezione ogni 6
mesi/1000 km/ 5 O O O
milioni di cicli*1

#1 Selezionare a seconda della condizione che si verifica per prima.

* Elementi per controllo visivo esterno
1. Viti di fissaggio allentate, quantita anomala di sporcizia, ecc.
2. Controllo di danni visibili, controllo delle giunzioni dei cavi
3. Vibrazioni, rumore.

* Elementi per controllo interno

1. Stato del lubrificante sulle parti mobili

2. Allentamenti o giochi meccanici nelle parti fisse o nelle viti di

fissaggio

* Elementi per controllo cinghia

Arrestare immediatamente il funzionamento e sostituire la

cinghia quando si verifica una delle seguenti condizioni. Inoltre,

sincerarsi che I'ambiente e le condizioni operative soddisfino i

requisiti prescritti per il prodotto.

a. La tela dentata &€ consumata
La fibra della tela diventa crespa. La gomma € rimossa € la
fibra diventa biancastra. Le linee delle fibre diventano
indistinte

b. Spellatura o usura della parte laterale della cinghia
L'angolo della cinghia diventa arrotondato e la sfilacciatura
fuoriesce

c. La cinghia & parzialmente tagliata
La cinghia & parzialmente tagliata. | corpi estranei incastrati
nella dentatura di altre parti causano dei danni

d. E visibile una linea verticale della dentatura della
cinghia
Danno che si forma quando la cinghia scorre sulla flangia

e. Il retro in gomma della cinghia & morbido e appiccicoso.

f . Sono visibili delle crepe sulla testata posteriore della
cinghia



e-Actuator

Facile da usare JControllore integrato/Con stelo

Serie EQYLUIH p. 33

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)
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@-Actuator (Facile da usare ) Controllore integrato

Serie E Q YI:l H Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Selezione del modello

Procedura di selezione

Procedura di selezione del controllo del posizionamento —#
Controllare carico-velocita. - Controllare
(Trasferimento verticale) la durata del ciclo.

Esempio di selezione

Condizioni (
operative ®Peso del pezzo: 10 [kg] ®Velocita: 100 [mm/s] @ 25 |
e Accelerazione/Decelerazione: 5000 [mm/s?] Accelerazione: 3000 mm/s?
20
eCorsa: 200 [mm] r =
X ——
*Condizioni di montaggio del pezzo: verticale = 15 _\\/\Accebrazione: 5000 mm/s?
~ N
verso l'alto trasferimento verso il basso § 10 a
) S 3
\\

m Controllare carico—velocita. <Grafico velocita—carico verticale> 5 \
Selezionare un modello in base al peso del carico e alla velocita facendo N
riferimento al grafico velocita-carico verticale. 0 100 200 300 400 500
Esempio di selezione) Pud essere temporaneamente selezionato il modello Velocita: V [mm/s]

EQY25DHB-200 sulla base del grafico mostrato a destra. <Grafico velocita—carico verticale>

# E necessario montare una guida all'esterno dell'attuatore in caso di uso per il trasferimento orizzontale. (EQY25HB/motore passo-passo)
Per selezionare il modello desiderato, fare riferimento al carico orizzontale indicato nelle specifiche a
pagina 39 e alle precauzioni.

Controllare la durata del ciclo.
Calcolare la durata del ciclo usando il seguente metodo di calcolo. _ L
Durata del ciclo: %
E possibile ottenere T dalla seguente equazione. £ 61/ / \a2
> o
[T=T1+T2+T3+T4[s]] &
[&]
. ' . ' ke’ T
®T1: Tempo di accelerazione e T3: Tempo di decelerazione g empo [s]
si possono calcolare dalla seguente equazione.
[ T1=V/al[s]| | T3=V/a2[s] | T T2 T3 T4
*T2: E possibile calcolare la velocita costante dalla I\‘/ Solr sa.t[‘mm] / (Concd;lzm;r.le. operatlve)t.
seguente equazione. : Velocita [rpm s] -+ (Condizione gpera ive) .
al: Accelerazione [mm/s?] -+ (Condizione operative)
1o L=05-V-(T1+T3) [s] a2: Decelerazione [mm/s?] - (Condizione operative)
\Y
T1: Tempo di accelerazione [s] - Tempo trascorso fino al
*T4: |l tempo di assestamento varia a seconda delle condizioni, raggiungimento della velocita impostata
come i tipi di motore, il carico e la posizione dei punti di T2: Tempo di velocita costante [s] - Tempo durante il
posizionamento. quale I'attuatore funziona a velocita costante
Valore di riferimento per tempo di assestamento: 0.15 s max. T3: Tempo di decelerazione [s] -~ Tempo trascorso dall’ini-
Per questo calcolo viene utilizzato il seguente valore. zio dell’arresto del funzionamento a velocita costante
T4 =0.15[s] T4: Tempo di assestamento [s] -~ Tempo trascorso fino al
completamento del posizionamento

Esempio di calcolo)
Da T1 a T4 si puo eseguire il calcolo come segue.

T1 = V/a1 = 100/5000 = 0.02 [s], T3 = V/a2 = 100/5000 = 0.02 [s]
~L-05-V-(T1+T3) 200-0.5-100 - (0.02 + 0.02)
B \Y - 100

T2

=1.98 [s]

T4 =0.15[s]

Il tempo del ciclo puo essere calcolato come segue.
T=T1+T2+T3+T4=0.02+1.98 +0.02 + 0.15 =2.17 [s]

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, si deve selezionare il modello EQY25HB-200.
3 ZS\NC



€-Actuator

Selezione del modello Serie E Q YDH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Procedura di selezione

Procedura di selezione del controllo della spinta
Controllare

w l @ la forza di spinta.

Controllare il
rapporto di utilizzo.

# |l rapporto di utilizzo & un rapporto del ciclo operativo in un ciclo.

=T

sullo snodo sferico.

Controllare il carico laterale

Esempio di selezione

Condizioni o o , e ,
operative ®Condizioni di montaggio: orizzontale (spinta) eRapporto di utilizzo: 15 [%]  Attachment
®Peso dell’attacco: 0.2 [kg] ®Velocita: 100 [mm/s]
eForza di spinta: 100 [N] eCorsa: 200 [mm] A\ <4
Controllo della spinta
m Controllare il rapporto di utilizzo.
<Tabella di conversione di forza di spinta—rapporto di utilizzo>
Selezionare la [Forza di spinta] dal rapporto di utilizzo facendo riferimento / EY \
alla tabella di conversione di forza di spinta—rapporto di utilizzo. g ’ \ /
Esempio di selezione) N
In base alla tabella sottostante, £
P Tempo
e Rapporto di utilizzo: 15 [%] A
Il valore di impostazione della forza di spinta sara 50 [%].
<Tabella di conversione di forza di spinta—rapporto di utilizzo> B
(EQY25/Encoder assoluto senza batteria)
Temperatura | Valore di impostazione |Rapporto dif Tempo di spinta Rapporto di utilizzo = A/B x 100 [%] |
ambiente forza di spinta [%] utilizzo [%] continuo [min]
40 °C max. 50 max. 100 —
+ [Valore di impostazione della forza di spinta] € uno dei punti di
posizionamento da inserire nel controllore. 500
+ [Tempo di spinta continua] & il tempo in cui I'attuatore pud continuare a
spingere in modo continuo. 200 /// Passo 3: EQY25C
M Controllare la forza di spinta. / Passo 6: EQY25B
<Grafico di conversione della forza> Z 300
Selezionare un modello basato sul valore di impostazione della forza di g ./ / Passo 12: EQY25A
spinta e sulla forza facendo riferimento al grafico di conversione della forza. £ 200 : /
Esempio di selezione) 100 1 ) Passo 20: EQY25H
In base al grafico riportato a destra, 25 % ' [ [
eForza di spinta: 100 [N] o [lmax b.’/ @(ﬂ‘ri
e Valore di impostazione della forza di spinta: 40 [%] 10 20 30 40 50 60 70 80 90
E possibile selezionare momentaneamente il modello EQY25DHB Valore di impostazione forza di spinta [%]
come possibile candidato. : : :
. i . <Grafico di conversione della forza>
Contl_'ollare il carico laterale sullo snodo sferico. (EQY250IH/Motore passo-passo)
<Grafico del carico laterale ammissibile sullo snodo sferico>
Verificare il carico laterale ammissibile sullo snodo sferico
dell'attuatore: 100
EQY25, che & stato selezionato temporaneamente mentre si fa
riferimento al grafico del carico laterale ammissibile sullo snodo sferico.
Esempio di selezione) =
In base al grafico riportato a destra, o EQY32
ePeso dellattacco: 0.2 [kg] ~ 2 [N] g —
eCorsa del prodotto: 200 [mm] g .
Il carico laterale sullo snodo sferico rientra ne campo ammissibile. EQY25 —
Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, si deve
selezionare il modello EQY25DHB-200. 1 i
0 100 200 300 400 500 600
Corsa [mm]

O

<Grafico del carico laterale ammissibile sullo

snodo sferico>
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€-Actuator

Serie EQYLIH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Grafico velocita—carico (guida)

+ | grafici seguenti mostrano i valori in caso di utilizzo congiunto della guida esterna.

