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€-Kolbenstangenloser Antrieb
@ ® Ausfiihrung mit dezentralem Controller s

mit integriertem

® Neue Ausfiihrung mit 5-Positionen Controler
Positioniergenauigkeit
ggiitde% = 0'01 mm By
fllsoen - 0.1mm \

Dezentraler
Controller

Ausfiihrung mit Kreuzrollenfiihrung

Serie E-MY2C

Ausfiihrung mit Prazisionsfihrung

Serie E-MY2H

Keine Programmlerung erforderlich

Durchfiihrung der elektrischen Steuerbarkeit wie bei einem Druckkuftzylinder durch 3-Stufen-Betrieb
00000, o, Py ) o0

S0 B Ty 8

4 : N\ [ Y ( Einstellung filr Geschwindgkeit
Hubeinstellung Hub-Lernen _, und Beschleunigung
Den Schalter STROKE STUDY driicken

@ Endanschlage auf gewiinschte Position stellen mit SPEED und ACCELERATION

@ Feineinstellung des Anschlags mittels
Anschlagschraube

I

J.__—.‘

Betrieb

Betrieb méglich durch
Verwendung der selben Signale,
wie bei einem Magnetventil
[mit einer SPS)




Mit Bedienbarkeit eines Druckluftzylinders und Steuerbarkeit
eines elektrischen Antriebs : :

Neues Antriebskonzept

-Actualor

Maschinenabweichung
Wiederholbarkeit der 37 Positioniergenauigkeit

Geschwindigkeit auf beiden Seiten
Bedienbarkeit Wlebel Geschwindigkeits-
einem Druckluftzylinder | steuerung ‘

Bedien- | StoRfreies Gleiten des Schlittens
barkeit zwischen 2 frei wahlbaren Punkten

Druckluftzylinder StoRfrei '

Maschinenabweichung

~ genauigkeit

Preis Elektrischer Antrieb

Maschinenabweichung

Wiederholbarkeit der 3
Geschwindigkeit

Wiederholbarkeit der 3 Positionier-

Positionier-
genauigkeit
auf beiden Seiten

.
2%?32?%28'

Geschwindigkeit

auf beiden  Einstellung nach Hochgeschwin-
Seiten  Einzelprozessen digkeitsbetrieb

5 5 Geschwindigkeits-
Bedienbarkeit Druckanwendungen steuerung

Geschwindigkeits-
steuerung

Bedienbarkeit

Was bedeutet “€” ?

Fei Wir nennen dieses Produkt "e-Antrieb", wobei das Stof3frei

vorangestellte "e" flir "einfach" steht. Wir haben uns aufgrund

StoBfrei

Einstellung nach Hochgeschwin- von fruheren Rickmeldungen unserer Kunden hinsichtlich der Einstellung nach
i S - einfachen Inbetriebnahme und Einstellung fiir diese i
Einzelprozessen digkeitsbetrieb | Bezeichnung entschieden. Und wir hoffen, dass diese Eingeiprozessert
Druck- Bezeichnung langfristig zu einem Begriff in der Automation wird. Druckanwendungen
anwendungen
Einfache Wartung Anordnung Motor: Die Einbaustelle des Motors kann vom Benutzer frei

gewdhlt werden: Oberseite, Unterseite, links oder rechts vom Antrieb.

Antriebsteil und Fihrungseinheit kénnen vom Zylindergeh&use

getrennt werden. Motor
Antriebseinheit ! ¢ ES s
$
¢ o e @
o o o @
+—0—+
Controller
i TA
|
|
® ® |

Anordnung Motor
TA l(_)k?(erselte, B Oberseite,

@ Verriegelungsfunktionen
inks rechts

Die Einstellungen fiir Geschwindigkeit/Beschleunigung sind verriegelbar. - -
Wird der Geschwindigkeits-/Beschleunigungsschalter im DA|ime>*"®  |DB| e
Verriegelungsvorgang betatigt, blinkt das Warnlicht. Die Bewegung wird

aber geman den eingegebenen Parametern zu Ende gefiihrt.

* Einstellungen zur Hubverriegelung oder zur Verriegelung einer Manueller Betrieb ist mo g lich.
Zwischenposition sind nicht vorgesehen.

oo ": (0w
- (%
|mm|n | ' If

END |

Geschwindigkeits-/
Beschleunigungsschalter

>

|
!