EQY25[ IHH

Orizzontale/ Passo 20

Verticale/ Passo 20

9 ‘ 25 ‘
8 ~ 3000 mm/s? 3000 mm/s?
7 Sao - 2 s
§’ 6 s = g ~\~\
= ~a = 1.5 §
; 5 e~ S N 5 \\~
8 g 10000 mm/s? \ ; % 1 5000 mm/s? :
8 2 y © o5
1
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
Orizzontale/ Passo 12 Verticale/ Passo 12
35 9 | |
30 _ ~~. \ !
:g) 25------------~‘~~ 3000 mm/s? g 6 \§~~ = 3000 mm/s?
= 20 S B N S
= SO = 5 /\w ~
5 15 S o 8 4 5000 mm/s2 R
g >~ o @ 3 S~
T 10 r (&) S~
o NN 2 =
5 10000 Tmia" 1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
Orizzontale/ Passo 6 Verticale/ Passo 6
70 ‘ 25
60 ‘ _ o0
3 50 3000 mm/s2 2
‘; 40 / z 15E==Ssog 3000 mm/s?
~ - _\ -~
5 30 Ssg S 10 s
Q ~ = e~
~ a2 -
10 10000 mm/s? NS 5 5000 mm/s
0 | \1 0 ‘ —
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
Orizzontale/ Passo 3 Verticale/ Passo 3
120 40
100 = 3
3 80 5 2 S
(o] ~ Ja2.
= i 3000 mm/s? § 25 ‘~/3000mm,g
= 60 < g 20 ~
8 4 RS 2 15 5000 mm/s L
Q 0 ~s ~ = F S
3 ~ 10 —
S 20 10000 mm;’:"7\ T~~~ g sk
‘ \'l 5 3
0 0
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Velocita: V [mm/s] Beleela W innnvigs]
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Grafico velocita—carico (guida)

€-Actuator
Selezione del modello Serie EQ YDH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

+ | grafici seguenti mostrano i valori in caso di utilizzo congiunto della guida esterna.

Orizzontale/ Passo 24 Verticale/ Passo 24
40 4 ‘
35 35 3000 mm/s? N
S 30 ~ § 3 \ X
£ 25 S 3000 mm/s? s 25 N
= 20 S 5 2 %
g 15 S 2 15 s
3 S o o A
(&) 10 ~d O 1 5000 mm/s “
5 10000 mm/s? N_\ 0.5 |
0 | b 0 ‘
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]
Orizzontale/ Passo 16 Verticale/ Passo 16
60 ‘ ‘ 16 ‘ ‘
50 < [l e m— \ \
§ 20 ~~~“ 3000 mm/s? g 1(2) ~‘~~/3000 TS
X, N = Ss
= 30 S 5 8 sk
'S 20 S~ = .g 6 \\\ = ~
S w
8 10 10000 mm/sz” | SsL © 4 T ~§*~~
o=l 2 5000 mm/s? —
0 | | ~ 0 | \
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

Orizzontale/ Passo 8 Verticale/ Passo 8
100 | | 30 ;
90 f f 3000 mm/s2
= hmm—
. 80 ‘\ 3000 mm/s? = 25 “‘./
2 70 N, = 20
=, -~ T~
; 60 \\ ; \
—. 50 o s 15 =
S 40 N £ 10 5000 mm/s?
g 30 10000 mm/s? NS o
20 t t ~ S
\ \ X 5
10 | | -
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

Orizzontale/ Passo 4 Verticale/ Passo 4
180 50
160 45 E====xa_
140 — ‘3“; e
B 120 3000 mm/s? 2 % “Sel 3000 mm/s2
= 100 ~~/~ = 25 \ Ss
= 80 ~z 8 20 NIS.
8 60 —— S~ % 15 —————5000 mm/s? s
§ 4 —~ < S 1o TRa
20 ———————10000 mm/s? — 5 ﬁv
0 ‘ 0
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Velocita: V [mm/s] Velocita: V [mm/s]

O
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e-Actuator

Serie EQYLH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Grafico del carico laterale ammissibile sullo snodo sferico (Guida)

100
[Corsa] = [Corsa prodotto] + [Distanza dallo snodo sferico
al baricentro del pezzo]
=3 EQY320] F
v 10 —— l Pezzo
8
= :
EQY250]
Baricentro
1 |
0 100 200 300 400 500 600
Corsa [mm]
Spostamento stelo: § (mm
Corsa w0
Tl 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 +
25 +0.3 | =04 | 0.7 | =0.7 | 0.9 A +1.3 1.5 7 — — )
32 +0.3 | =04 | 0.7 | =06 | 0.8 | 1.0 | =1.1 1.3 | =15 | #1.7 | =18 w
* Sono mostrati i valori senza carico.
Precisione antirotazione dello stelo
i iai i i « Evitare di utilizzare I'attuatore elettrico in modo tale che la coppia di rotazione venga
Taglia | Precisione antirotazione 0
0 25 +0.8° applicata allo stelo.
+6 32 +0.7° In caso contrario, potrebbero verificarsi deformazioni della guida antirotazione, risposte

anomale del sensore, giochi nella guida interna o un aumento della resistenza allo
scorrimento.

Grafico di conversione della forza (Guida)

EQY25[ ] <Valori di impostazione per i funzionamenti in spinta di trasferimento verticale verso lalto>
500 I Per carichi verticali (verso I'alto), impostare la forza di spinta sul valore
/__, Passo 3: EQY25C massimo indicato di seguito e operare al carico di lavoro max.
400 Modello EQY25 EQY32
Z 200 Passo 6: EQY25B Passo H|/A|B|C|H|A|B]|C
«© / Carico [kg] 1 2.5 5 10 2 4.5 9 18
8 | -
S 200 ; / Pgsso 12; EQY25A Forza di spinta 50 % 70 %
1
1 Passo 20: EQY25H
100 [ 25 % _— ]
max. F;/—J< 50 % max.
0 N
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valore di impostazione forza di spinta [%)]
Temperatura ambiente | Ve diimpostazione forza i spina %] | Rapporto di utilizzo [%] | Tempo di spinta continuo [min]
40 °C max. 50 max. 100 —_
EQY32[ ]
800 T T
700 |Passo 4: EQY32C
_ 890 passo 8: EQY32B
Z, 500 |
g 400 Passo 16: EQY32A —
o
L 300 - Passo 24: —
200 L EQY32H
N )( //
100 [ —<__ [
0 30 % max, [<_,70 % max.
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valore di impostazione forza di spinta [%]
Temperatura ambiente | Vlore diimpostazione forza i spinta ] | Rapporto di utilizzo [%] | Tempo di spinta continuo [min]
40 °C max. 70 max. 100 —
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Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

@-Actuator [Facile da usare |

Controllore integrato / Con stelo

UK
cA

Serie EQY

H

EQY25, 32

Codici di ordinazione

C

EQY

H

25
°

DIH[BJ-50
000 66006 00

0 Taglia @ Posizione di montaggio del motore*' e Tipo di motore 0 Passo [mm)]
25 — | Parallelo lato superiore Encoder assoluto senza Simbolo | EQY25 EQY32
32 R Parallelo lato destro H batteria H 20 24
L Parallelo lato sinistro (Motore passo-passo 24 VDC) A 12 16
D In linea B 6 8
9 3 4
9 Corsa [mm)] @ Montaggio*?
30 30 Simbolol Tipo Posizione di montaggio del r'.notore
a a Parallelo In linea
500 500 _ Estremita filettate*3 ° °
« Per i dettagli, fare riferimento alla tabella Lato inferiore filettato
della corsa applicabile qui sotto. L Piedino [ ] —
F Flangia anteriore*3 6 [ ) [ J
0 Opzione motore G Flangia posteriore*5 @+5 —
—_ Senza opzione D Cerniera femmina*4 [ ] —

Con freno

o Filettatura estremita stelo

Stelo filettato femmina

. Stelo filettato maschio
(E incluso 1 dado estremita stelo).

9 Posizione del controllore

Controllore integrato

@ Ingresso digitale

5

NPN

6

PNP

Tabella corsa applicabile

'y

£

Posizione di montaggio del motore: per il tipo con montaggio parallelo, le unita moto-
re con le seguenti taglie e corse sporgono dall'estremita del corpo. Verificare l'inter-
ferenza con i pezzi prima di selezionare un modello.
-EQY25 Senza freno: corsa da 30 mm

Con freno: corse da 30, 50 mm
-EQY32 Senza freno: corsa da 30 mm

Con freno: corse da 30, 50 mm

%2 Llaccessorio di montaggio € consegnato unitamente al prodotto ma non & montato.
x3 Per il montaggio cantilever orizzontale della flangia anteriore o delle estremita filetta-

te, utilizzare I'attuatore entro il seguente campo di corsa.
-EQY25: 200 max. -EQY32: 100 max.

#4 Per il montaggio del tipo a cerniera femmina, utilizzare I'attuatore entro il seguente

campo di corsa

-EQY25: 200 max. -EQY32: 200 max.

=5 |l tipo con flangia posteriore non & disponibile per EQY32.
#6 Il tipo con flangia anteriore non & compatibile con le seguenti taglie e corse.

-EQY25 Senza freno: corsa da 30 mm
Con freno: corse da 30, 50 mm

-EQY32 Senza freno: corsa da 30 mm
Con freno: corse da 30, 50 mm

Taglia Corsa [mm]
30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 Campo corsa realizzabile
25 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J — | — da 15 a 400
32 (] [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J da 20 a 500

| sensori devono essere ordinati separatamente. Per maggiori dettagli, consultare da pagina 46 a 49. |
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e-Actuator

Serie EQYLIH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Specifiche
Modello EQY25[1H EQY32[1H
Corsa [mm] da 30 a 400 da 30 a 500
i ’ Orizzontale 8 26 40 70 30 50 90 100
Carico [kg]* -
Verticale 2 8 16 30 3 13 26 46
Forza di spinta [N]*2 *3 *4 da36a76 |da63a122da 126 a 238da 232 a 452/ da 50 a 118 |da 80 a 189 |da 156 a 370da 296 a 707
. Finoa 300 |da30a900|da18a700| da9a450 | dab5a225 da30a 900 da24a800|da12a400| da6a 200
£ E’n‘::“:/c;;a fgr“;‘? da 350 a 400 | da 30 2 900 |da 18 a 600| da 92300 | da5a 150 |da 30 a 900 |da 24 a 640 |da 12 a 320| da 6a 160
§ da 450 a 500 — — — — da 30 2900 |da 24 a640|da 12a320| da 6 a 160
_"é Accelerazione/decelera- | Orizzontale 10000%1
3 | zione max. [mm/s?] Verticale 5000%1
E Velocita di spinta [mm/s2]*5 35 \ 30
S | Ripetibilita di posizionamento [mm] £0.02
'g Movimento perduto per lasco [mm]*6 0.1 max.
& |Passo [mm] 20 12 6 | 3 [ 24 [ 16 [ 8 | 4
Resistenza agli urti e alle vibrazioni [m/s?]*" 50/20
Tipo di attuazione Vite a ricircolo di sfere + Cinghia (EQY[JH), Vite a ricircolo di sfere (EQYLIDH)
Tipo di guida Boccola scorrevole (Stelo)
Campo della temperatura d'esercizio [°C] da5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
2 | Taglia di motore 042 [ [156.4
% Tipo di motore Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)
2 | Encoder Encoder assoluto senza batteria
% Tensione di alimentazione [V] 24 VDC =10 %
& | Assorbimento [W]*8 *9 Alimentazione max. 86 \ Alimentazione max. 109
° % Tipo*10 Freno attivo senza alimentazione
f:"; Forza di bloccaggio [N] 47 78 157 294 75 [ 108 216 421
& 5| Assorbimento [W]*° 5 5
w% Tensione di alimentazione [V] 24VDC =10 %
=1 Il carico varia a seconda della velocita e dell’accelerazione. Controllare “Grafico velocita—carico (guida)” a pagina 35 e 36.
Orizzontale: usare una guida esterna (coefficiente di attrito: 0.1 max.). Il carico mostra il valore massimo. Il carico effettivo e la velocita di trasferimento
variano a seconda della condizione della guida esterna.
Verticale: se l'orientamento dello stelo € verticale o se allo stelo viene applicato un carico radiale, usare una guida esterna (coefficiente di attrito: 0.1
max.).
Il carico rappresenta il valore massimo. Il carico effettivo e la velocita di trasferimento variano a seconda della condizione della guida esterna.
Impostare la velocita di accelerazione/decelerazione su 10000 [mm/s2] max. per la direzione orizzontale e 5000 [mm/s2] max. per la direzione verticale.
x2 La precisione della forza di spinta € +20 % (F.S.).
x3 | valori di impostazione della forza di spinta per EQY25H vanno dal 25 % al 50 %, e per EQY32[1H vanno dal 30 % al 70 %.
Per maggiori dettagli, consultare il “Grafico di conversione della forza” a pagina 37.
#4 La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio. Inoltre, se la lunghezza del cavo
supera i 5 m, allora diminuira fino al 10 % per ogni 5 m.
#5 La velocita di spinta e fissa. Inoltre, quando si spinge il trasporto di un pezzo, operare secondo il carico verticale 0 meno.
#6 Un valore di riferimento per correggere errori nel moto alternato

*7

#8
%9

Resistenza agli urti: non si & verificato alcun malfunzionamento quando l'attuatore € stato testato durante il test d’urto sia parallelamente che
perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test & stato eseguito con l'attuatore in fase iniziale).
Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un test di vibrazione tra 45 e 2000 Hz non presenta alcun malfunzionamento. Il test & stato eseguito sia
parallelamente che perpendicolarmente rispetto al passo vite. (Il test € stato eseguito con I'attuatore in fase iniziale).
Questo valore puo essere utilizzato per la selezione dell'alimentazione.
Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

%10 Solo con freno

Peso aggiuntivo kgl
Taglia 25 32

Protezione freno/motore 0.33 0.65
Stelo filettato Filettatura maschio 0.03 0.03
maschio Dado 0.02 0.02
Piedino (2 set inclusa vite di montaggio) 0.08 0.14
Flangia anteriore (inclusa vite di montaggio)

Flangia posteriore (inclusa vite di montaggio) 0.17 0.20
Cerniera femmina (compresi perno, anello di

ritegno e vite di montaggio) 0.16 022
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€-Actuator
Controllore integrato/Con stelo Serie E Q YDH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Peso

Motore parallelo lato destro/sinistro

Serie EQY25 EQY32
Corsa [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del prodotto [kg] | 1.74 | 1.81 | 1.98 | 2.24 | 2.42 | 2.59 | 2.77 | 2.94 | 3.12 | 2.74 | 2.85 | 3.14 | 3.42 | 3.82 | 4.11 | 4.39 | 4.68 | 4.97 | 5.25 | 5.54

Motore in linea
Serie EQY25D EQY32D

Corsa [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Peso del prodotto [kg] | 1.60 | 1.67 | 1.84 | 2.10 | 2.28 | 2.45 | 2.63 | 2.80 | 2.98 | 2.55 | 2.66 | 2.95 | 3.23 | 3.63 | 3.92 | 4.20 | 4.49 | 4.78 | 5.06 | 5.35

Peso aggiuntivo tkal
Taglia 25 32
Protezione freno/motore 0.33 | 0.65
Stelo filettato Filettatura maschio 0.03 | 0.08
maschio Dado 0.02 | 0.02
Piedino (2 set inclusa vite di montaggio) 0.08 | 0.14
Flangia anteriore (inclusa vite di montaggio) 017 | 0.20
Flangia posteriore (inclusa vite di montaggio)
Cerniera femmina (compresi perno, anello di 0.16 | 0.22

ritegno e vite di montaggio)
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€-Actuator

Serie EQY[IH
Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Costruzione

Motore parallelo su lato destro/sinistro

Motore in linea

fas
/

Componenti Componenti (solo parallelo su lato superiore/destro/sinistro)
N° Descrizione Materiale Nota N° Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 25 |Box cinghia Alluminio pressofuso Rivestimento
2 | Assieme vite a ricircolo di sfere — 26 | Piastra cinghia Alluminio pressofuso Rivestimento
3 |Pistone Lega d'alluminio 27 |Cinghia —
4 |Stelo Acciaio inox Cromato duro
5 |Testata anteriore Lega d'alluminio Parti di ricambio (solo parallelo su lato superiore/destro/sinistro)/Cinghia
6 |Supporto cuscinetto| Lega d'alluminio N° Taglia Codice
7 | Stopper rotazione Resina sintetica 25 LE-D-19-3
8 | Connettore (Filettato femmina) | Acciaio al carbonio a taglo libero | Rivestimento in nichel 27 32 LE-D-19-4
9 |Boccola Lega per guide
10 | Cuscinetto — Parti di ricambio/Confezione di grasso
11_|Magnete . — Parte applicata Codice
12 | Supporto anello di tenuta Acciaio inox Corsa da 101 mm. GR-S-010 (10 G)
13 |Anello di tenuta Resina sintetica Corsa da 101 mm. Stelo GR-5-020 (20 G)
14 | Puleggia/mozzo della vite| Lega d'alluminio
15 | Puleggia/mozzo del motore | Lega d'alluminio
16 | Guarnizione di tenuta NBR
17 | Anello di ritegno Acciaio per molla
18 | Adattatore motore Lega d'alluminio Anodizzato
19 |Motore —
20 |Protezione motore Lega d'alluminio Anodizzato
21 |Connettore —
22 |Fondello Lega d'alluminio Anodizzato
23 Connettore femmina|Acciaio al carbonio| Rivestimento in nichel/
(Filettatura maschio)| a taglio libero Stelo filettato maschio
24 |Dado esagonale — Stelo filettato maschio
41
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Dimensioni: motore parallelo su lato superiore

€-Actuator
Controllore integrato/Con stelo Serie E Q YDH

E QY25 H Opzione motore: con freno
32 6 x MO prof. X2
filettatura MR @ XA H9 profondita XA
— —r
=== - - 2 d
= [ ﬁ
MD | hxx ¢
MC
MA ML + Corsa = Eﬁ
Estremita opposta . .
[Estremita origine]+3 Campo desercizio Vv
——\ dellostelo*! X2 27.8 | Connettore di comunicazione
Estremita origine*2 per impostazione (M12)
_ _ [Estremita opposta]*3 = ot
2\ coren '/2 Comnetore di P 4 Connettore I/O digitali (M12)
. . 2| alimentazione &g
Piano chiave K*4 o elettrica (M12) ‘
I =
o o \
'UII n | - - - - - 1
%% = i ool 2l o ”f =
T 4 x 01 prof.
M_|\> Y M filettatura MR
S L B + Corsa EH e
4x 01 prof.flettatura 7 A+ Corsa H profondita filettatura C
Posizione di montaggio del motore
Parallelo lato sinistro Parallelo lato destro [
2 = €5
XA XA H9
XX (2:1)

#1 1l campo di movimento dello stelo secondo le istruzioni di movimento. Assicurarsi
che i pezzi montati sullo stelo non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature
presenti attorno ad esso.