Warnlicht

Taste fir manuellen Betrieb

Ubersicht 1 %SNC



@ Ausfihrung mit dezentralem Controller

Einfaches Ricksetzen nach der Installation dank Fernsteuerung.
Besonders geeignet fur schwer zugéngliche Bereiche, da der Controller an einem leicht zugénglichen Ort betrieben werden kann.

@®Kabellange zwischen 1 m, 3 m und 5 m wahlbar
@ Verbesserte maximale Betriebstemperatur von 40°C auf 50-c (nur Antrieb)
@3 verschiedene Montagearten

Montage mit
Direktmontage DIN-Schienenmontage L-Befestigungselem

= .
- — “‘ P N

M4-Schraube M5- Befestigungselement Befestigungselement
(Zubehor)  Gewindebohrungen

Mdoglichkeit eines Stopps auf Zwischenpositionen

3-Positionen p—— 7 7

(2 Positionen an den Enden und 1 Position flir die Zwischenposition) MIDDLE | MIDDLE FE
Neben den Positionen an den Enden ist eine Zwischenposition méglich. 'm’ !m
3-Punkt- | \motor = | MoTOR |

@ 5-PUﬂkt-StOpp Stopp g—tgggkt- pe———

(mit Balken | £ D

auf dem —

(2 Punkte an den Enden und 3 Punkte fiir die Zwischenposition)
5-Punkt-Positionierung ist an jedem Punkt méglich.

Stopp-Funktion durch externen Eingang (nur bei Ausfihrungen 5-Positionen)

Ein Stopp-Befehl durch externen Eingang tGber SPS oder PC ermdglicht Wiederholgenauigkeit der Stoppfunktion durch externen Stoppmechanismus
das Abbremsen oder Stoppen eines Schlittens (wie programmiert). Verfahrgeschwindigkeit (mm/s)] 100 500 1000

Wiederholgenauigkeit (mm)| +0.5 +1.0 +2.0

Anm.) Die dargestellten Ventile dienen nur als Richtlinie
ohne Gewahr.

Anwendungsbeispiel 1 Anwendungsbeispiel 2

Nach einem Stoppvorgang ist ein Schnellstart méglich.  Kolbenstangenloser Antrieb kann durch das
Signal von den Signalgebern abgebremst
oder gestoppt werden.

Stopp-Methode Stopp durch externen Eingang Not-Aus

Schalterwert >
A DTS Beschleunigungseinstellung 4.9 m/s

Ausgangsgeschwindigkeit Schalterwert
nach Wiederanfahren | Geschwindigkeitseinstellung

# Die Einstellungen im Not-Aus Fall kénnen nicht veréndert werden.

PLC

T Signal von einem Signalgeber

50 mm/s

Stopp-Befehl
durch externe
Eingabe

o~ Signalgeber

Rucksetzen des Alarms Bestelloptionen  nanere Angaven erhatten sie bei smc.
@ Riicksetzen des Alarms durch externe Eingang tber SPS, @ Geschwindigkeits- 1o 100 1000 2000 oo
PC etc. anderungen L L L !
Ein Alarm im kolbenstangenlosen e-Antrieb kann durch den Langsam-/ Hoch- A e —
Controller riickgesetzt werden. geschwindigkeitslauf Speed \ggi\ _Standard - /s
sind maglich. mis?]

® Manuelles Ricksetzen des Alarms (iber die Steuereinheit .0 4.9 9.8 14.7 19.6
* Setzen Sie den Alarm zurlck, sobald die Ursache des ot Max:_BeschIeunl- L L L L !
gungsanderungen

Alarms behoben ist.
Nedrige m
. .. . eschleunigung bei
Variantenubersicht schweren Lasten méglich.

Hohe Beschleunigung bei geringen Lasten moglich.

Serie E-MY2C E-MY2H .
@® Verbessertes Verhalten bei Momenten
Mit Fihrung Kreuzrollenfiihrung Préazisionsflihrung 2-Achsen-Fihrung (entspricht MY2HT)
Mit Steuerung Integrierte Steuerung/dezentrale Steuerung
NenngroBe 16 25 16 25 @6 P05|t|o.nen . ) .
Stopps an beiden Enden (2 Positiohnen) und auf Zwischenpositionen
Nutzlast (kg) 5 10 5 10 (4 Positionen)
Hub (mm) 50 bis 1000 (Mit 1 mm-Schritten erhaltlich.)

SVC Ubersicht 2
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Serie E-MY2
Modellauswahl 1

Die folgenden Schritte dienen zur Auswahl des am besten fiir lnre Anwendung geeigneten Modells der Serie E-MY2.