#2 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)

«3 [ ] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.

#4 La direzione del piano chiave dello snodo sferico differisce a seconda dei prodotti.

Dimensioni [mm]
. |Campo corsa X2
Tagla~ A | B |C|DEHEV| H |J| K|L|M| Ol R/S|S2| T |T2|U|CV V VY
da15a100 | 136.2 | 121.7
25 o otado ieT2 1aa7] 13 | 20 | 44 |455|Mex125| 24 | 17 |145| 34 |M5x08| 8 | 46 |58.1| 115 | 1136 66.357.8| 144 184 |32.2
da20a100 | 153.6 | 135.1
32 o otasoo isa6 [qes] 13 | 25 | 51 |56:5|Mex125| 31 | 22 |185| 40 [M6x1(10( 60 |70.8| 142 | 1403| 2 |835|69.8| 144 189 |39.1
Lato inferiore filettato [mm]
Tagnaoa”‘[fn°m°]°rsa MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | XB
da 15239 24 32 50
da40a 100 " "
25 [da101a124| 20 29 M5x0.8| 6.5 4 5
da 125 a 200 59 495 75
da 201 a 400 76 58
da 20 a 39 22 36 50
da 40 a 100 36 43
32 [dat01a124| 25 30 Mex1 | 85 5 6
da 125 a 200 53 51.5 80
da 201 a 500 70 60
42
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€-Actuator

Serie EQYLIH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni: motore in linea

25
EQY32 DH

b

o

6 x MO prof.
i filettatura MR @ XA H9 profondita XA
Opzione motore: con freno
S ——— N .
E —
o MD L hxx
MC
X2 MA ML + Corsa

Estremita opposta
[Estremita origine]*3

Campo d'esercizio

dello stelo*! Lo
Connettore di comunicazione Estremita origine " H profondita filettatura C
per impostazione (M12) [Estremita opposta]
‘ 2 Corsa 2 4 x O1
Connettore di [* & Piano chiave K*4 prof. filettatura 7
alimentazione : E a N
elettrica (M12) ‘ I
‘ — = = = = o - - =
ot
L B + Corsa X2 |.(16) :? M
278 A + Corsa EH
v Connettore I/O digitali (M12) s
/_
m]
o e €5
XA XA H9
XX (2:1)

#1 |l campo di movimento dello stelo secondo le istruzioni di movimento. Assicurarsi
che i pezzi montati sullo stelo non interferiscano con altri pezzi o le attrezzature
presenti attorno ad esso.

%2 Indica la posizione di origine predefinita in fabbrica (0 mm)

*3 [ ] si riferisce a quando il riferimento al senso di rotazione viene cambiato.

+4 La direzione del piano chiave dello snodo sferico differisce a seconda dei prodotti.

Dimensioni [mm]
| Campo A X2
Taglia B D [EH| EV H K| L |M 1| R T Vv \"
9% corsa [mm] | Senza freno] Con freno < J © e o Senza freno [Con freno! e
da15a100 | 2434 283.4 (1029
25 13 | 20 | 44 |45.5|M8x125| 24 | 17 [14.5| 34 M5x08| 8 | 45 |46.5|1.5|57.8 126 166 |66.6
da101a400| 268.4 308.4 |127.9
da20a100 | 257.8 3028 |116.3
32 13 |25 | 51 [56.5|M8x 125 31 [ 22 (18.5| 40 |[M6x 1| 10 | 60 |61 1 69.8 123 168 |83.8
da 101 a500| 287.8 3328 |146.3
Lato inferiore filettato [mm]
. Campo
Taglial corsa [mm] MA MC MD MH ML MO MR XA XB
da15a39 24 32
50
da 40a 100
42 41
25| dat0tat124| 20 29 M5x0.8| 6.5 4 5
da 125 a 200 59 49.5 75
da 201 a 400 76 58
da20a39 22 36
50
da40a 100 36 43
32| dat0tat24| 25 30 M6 x 1 8.5 5 6
da 125 a 200 53 5l 80
da 201 a 500 70 60
43
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€-Actuator

Controllore integrato/Con stelo Serie E Q YDH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni
H
. .. 25 A
Stelo filettato maschio: EQY:,’2 OH B -0OCOM
= - C
= ]
QI —
Q I
Piano T
chiave B1
- i Piano chiave K
H1
N
L2
L1
Stelo filettato maschio [mm]
Taglia| B1 | C1 |[@D| Hi | K | L1 | L2 MM
25 | 22 [205| 20 | 8 | 17 | 38 |23.5| M14x 15
32 | 22 |205| 25 | 8 | 22 | 42 [235]| M14x15

# La misurazione L1 si riferisce a quando l'unita si trova nella
posizione di origine. In questa posizione, 2 mm all'estremita.

= Consultare il Catalogo web per i dettagli sul dado estremita stelo e sulla
squadretta di montaggio.

+ Consultare le precauzioni per “Uso” nel Catalogo web in caso di
montaggio di accessori d'estremita come forcelle o pezzi.

H
- 25 A
Piedino: EQYSg HB -0J00L
C
LT ]@
LL
LG
- - - - - - >
': n I -
=l ——Ea% T
XY Y [:X LX
LS + Corsa LZ 4xQ LD
A + Corsa
Montaggio verso I’esterno
_ i
u!
Parti incluse
- Piedino =]
- Vite di montaggio corpo x| |y
. . LS + Corsa LS1
Piedino [mm]
Taglia Ca”‘[‘;fmc]ma A | LS |LSt|LL|LD|LG|LH|LT |LX|LY|LZ| X |Y
da30a100| 1423 | 104.5
25 198| 84|66 | 35| 30 | 26 | 57 |515| 71 [11.2| 5.8
da 101 a 400, 167.3 | 129.5
da30a100| 160.8 | 119.1
32 19.2|11.3| 6.6 | 4 36 |32 | 76 [61.5]| 90 |11.2| 7
da 101 a 500, 190.8 | 149.1

Materiale: acciaio al carbonio (cromatura)
+ La misurazione A si riferisce a quando l'unita & nella posizione originale. In questa posizione, 2 mm all’estremita.
+ Quando il montaggio del motore € di tipo parallelo a destra o a sinistra, il piedino della testata posteriore deve essere montato verso I'esterno.

ZS\VC
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€-Actuator

Serie EQYLIH

Encoder assoluto senza batteria (Motore passo-passo 24 VDC)

Dimensioni
H H
Flanai . 25 A . . 25, A
angia anteriore: EQY32 OH B -000F Flangia posteriore: EQY 32 H B-IZIDEIG
C C
|\ @ © © I
LL N
L ® ] ; | |
@ | © 2@ | ©
1 = E K\ = E N
- doMIC] T© © |
FT FX ET
Fz 4x@FD FX 4x@ FD
FZ
# |l modello con flangia posteriore non & disponibile per EQY32. | Parti incluse
- Flangia
- Vite di montaggio corpo
Flangia anteriore/posteriore [mm
Tagia | FD | FT |FV |[FX |FZ | LL | M
25 | 55| 8 | 48 | 56 | 65 | 6.5| 34
32 55| 8 54 | 62 | 72 |10.5| 40
Materiale: acciaio al carbonio (Nichelatura elettrolitica)
H
. L 25 ,A
Cerniera femmina: EQY32 H B -J0CD
C
© @ u I
o o
O S N 23 D foro H10
-1 E /" Asse d9
7Y |
g 0)) B[l
CX 33 cu
(e ) L cw} | RR
CL + Corsa

Per i modelli e le dimensioni della staffa di
montaggio e della staffa a giunto singolo,
consultare il catalogo web della serie LEY.

45

A + Corsa

Cerniera femmina

Parti incluse

- Cerniera femmina

- Vite di montaggio corpo
- Perno cerniera

- Anello di ritegno

# Consultare il Catalogo web per i dettagli sul dado estremita stelo e sulla squadretta di montaggio.

[mm]
Taglia co‘f:;"[‘;:m] A CL |cD|CT|cUu|cw|CX|CZ| L |RR
25 dd:13001aa120000 18?:2 12?2 10| 5 |14 |20 | 18 | 36 |145]| 10
32 dd;13001212°0°0 ;?Z:g ;Zg:g 10| 6 | 14 | 22 | 18 | 36 |185] 10

Materiale: Ghisa (rivestimento)
# Le misure A e CL corrispondono all'unita nella posizione originale. In questa posizione, 2 mm all'estremita.
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Con stelo/Serie EQY[H
Montaggio del sensore

Posizione corretta di montaggio del sensore
Sensore applicabile: D-M9L](V), D-M9LIE(V), D-M9L1W(V), D-M9LIA(V)

Campo d’esercizio dello stelo

(E) Corsa (E)
g
T T ‘
: o e e a——
[ . [
.S : t .
A ; ensore: verso sinistra B EQY25, 32
—_—c ———EEEVQ
c Sensore: verso destra D Scanalatura di
montaggio sensore
[mm]
Posizione del sensore Ritorno alla o Y ——
Taglia Campo corsa Montaggio verso sinistra Montaggio verso destra distanza di origine P
A B C D E =
da 30 a 100 27 39
25 da 105 a 400 52 62.5 64 50.5 ) 4.2
da 30 a 100 30.5 42.5
= da 105 a 500 60.5 655 72.5 535 @ 49

= | valori nella tabella sopra devono essere usati come riferimento per il montaggio dei sensori di rilevamento fine corsa.
Regolare il sensore dopo aver controllato le condizioni operative nelle impostazioni correnti.

% Un sensore non pud essere montato sullo stesso lato del motore.

# |l campo d'esercizio rappresenta solo una linea guida che comprende l'isteresi e, pertanto, non pud essere garantito (supponendo approssimativamente
un +30 % di dispersione). Puo variare sostanzialmente a seconda dell'ambiente circostante.

Montaggio del sensore

Coppia di serraggio per vite di

montaggio sensore [N-m]
Modello di sensore Coppia di serraggio
D-M9L](V)
D-M9[IE(V) da 0.05a0.15
D-M9IW(V)
D-M9LIA(V) da 0.05a0.10

# Per serrare la vite di montaggio del sensore (in
dotazione con il sensore), utilizzare un cacciavite di
precisione con un diametro dell'impugnatura da 5 a 6
mm circa.
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Sensore allo stato solido
Tipo a montaggio diretto

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V)

Specifiche del sensore

UK
CA

(

Consultare il sito web di SMC per
informazioni dettagliate sui prodotti
conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9L], D-M9LIV (Con LED)

® La corrente di carico su 2 fili

. . Modello di sensore| D-MON | D-M9ONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
viene ridotta (da 2.5 a 40 mA) — — . : . : : :
. . . . Direzione connessiong elettrica|  In linea  |Perpendicolare| In linea |Perpendicolare| In linea |Perpendicolare
® Uso di un cavo flessibile di serie. Tipo di cablaggio 3 fil > il
Tipo de uscita NPN | PNP —

Carico applicabile

Circuito IC, Rele, PLC

Relée 24 VDC, PLC

Tensione d'alimentazione

5,12, 24 VDC (da 4.5 a 28 V)

_— Assorbimento 10 mA max. —
- TR . . -
%N S Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
/ Corrente di carico 40 mA max. da 2.5 a 40 mA
Caduta di tensione interna 0.8 Vmax.a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.

Indicatore ottico

Il LED rosso si accende quando & su ON.

Norma

Marcatura CE/UKCA, RoHS

Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose

Modello di sensore

D-MON(V) |

D-M9P(V)

| D-M9B(V)

Rivestimento | Diametro esterno [mm]

J2.6

Numero de fili

3 fili (marrone/blu/nero)

| 2fili (marrone/blu)

Isolamento :
Diametro esterno [mm] 0.88
Area effettiva [mm2] 0.15
Conduttore
. Diametro del filo [mm] ©0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori i riferimento) 17

/\Precauzione
\ Precauzioni \

Fissare il sensore con la vite esistente
installata sul corpo del sensore. Se si

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
+ Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

utilizzano viti diverse da quelle fornite, il Peso ql
sensore pud danneggiarsi. -
Modello di sensore D-MON(V) |  D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
#1 14 13
Lunghezza cavo i)
3m (L) 41 38
5m (Z)*! 68 63
Dimensioni (mm]
D-M9oU] D-M9OL1V
Qi ‘ .
Q —
B o W e = == — 8 6 | Posizione di maggior sensibilita
= g
6 | Posizione di maggior sensibilita 5| Vite di montaggio M2.5x 4 L LED
S Vite di fissaggio
Vite di montaggio M2.5 x 4 L () con intaglio 2 75 03
Vite di fissaggio con intaglio (senza testa) i ;0: /
o
LED 926 z 1@
8| |8 @ 15.9 @
SN mN ¢ 19.5
Pt ———¢— .
22.8
©
0 ol
[
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Sensore allo stato solido normalmente chiuso

Tipo a montaggio diretto

D-MINE(V)/D-MIPE(V)/D-M9BE(V)

Specifiche del sensore

@ Il segnale di uscita si attiva
quando non viene rilevato
alcun campo magnetico.

@ Puo essere utilizzato per
I’attuatore che adotta il sensore
allo stato solido serie D-M9
(esclusi i prodotti speciali)

oY
) Mqrﬁ
R | D«MQBEY

/A\Precauzione

\ Precauzioni

Fissare il sensore con la vite esistente

informazioni d

(

UK
CA

Consultare il sito web di SMC per

ettagliate sui prodotti

conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9LIE, D-MOLIEV (con LED)

Modello di sensore | D-MONE |D-MONEV | D-MOPE |D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Direzione connessione elettrica)  In linea  [Perpendicolare| In linea  |Perpendicolare] In linea  [Perpendicolare,
Tipo di cablaggio 3fili 2 fili
Tipo de uscita NPN | PNP —

Carico applicabile

Circuito IC, rele, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tensione d'alimentazione

5,12, 24 VDC (da 4.5 a 28 V)

Assorbimento 10 mA max. —

Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. 25a40mA

Caduta di tensione interna 0.8 Vmax. a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.

Indicatore ottico

Il LED rosso si accende quando & su ON.

Norma

Marcatura CE/UKCA, RoHS

Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose

Modello di sensore

D-MONE(V) |

D-M9PE(V)

|  D-M9BE(V)

Rivestimento

Diametro esterno [mm]

2.6

Numero de fili

3 fili (marrone/blu/nero)

| 2fili (marrone/blu)

Isolamento :
Diametro esterno [mm] 0.88
Area effettiva [mm2 0.15
Conduttore - - [mm2]
Diametro del filo [mm] 0.05
Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori i riferimento) 17

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
= Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

m_sFaIIata sql_cc?rpo del sensore. Se_S| _ Peso (ql
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il m—
sensore pud danneggiarsi.
Modello di sensore D-M9NE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
1 m (M)*1 14 13
Lunghezza cavo m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z)*1 68 63
#1 Le opzioni da 1 e 5 m vengono prodotte al ricevimento dell'ordine.
Dimensioni [mm]
D-M9LIE D-M9LEV
i
© ﬂ_J:u:;:
o ‘ .
Q . N
I — == 8 6 l Posizione di maggior sensibilita
e 8
6 | Posizione di maggior sensibilita 5| Vite di montaggio M2.5 x4 L LED
S Vite di fissaggio
Vite di montaggio M2.5 x 4 L &) con intaglio 2 75 03
Vite di fissaggio con intaglio (senza testa) § /
o
LED ©26 z S1E=
& 8 © 15.9 ©
O A, NS N 19.5 N
@t ——1-—3
22.8 I —
i ©
0 o
g;i e @
i
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Sensore allo stato solido con LED bicolore

Tipo a montaggio diretto

D-MONW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V)

@ La corrente di carico su 2 fili
viene ridotta (da 2.5 a 40 mA)

@ Uso di un cavo flessibile di
serie.

@ Il campo di esercizio ottimale
puo essere determinato dal
colore del led. (Rosso - Verde
- Rosso)

A\Precauzione

\ Precauzioni \
Fissare il sensore con la vite esistente
installata sul corpo del sensore. Se si
utilizzano viti diverse da quelle fornite, il
sensore pud danneggiarsi.

Specifiche del sensore

C€ &k

Consultare il sito web di SMC per
informazioni dettagliate sui prodotti
conformi agli standard internazionali.