Richtlinie zur Auswahl des Zylindermodells

Zylinder- . . . N Diagramme mit den | ,:

modall Fihrung Allgemeine Schlitten-Genauigkeit 2ulassigen Werten | Rollmoment .
E-MY2C| Ausfiihrung mit Kreuzrollenfiihrung | Schlitten-Genauigkeit ca. + 0,05 mm Anm-2) Siehe Seite 3. x Kippmoment
E-MY2H)| Prazisionsfiithrung (Einfachfiihrung) | Schlitten-Genauigkeit von max.+ 0,05 mm erforderlich A™-2) |  Siehe Seite 4.

Anm. 1) Sie dienen als Richtlinie zur Bestimmung der erforderlichen Schlitten-Genauigkeit. Wenden Sie sich bitte an SMC, wenn eine

garantierte Genauigkeit erforderlich ist.
Anm. 2) Die Genauigkeit gibt die Schlittenabweichung (am Hubende) bei Einwirkung von 50% des im Katalog
angegebenen zuldssigen Moments an. (Referenzwert)

Belastungsmomente auf kolbenstangenlose Zylinder

Abhangig von der Einbaulage, der Last und der Lage des Lastschwerpunkts kdnnen verschiedene Belastungsmomente auftreten.

Koordinaten und Momente Statisches Moment

Horizontale Montage

Ms: Quermoment

% (Q\Ml: Kippmoment I}m Xg

X M2: Rollmoment y

Dynamisches Moment

a: Einstellung Beschleunigungsgrad U: Einstellung Geschwindigkeit 7
/ z | X
. \
Einbaulage | Horizontale | Decken- Wand- ms X g
Montage montage montage
Dynamische Einbaulage | Horizontale | Decken- Wand-
Last (F)) Mo X a Montage | montage | montage
g Mie % X Fe X Z Statische Last (m) ma m: ms
S €
= o Mi miXxgXX{mz2XxgXX —
£ | Mz |Dynamisches Moment Mz tritt nicht auf. é 1X9 2 X9
E 8| M2z mixgXxYm2XxgXYmsxgxZz
% Mae % XFeXY %:; 1X9 2X9 3X9
Anm.) Das dynamische Moment wird unabhéngig von der % il Ms X g X X
Einbaulage mit obigen Formeln errechnet. g: Schwerkraftbeschleunigung (9,8 m/s?)

O
<



Modellauswahl Serie E'MY2

Maximal zuldssiges Moment/Maximal zuldssige Last

Nenn-@ (mm) | Maximal zuldssiges Moment (N-m) Max. zuléssige Last (Kg)
Modell

M1 M2 M3 ma1 m2 m3
E-MY2C 16 5 4 3.5 18 16 14
25 13 14 10 35 35 30

7 7 1 1 1
E-MY2H 16 6 5 3 3
25 28 26 26 32 30 30

Die obigen Werte sind die max. zuléssigen Werte fir das Moment und die bewegte Masse. Entnehmen Sie das maximal
zulassige Moment und die maximal zuldssige Last fiir bestimmte Schlittengeschwindigkeiten den jeweiligen
Diagrammen auf den folgenden Seiten.

Bewegte Masse (kg)

imamik '

Moment (N-m)

ms3

M2=F2 x L2 F3< 7

- Mi1=F1 x L1 <
F1 7"\ F2 —

—
-

L2
L3

M3=F3 x L3

Maximal zulassiges Moment

Wiéhlen Sie ein Moment, das innerhalb der
in den Grafiken gezeigten
Betriebsbereichsgrenzen liegt. Beachten
Sie, dass der Wert der max. zuldssigen
Last manchmal Uberschritten werden kann,
auch wenn er innerhalb der in den
Grafiken gezeigten Grenzwerte liegt.
Uberpriifen Sie deshalb auch die zulassige
Last far die gewahlten
Betriebsbedingungen.

<Berechnung des Belastungsgrads der Fuhrung>

1. Fir die Auswahlkalkulation missen max. zuldssige Last (1), statisches Moment (2) und
dynamisches Moment (3) (zum Zeitpunkt der Beschleunigung/Verzégerung) Gberprift werden.
* Berechnen Sie m max furr (1) aus der maximal zulassigen Last (m1, m2, m3) und Mmax fir (2) und (3)
aus der Grafik des max. zulassigen Moments (M1, M2, Ma).