PLC: Programmable Logic Controller

D-M9JW, D-M9IWV (con LED)
Modello di sensore | D-MONW [D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
Direzione connessione eleftrica|  In linea  |Perpendicolare| Inlinea |Perpendicolare| In linea |Perpendicolare
Tipo di cablaggio 3 fili 2 fili
Tipo de uscita NPN | PNP —
Carico applicabile Circuito IC, Rele, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tensione d'alimentazione 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
Assorbimento 10 mA max. —
Tensione di carico 28 VDC max. | — 24 VDC (da 10 a 28 VDC)
Corrente di carico 40 mA max. da2.5a40mA
Caduta di tensione interna 0.8 Vmax.a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V max.
Dispersione di corrente 100 uA max. a 24 VDC 0.8 mA max.
Indicatore ottico Campo d? eserc?z?o .......... I LED rosso si iIIumina..l .
Campo di esercizio corretto .......... I LED verde si illumina
Norma Marcatura CE/UKCA
Specifiche cavo antiolio per applicazioni gravose
Modello di sensore D-MONW(V) | D-M9PW(V) | D-M9BW(V)
Rivestimento | Diametro esterno [mm] J26
Numero de fili 3 fili (marrone/blu/nero) | 2 fili (marrone/blu)
Isolamento -
Diametro esterno [mm] ©0.88
Conduttore Alrea effettival [mm2] 0.15

Diametro del filo [mm] @0.05

Raggio minimo di curvatura [mm] (Valori di riferimento) 17

= Fare riferimento alla Guida sensori per le specifiche comuni del sensore allo stato solido.
+ Fare riferimento alla Guida sensori per le lunghezze dei cavi.

Peso [l
Modello di sensore D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
Lunghezza cavo k(M) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensioni (mmi
D-MoJwW D-MoIwVv
©
N 1
s e —— | — = 6 | Posizione di maggior sensibilita

Posizione di maggior sensibilita

Vite di montaggio

M2.5x4L LED

Vite di montaggio M2.5 x 4 L
Vite di fissaggio con intaglio (senza testa)

Vite di fissaggio

500 (1000) (3000) (5000)

LED
8| « /
O i
G ———
22.8
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Al

Con stelo/serie EQYL1H
Attuatore elettrico con controllore integrato
Precauzioni specifiche del prodotto 1

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Consultare la retrocopertina per le istruzioni di sicurezza.
Per le precauzioni su attuatori elettrici e sensori, consultare le “Precauzioni d'uso per i prodotti di

SMC” e il “Manuale Operativo” sul sito web di SMC: https://www.smc.eu

| Progettazione / Selezione |

] Uso

A\ Attenzione

1. Non applicare un carico oltre i limiti delle specifiche.
Selezionare un attuatore adatto in base al carico e al carico
laterale ammissibile all'estremita stelo. Se allo stelo viene
applicato un carico superiore ai limiti delle specifiche, &
possibile che si crei un gioco nelle parti di scorrimento dello
stelo, una riduzione della precisione, ecc., e che cio influisca
negativamente sul funzionamento e sulla durata del prodotto.

2. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a
forze esterne eccessive o a possibili impatti.

In caso contrario, si potrebbe verificare un malfunzionamento.

] Uso

/A Precauzione
1. Segnale OUT

1) Operazione di posizionamento
Quando il prodotto rientra nel campo di regolazione del parametro
[Ampiezza segnale di uscita OUT], il segnale OUT si attivera.
Valore iniziale: impostato su [0.50] o piu.

2) Funzionamento in spinta
Quando la forza effettiva raggiunge la [Forza di spinta]
impostata, le uscite OUTO e OUT1 corrispondenti ai dati di
funzionamento impartiti si attivano per completare il
funzionamento di spinta.

<Valori di impostazione per i funzionamenti in

spinta di trasferimento verticale verso l'alto>
Per carichi verticali (verso l'alto), impostare la forza di spinta sul valore
massimo indicato di seguito e operare al carico di lavoro max.

Modello EQY25 EQY32
Passo H A B (& H A B C
Carico [kg] 1 25 5 10 2 4.5 9 18
Forza di spinta 50 % 70 %

O

SVC

/\Precauzione

2. Per eseguire il funzionamento in spinta, assicurarsi

di impostare il prodotto su [Funzionamento in
spintal.
Inoltre, evitare di urtare il pezzo durante un'operazione di
posizionamento o quando si trova entro i limiti dell’'operazione
di posizionamento. In caso contrario, si potrebbe verificare un
malfunzionamento.

3. La velocita di azionamento al momento del
funzionamento di spinta é fissa.

4. La velocita effettiva di questo attuatore &
influenzata dal carico.

Controllare la sezione dedicata alla selezione del modello del
catalogo.

5. Non applicare carichi esterni, impatti né resistenze
oltre al carico trasportato durante il ritorno alla
posizione di origine.

Una forza aggiuntiva causera lo spostamento della posizione
di origine dato che dipende dalla coppia del motore rilevata.

6. Non graffiare o scalfire le parti scorrevoli dello stelo
urtandole o appoggiandovi sopra degli oggetti.

Lo stelo del pistone e lo stelo guidato sono fabbricati con tolleranze
precise, quindi anche una leggera deformazione pud provocare un
malfunzionamento.

7. In caso di utilizzo di una guida esterna, collegarla in
modo che non venga sottoposta a urti o carichi.

Usare un connettore a movimento libero (come un giunto
snodato).

8. Non effettuare I’azionamento tenendo fermo lo stelo
e muovendo il corpo dell’attuatore.

Lo stelo sara sottoposto a un carico eccessivo, con conseguente
danneggiamento dell'attuatore e riduzione della durata del
prodotto.

9.In caso di azionamento di un attuatore con
un’estremita fissa e I'altra libera (con estremita
filettate o con flangia), sull’attuatore potrebbe essere
applicato un momento flettente a causa delle
vibrazioni generate a fine corsa, il che puo
danneggiare I'attuatore. In questi casi, installare un
accessorio di montaggio per eliminare le vibrazioni
del corpo dell’attuatore o ridurre la velocita in modo
che I'attuatore non vibri a fine corsa.

Inoltre, usare un accessorio di montaggio quando si sposta il
corpo dell’attuatore o quando un attuatore a corsa lunga €
montato in orizzontale e fissato a un’estremita.
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Con stelo/serie EQYL1H
Attuatore elettrico con controllore integrato

c I Precauzioni specifiche del prodotto 2

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Consultare la retrocopertina per le istruzioni di sicurezza.
Per le precauzioni su attuatori elettrici e sensori, consultare le “Precauzioni d'uso per i prodotti di
SMC?” e il “Manuale Operativo” sul sito web di SMC: https://www.smc.eu

] Uso

/\Precauzione

10. Evitare di utilizzare I'attuatore elettrico in modo tale
che la coppia di rotazione venga applicata allo stelo.
In caso contrario, potrebbero verificarsi deformazioni della
guida antirotazione, risposte anomale del sensore, giochi nella
guida interna o un aumento della resistenza allo scorrimento.
Vedere la tabella sotto per i valori approssimativi del campo
ammissibile della coppia di rotazione.

- ) EQY25 EQY32
Coppia di rotazione

ammissibile [N-m] max. 11 1.4

Quando si avvita una squadretta o un dado all'estremita
stelo, tenere ferme le superfici piane dell’estremita del
“connettore femmina” con una chiave inglese (lo stelo deve
essere completamente rientrato). Non applicare alcuna
coppia al meccanismo antirotazione.

11. Quando si monta una vite, un pezzo o un
accessorio, tenere ferme le superfici piane
dell'estremita stelo con una chiave inglese in modo
che lo stelo non ruoti. La vite deve essere serrata
secondo la coppia di serraggio specificata.

In caso contrario, potrebbero verificarsi risposte anomale del
sensore, giochi nella guida interna o un aumento della
resistenza allo scorrimento.
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Senza stelo

Con stelo

Serie EQFSLH/EQY[H
e-Actuator Specifiche elettriche

Motore compatibile

Motore passo-passo 24 VDC

Alimentazione elettrica

24VDC =10 %

Encoder compatibile

Encoder assoluto senza batteria

Numero di ingressi

3 ingressi (non isolati)

Specifiche dell’ingres-

Tensione di ingresso

24 VDC =10 %

so digitale

Corrente in ingresso

5 mA/circuito

Numero di uscite

4 uscite (non isolate)

Specifiche dell’'uscita

Tensione di carico

24 VDC =10 %

digitale

Corrente di carico max.

40 mA/punto

LED

PWR (verde), ALM (rosso), OVL (arancione)

Limpostazione iniziale dell’attuatore elettrico al momento della spedizione dalla fabbrica & la modalita a centri chiusi.
Per passare alla modalita elettrovalvola monostabile o bistabile, & necessario impostare la modalita utilizzando il software di impostazione dell’attuatore elettrico.
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Senza stelo Con stelo

Serie EQFSLUIH/EQYLIH
Esempi di cablaggio

Di seguito sono illustrati gli esempi di cablaggio. Per maggiori dettagli, consultare il manuale operativo della serie EQFS/EQY.
Usare il cavo I/0 (JX-CICI-E-LI-S) per collegare un PLC con il connettore 1/O digitali.
Il cablaggio dipende dal tipo di ingressi/uscite digitali (NPN o PNP).
Gli I/0 digitali sono del tipo non isolati.

Il collegamento a terra del PLC collegato e di altre apparecchiature impiega un GND comune con il GND del connettore di alimentazione.

Schema del cablaggio

Schema del cablaggio

(NPN) Alimentazione elettrica 24 VDC (PNP) Alimentazione elettrica 24 VDC
Connettore 1/O digitali [ . Connettore I/O digitali ] B
INO 1 INO 1
IN1 2 IN1 2
RESET 3 RESET 3
(Non utilizzato) Non collegato | 4 (Non utiizzato) Non collegato | 4
ouTo 5 {Carico} ouTo 5 {Carico}
ouT1 6 {Carico} ouT1 6 [Carico}
ouT2 7 {Carico} OouT2 7 {Carico}
ALARM 8 [Carico} ALARM f]3 { Carico}
]
Connettore di alimentazione elettrica Connettore di alimentazione elettrica
C24v 1 C24V 1
M24v > M24V 2
GND 3 GND 3
LKRLS 4 LKRLS ‘]‘
]
Segnale in ingresso Segnale in uscita
Nome Dettagli Nome Dettagli
INO*1 Segnale di movimento per I'estremita origine OouTo Rilevamento della posizione dell’estremita origine
IN1%*1 Segnale di movimento per I'estremita opposta OuUT1 Rilevamento della posizione dell’estremita opposta
RESET Azzeramento allarmi ouT2 Rilevamento della posizione intermedia
x1 In modalita elettrovalvola monostabile, I'attivazione delliingresso IN 1 “ALARM*1 Spento quando & generato I'allarme

fornisce un'istruzione di funzionamento per I'estremita opposta, la
disattivazione dell'ingresso IN1 fornisce un'istruzione di funzionamento
per I'estremita origine e INO non viene utilizzato.
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Senza stelo Con stelo

Serie EQFSLH/EQYLIH
Impostazione dei dati di funzionamento

+ Per informazioni dettagliate sull'impostazione dei dati di funzionamento, consultare il manuale operativo del software di configurazione dell’attuatore elettrico.

Impostazione dati di funzionamento per la spinta

L'attuatore si sposta verso la posizione di destinazione, e quando raggiunge questa
posizione, inizia a spingere con la forza impostata o meno.

I diagramma seguente mostra gli elementi di impostazione e il funzionamento.

Gli elementi e i valori di impostazione per questa operazione sono indicati sotto.

Impostazione dati di funzionamento per il posizionamento

In questa impostazione, I'attuatore si sposta in avanti e si arresta nella posizione target.
I diagramma seguente mostra gli elementi di impostazione e il funzionamento.
Gli elementi e i valori di impostazione per questa operazione sono indicati sotto.

Velocita
Velocita

Durata del ciclo teorica

@ D e
@ ® @ i
® ® ‘
Accelerazione !
=2 |
f Tempo
Tempo Esiremita orgine ! Estremita opposta
Estremita origine Estiemita opposta i
Posizione di inizio spinta
= | parametri cerchiati in [J sono parametri di impostazione. Forza
Forza di spinta
Tempo

= | parametri cerchiati in [J sono parametri di impostazione.
© Spiegazione delle modalita
- Modalita elettrovalvola bistabile: & possibile impartire comandi di funzionamento all'estremita origine e all'estremita opposta mediante due segnali in in-
gresso, come se si utilizzasse un’elettrovalvola bistabile.
- Modalita elettrovalvola monostabile: & possibile impartire comandi di funzionamento all'estremita origine e all'estremita opposta mediante un solo segnale
in ingresso, come se si utilizzasse un’elettrovalvola monostabile.
- Modalita centri chiusi: & possibile impartire comandi di funzionamento all'estremita origine, all'estremita opposta e al punto intermedio mediante due se-

gnali in ingresso, come se si utilizzasse un’elettrovalvola con centri chiusi.

Dati di funzionamento (posizionamento)

Dati di funzionamento (spinta)

Elemento

Dettagli

Elemento

Dettagli

Velocita

Velocita di trasferimento alla posizione target

Velocita

Velocita di trasferimento alla posizione target

Accelerazione

Parametro che definisce con quale rapidita I'attuatore
raggiunge la velocita impostata. Piu alto ¢ il valore im-
postato, pil velocemente raggiunge la velocita impo-
stata.

Accelerazione

Parametro che definisce con quale rapidita I'attuatore
raggiunge la velocita impostata. Piu alto € il valore im-
postato, pil velocemente raggiunge la velocita impo-
stata.

Decelerazione

Parametro che definisce con quale rapidita I'attuatore
si arresta. Piu alto ¢ il valore impostato, piu veloce-
mente si arresta.

Estremita origine

Posizione di destinazione dell’estremita origine dell’at-
tuatore

Estremita
opposta

Posizione di destinazione dell’estremita opposta
dell’attuatore

Decelerazione

Parametro che definisce con quale rapidita I'attuatore
si arresta. Piu alto & il valore impostato, piu veloce-
mente si arresta.

Forza di spinta

E definito il rapporto della forza di spinta.

Il campo di regolazione varia a seconda del tipo di at-
tuatore elettrico. Consultare il manuale operativo per
I'attuatore elettrico.

O

Estremita origine

Posizione di destinazione dell'estremita origine dell'at-
tuatore

Estremita Posizione di destinazione dell’estremita opposta
opposta dell’attuatore
Posizione di Specifica la posizione in cui inizia il funzionamento in
inizio spinta spinta.
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Senza stelo Con stelo

Serie EQFSLH/EQY([H
Opzioni

H Cavo di comunicazione per impostazione controllore M Cavo /O digitali

Kit di impostazione controllore JX-CT-E JX —_ CI |$| —_ E —_ —_ S
re

Un set che include un cavo di comunicazione (JXC-CTC-E) e un cavo
USB (LEC-W2-U)

+ E possibile acquistare singolarmente il cavo di comunicazione e il cavo USB. Tipo con connetto Lunghezza del cavo
Simbolo| Specifiche 1 1.5m
. L S) Diritto 3 3m
Cavo di comunicazione JX-CTC-E A Angolo retto 5 5m
51 Model label 10 10m

@Tipo di connettore: dritto

o XCICE (45.6) ) L
[sp]
{ 45~ PIN2 35 =5
PIN3
PIN1 PINe
PING PIN5
PIN7 PING
Estremita A Estremita B
Cavo USB LEC-W2-U
] . @Tipo di connettore: a gomito
"] %: A
(36.6) L
35 +5
<Software di programmazione controllore/driver USB>
- Software di programmazione controllore ~
- Driver USB (For JXC-CT-E) o Estremita B
Scaricare dal sito web di SMC: e Estremita
https://www.smc.eu A
i = Tipo di connettore: il
Requisiti hardware (9 15) tipo a gomito non pud
os Windows®10 (64 bit), Windows®11 (64 bit) essere utilizzato per
Interfaccia di comunicazione |Porta USB 2.0 I'attuatore con
Display 1366 x 768 min. monhagljgio del motore
= Windows® 1 0 e Windows® 1 1 sono marchi commerciali registrati di Mi- paralelo.
crosoft Corporation negli Stati Uniti. PINT PING
N. pin [Colore del cavo| Segnale Codice Peso [g]
B Cavo di alimentazione 1 Bianco INO JX-CIS-E-1-S 88
2 Marrone IN1 JX-CIS-E-3-S 164
N) & CD -E- —_ S 3 Verde RESET JX-CIS-E-5-S 265
4 Giallo — JX-CIS-E-10-S 517
. 5 Grigio ouTo JX-CIA-E-1-S 88
Tipo con connettore Lunghezza del cavo 6 Rosa OoUT1 JX-CIA-E-3-S 164
Simbolo|  Specifiche 1 1.5m 7 Blu ouT2 JX-CIA-E-5-S 265
S Diritto 3 3m 8 Rosso ALARM JX-CIA-E-10-S | 517
A Angolo retto 5 5m
10 10 m
@Tipo di connettore: dritto N.pin__[Colore del cavo Segnale
‘ (45.8) L 1 Marrone Cca4v
2 Bianco M24V
< 3525 3 BI oV
X kcPIN2 u
PIN'1 0 - 4 Nero LK RLS
c | [T
PIN4 PIN3
Estremita A Estremita B Codice Peso [g]
. . . JX-CDS-E-1-S 68
@Tipo di connettore: a gomito JX-CDS-E-3-S 125
L JX-CDS-E-5-S 200
(35) JX-CDS-E-10-S | 387
355 JX-CDA-E-1-S | 68
JX-CDA-E-3-S 125
= S JX-CDA-E-5-S | 200
g Estremita B JX-CDA-E-10-S | 387
Estremita A

(@ 15) = Tipo di connettore: il
tipo a gomito non pud
essere utilizzato per

PIN2 PIN3 :
I'attuatore con
% montaggio del motore
Y PIN4 parallelo.

PIN 1
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Senza stelo

Al

Con stelo

Serie EQFSUH/EQYLIH
Precauzioni specifiche del prodotto Encoder assoluto senza batteria

Leggere attentamente prima dell'uso dei prodotti. Consultare la retrocopertina per le istruzioni di sicurezza. Per le precauzioni sugli attua-
tori elettrici, consultare le “Precauzioni d'uso per i prodotti di SMC” e il “Manuale operativo” sul sito web di SMC: https:/fwww.smc.eu.