Belastungs- Bewegte Masse (m) ~ Statisches Moment (M)A"™ D Dynamisches Moment (ME) 4™ 2 <
grade der X0 ="\ax. zulassige Last t Zulassiges statisches T zulassiges dynamisches Moment = 1
Fuhrung (m max) Moment (Mmax) (MEmax)

Anm. 1) Durch die Last usw. im Ruhezustand des Antriebs erzeugtes Moment.
Anm. 2) Durch die StoBbelastung am Hubende erzeugtes Moment (beim Aufprall am Anschlag).
Anm. 3) Abhangig von der Werkstlickform kdnnen mehrere Momente auftreten. In diesem Fall entspricht die Summe der
Belastungsgrade (X der Summe aller Momente.
2. Referenzformeln (Dynamisches Moment bei Aufprall)
Verwenden Sie folgende Formeln zur Berechnung des dynamischen Moments unter Berlicksichtigung
des Aufpralls am Anschlag.
m : Bewegte Masse [kg] L1 : Abstand zum Lastschwerpunkt’ (m)
F :Last[N] ME: Dynamisches Moment (N-m)
Fe: Last bei Beschleunigung und Verzégerung [N]
a : Einstellung Beschleunigung [m/s?]

"V : Einstellung Geschwindigkeit [mm/s] l,
M : Statisches Moment [N-m] ]% Fe
Fe =m-a

L1
=
m

ME:%. Fe- L1 INm] pom 4

Anm. 4) Durchschn. Lastkoeffizient (=% ): 5

Dieser Koeffizient dient zur Ermittlung des durchschnittlichen /
dynamischen Moments unter Bericksichtigung der Kalkulation 4
der Lebensdauer.

3. Siehe Seiten 5 und 6 flr Detailinformationen zur Modellauswahl.

Max. bewegte Masse

Waéhlen Sie eine Last, die innerhalb der in
den Grafiken angegebenen Betriebs-
bereichsgrenzen liegt. Beachten Sie, dass
der Wert fir das maximal zulédssige
Moment, selbst bei einem Betrieb
innerhalb der in den Grafiken gezeigten
Grenzwerte, manchmal Uberschritten
werden kann. Uberpriifen Sie deshalb
auch das zuldssige Moment flur die
gewahlten Betriebsbedingungen.

Der im Diagramm aufgefihrte Wert dient
zur Berechnung des Belastungsgrads der
Fihrung. Entnehmen Sie die aktuelle
maximal zuldssige Last der unten-
stehenden Tabelle.

NenngréBe | Max. bewegte Masse (Kg)
16 5
25 10

A\ Achtung

Bitte wéhlen Sie das erforderliche Modell
unter Berlcksichtigung der Vorgaben der
Betriebsbedingungen und der mdglichen
Anderungen derselben wahrend des
Betriebs. Bei lhrem Vertreter ist das SMC-
Modellauswahlprogramm erhaltlich, das
Sie bei der Auswahl des korrekten Modells
unterstitzt.



Serie E-MY2

Maximal zuldssiges Moment/Maximal bewegbare Masse

Moment / E-MY2C

E-MY2C/M1 E-MY2C/M2 E-MY2C/M3
50 50 50
40 40 40
30 30 30
20 20 20
10 10 \C 10
_ _ _ N\
€ E €
z 3 =3
i E-MY2C25
S E-MY2C25 S S 4
3 3 3 E-MY2C25—
2 2 2
E-MY2C16
E-MY2C16
E-MY2C16
1 1 1
05400 200 300400500 1000 1500 05100 200 300400500 1000 1500 0.5700 200 300400500 1000 1500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Bewegte Masse /E-MY2C
E-MY2C/m1 E-MY2C/m2 E-MY2C/m3
60 60 60
50 50 50
30 30 30
_ 20 _. 20 _. 20
2 2 2
(0] Q [0]
2 2 2
s E-MY2C25 s E-MY2C25 =
10 - — 10 i 5 10
[O) o) [O) \ =
e e e E-MY2C25—
[0 (0] [0
2 2 2
[0 [0 [0
[a0] m m
E-MY2C16
5 5 E-MY2C16
E-MY2C16_|
3 3 3
2 2 2
1100 200 300400500 1000 1500 1100 200 300400500 1000 1500 1100 200 300400500 1000 1500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]

SvVC
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Modellauswahl Serie E'MY2