/\Precauzione

1. In ambienti in cui sono presenti forti campi magneti-
ci, I'uso puo essere limitato.
Nell'encoder viene utilizzato un sensore magnetico. Pertanto,
se il motore dell'attuatore viene utilizzato in un ambiente in cui
sono presenti forti campi magnetici, potrebbero verificarsi mal-
funzionamenti o guasti.
Non esporre il motore dell'attuatore a campi magnetici con una
densita di flusso magnetico pari o superiore a 13 mT.
Quando si installa un attuatore elettrico e un cilindro pneumati-
co con sensore (es. serie CDQ2) o piu attuatori elettrici ravvi-
cinati, mantenere uno spazio libero di almeno 4 0 mm attorno
al motore. Fare riferimento al disegno della costruzione del
motore dell'attuatore.

Non € possibile installare un cilindro pneu-
matico con sensore nell'area ombreggiata.

® Quando si allineano gli attuatori
Per gli attuatori con un anello magnetico del sensore integrato,
mantenere uno spazio di 40 mm min. tra i motori e la posizione
in cui passa I'anello magnetico.

Non permettere che i motori siano in prossimita della
posizione in cui passa I'anello magnetico.

Motore Mantenere una

/ distanza di 40
] mm min.

q 1 -4
Parte di anello magnetico integrata
nell'attuatore elettrico con stelo (pistone)

=

Mantenere una
distanza di

‘ 40 mm min.

Parte di anello magnetico integrata nell'attuatore
elettrico senza stelo (unita di traslazione)

-y
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/\ lIstruzioni di sicurezza

Le istruzioni di sicurezza servono per prevenire situazioni pericolose e/o danni alle
apparecchiature. Il grado di pericolosita € indicato dalle diciture di "Precauzione”, "Attenzione"

o "Pericolo". Rappresentano avvisi importanti relativi alla sicurezza e devono essere seguiti
assieme agli standard internazionali (ISO/IEC)*1) e altri regolamenti sulla sicurezza.

Precauzione indica un pericolo con un livello basso

/\ Precauzione: dirischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni lievi o medie.

Attenzione indica un pericolo con un livello medio

/\ Attenzione: di rischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni gravi o la morte.

Pericolo indica un pericolo con un livello alto di

/\ Pericolo:

gravi o la morte.

/\ Attenzione

1. La compatibilita del prodotto é responsabilita del progettista

dell'impianto o di chi ne definisce le specifiche tecniche.

Dato che il presente prodotto viene usato in diverse condizioni operative, la
sua compatibilita con un determinato impianto deve essere decisa dalla
persona che progetta I'impianto o ne decide le caratteristiche tecniche in
base ai risultati delle analisi e prove necessarie. La responsabilita relativa alle
prestazioni e alla sicurezza dell'impianto e del progettista che ha stabilito la
compatibilita con il prodotto. La persona addetta dovra controllare
costantemente tutte le specifiche del prodotto, facendo riferimento ai dati del
catalogo piu aggiornato con I'obiettivo di prevedere qualsiasi possibile
guasto dell'impianto al momento della configurazione dello stesso.

. Solo personale qualificato deve azionare i macchinari e gli impianti.
Il presente prodotto puo essere pericoloso se utilizzato in modo scorretto. Il
montaggio, il funzionamento e la manutenzione delle macchine o
dell'impianto che comprendono il nostro prodotto devono essere effettuati da
un operatore esperto e specificamente istruito.

. Non effettuare la manutenzione o cercare di rimuovere il prodotto e le
macchine/impianti se non dopo aver verificato le condizioni di sicurezza.
1. L'ispezione e la manutenzione della macchina/impianto possono essere

effettuate solo ad avvenuta conferma dell'attivazione delle posizioni di
blocco di sicurezza specificamente previste.

2. Al momento di rimuovere il prodotto, confermare che le misure di sicurezza
di cui sopra siano implementate e che I'alimentazione proveniente da
qualsiasi sorgente sia interrotta. Leggere attentamente e comprendere le
precauzioni specifiche del prodotto di tutti i prodotti relativi.

3. Prima di riavviare la macchina/impianto, prendere le dovute precauzioni
per evitare funzionamenti imprevisti o malfunzionamenti.

. Contattare prima SMC e tenere particolarmente in considerazione le
misure di sicurezza se il prodotto viene usato in una delle seguenti
condizioni.

1. Condizioni o ambienti che non rientrano nelle specifiche date, I'uso
all'aperto o in luoghi esposti alla luce diretta del sole.

2. Impiego nei seguenti settori: nucleare, ferroviario, aviazione, spaziale, dei
trasporti marittimi, degli autotrasporti, militare, dei trattamenti medici,
alimentare, della combustione e delle attivita ricreative. Oppure impianti a
contatto con alimenti, circuiti di blocco di emergenza, applicazioni su
presse, sistemi di sicurezza o altre applicazioni inadatte alle specifiche
standard descritte nel catalogo del prodotto.

3. Applicazioni che potrebbero avere effetti negativi su persone, cose o
animali, e che richiedano pertanto analisi speciali sulla sicurezza.

4. Utilizzo in un circuito di sincronizzazione che richiede un doppio sistema di
sincronizzazione per evitare possibili guasti mediante una funzione di
protezione meccanica e controlli periodici per confermare il funzionamento
corretto.

/\ Precauzione

. Questo prodotto & stato progettato per I'uso nell'industria manifatturiera.
Il prodotto qui descritto & previsto basicamente per I'uso pacifico
nell'industria manifatturiera.

Se ¢ previsto I'utilizzo del prodotto in altri tipi di industrie, consultare prima
SMC per informarsi sulle specifiche tecniche o all'occorrenza stipulare un
contratto.

Per qualsiasi dubbio, contattare la filiale di vendita piu vicina.

1) ISO 4414: Pneumatica — Regole generali relative ai sistemi
pneumatici.
ISO 4413: Idraulica — Regole generali relative ai sistemi.
|IEC 60204-1: Sicurezza dei macchinari — Apparecchiature
elettriche delle macchine. (Parte 1: norme generali)
ISO 10218-1: Sicurezza dei robot industriali di manipolazione.
ecc.

rischio che, se non viene evitato, provochera lesioni

Limitazione di garanzia ed
esonero di responsabilita/
Requisiti di conformita

Il prodotto usato & soggetto alla seguente "Limitazione di
garanzia ed esonero di responsabilita’ e "Requisiti di
conformita".Leggerli e accettarli prima dell'uso.

Limitazione di garanzia ed esonero di
responsabilita

1. Il periodo di garanzia del prodotto & di 1 anno in servizio o
18 mesi dalla consegna, a seconda di quale si verifichi
prima. ? Inoltre, il prodotto dispone di una determinata
durabilita, distanza di funzionamento o parti di ricambio.
Consultare la filiale di vendita piu vicina.

2. Per qualsiasi guasto o danno subito durante il periodo di
garanzia di nostra responsabilita, sara effettuata la
sostituzione del prodotto o dei pezzi necessari. Questa
limitazione di garanzia si applica solo al nostro prodotto in
modo indipendente e non ad altri danni che si sono verificati
a conseguenza del guasto del prodotto.

3. Prima di utilizzare i prodotti di SMC, leggere e comprendere
i termini della garanzia e gli esoneri di responsabilita indicati
nel catalogo del prodotto specifico.

2) Le ventose per vuoto sono escluse da questa garanzia di 1 anno.
Una ventosa per vuoto & un pezzo consumabile pertanto & soggetto a
garanzia per un anno a partire dalla consegna. Inoltre, anche durante
il periodo di garanzia, I'usura del prodotto dovuta all'uso della ventosa
per vuoto o il guasto dovuto al deterioramento del materiale in
plastica non sono coperti dalla garanzia limitata.

Requisiti di conformita

1. E assolutamente vietato I'uso dei prodotti di SMC negli
impianti di produzione per la fabbricazione di armi di
distruzione di massa o altro tipo di armi.

2. Le esportazioni dei prodotti o della tecnologia di SMC da un
paese a un altro sono regolate dalle relative leggi e norme
sulla sicurezza dei paesi impegnati nella transazione. Prima
di spedire un prodotto di SMC in un altro paese, assicurarsi
di conoscere e osservare tutte le norme locali che regolano
I'esportazione in questione.

/A\ Precauzione

| prodotti SMC non sono stati progettati per essere
utilizzati come strumenti per la metrologia legale.

Gli strumenti di misurazione fabbricati o venduti da SMC non
sono stati omologati tramite prove previste dalle leggi sulla
metrologia (misurazione) di ogni paese.

Pertanto, i prodotti SMC non possono essere utilizzati per
attivita o certificazioni imposte dalle leggi sulla metrologia
(misurazione) di ogni paese.

/\ lIstruzioni di sicurezza Assicurarsi di leggere le "Precauzioni per I'uso dei prodotti di SMC" (M-E03-3) prima dell'uso.
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