Moment / E-MY 2H

E-MY2H/M1 E-MY2H/M2 E-MY2H/M3
60 60 60
50 50 50
30 30 30
20 20 20
=3 € =3
= Z Z
£ 10 £ 10 £ 10
[0} [0] [0
£ E-MY2H25_| £ E-MY2H25- E E-MY2H25—
s = s
5 5 5
4 4 4
3 3 3
5 E-MY2H16 2 P E-MY2H16_|
E-MY2H16
1 1
100 200 300400500 1000 1500 100 200 300400500 1000 1500 1900 200 300400500 1000 1500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Bewegte Masse /E-MY2H
E-MY2H/m1 E-MY2H/m2 E-MY2H/m3
60 60 60
50 50 50
30 30 30
20 20 20
2 2 2
Q (0] [0]
@ ] @
S 10 - S 10 S 10
> E-MY2H25 ° N E-MY2H25 @ \ E-MY2H25—
()] (o)) ()]
[0 (0] [0
2 = =
[0] Q [0
[a0] m m
5 5 5
E-MY2H16 4
E-MY2H16 | 4 E-MY2H16 ]
3 3 3
2 2 2
1 1 1
100 200 300400500 1000 1500 100 200 300400500 1000 1500 100 200 300400500 1000 1500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Y 4
& S\VC



Serie E-MY2
Modellauswahl 2

Die folgenden Schritte dienen zur Auswahl des am besten flr Ihre Anwendung geeigneten Modells der Serie E-MY2.

Berechnung des Belastungsgrads der Fihrung

[1]Betriebsbedingungen

Anm.) Fir die Einstellung von Geschwindigkeit =~ o == == === == Einbaul age ==--=-===--

Antriebszylinder ............... E-MY2H25-500 . s I ' ]
Einstellung und Beschleunigung, wahlen Sie diese 1 '
Geschwindiakeit 400 mm/s ATm) bitte aus dem Diagramm Geschwindigkeit/ ; 1. Horizontale 2. Wandmontage ,
SSCIWINCIGIEIL D «oevsseereens mm/s Beschleunigung auf Seite 8 aus. ' Montage '
Einstellung ! , Yy !
Beschleunigungsgrad a ««e..e.. 4,9 m/g? Anm.) ) 1 :
Einbaulage ...evevnieeniennns Wandmontage Wh: MGGLB25-200 (4,35 kg) : 1
1 1
E-MY2H25-500TAN ; g z ;
' "
1 1
1 1
1 1
1 1
We: MHL2-16D1 (0,795 kg) ' '
' '
1 1
1 1
Wa: Verbindungsplatte t = 1 Wd: Werkstiick (1,0 kg) : :
Lastanbau
425 150 Masse und Schwerpunkt jedes Werkstiicks
5 65 Werkstick- . Schwerpunkt
N Gewicht
r. (Mn) X-Achse Y-Achse Z-Achse
. ” (Wn) Xn Yn Zn
| ! Wa 0,88 kg 65 mm 0 mm 5mm
- | [
N Whb 4,35 kg 150 mm 0mm 42,5 mm
v
L] We 0,795 kg 150 mm 111 mm 42,5 mm
Wid 1,0 kg 150 mm 210 mm 42,5 mm
n=a,b,c,d

Berechnung des Gesamtschwerpunkts

M3 =Xmn
=0.88+4.35+0.795 + 1.0 = 7,025 kg

_ 1
X = mSXZ(mnXXn)

1

= =005 (0,88 x 65 + 4,35 x 150 + 0,795 x 150 + 1,0 x 150) = 139,4 mm
Y =m1—3x2(mnxyn)
=7(1)—25(0,88X0+4,35x0+0,795x111+1,Ox210)=42,5mm
1
Z =pzXZ(mnxzn)
=2 005 325 (0,88 X 5 + 4,35 x 42,5 + 0,795 x 42,5 + 1,0 x 42,5) = 37,8 mm

Berechnung des Belastungsgrads fiir statische Last

m3z: Gewicht
M3 max. (aus 1im Diagramm MY2H / m3) = 22’5 kg ...........................................
Belastungsgrad vt = M3/ M3 max = 7,025 /22,5 = 0.31

M2: Moment
M2 max (aus 2 im Diagramm MY2H / M2) = 19,5 Nef «ceseerereerrsreeiniiniinieiisisssis s
M2=mM3xgxZ=7,025x9,8x37,8x10°=2,60 N'm
Belastungsgrad o2 = M2/ M2max =2,60/19,5=0.13

SvVC
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Serie E-MY2
Modellauswahl 3

Die folgenden Schritte dienen zur Auswahl des am besten flr Ihre Anwendung geeigneten Modells der Serie E-MY2.

Berechnung des Belastungsgrads der Flihrung

Ms: Moment
M3 max (aus 3 im Diagramm MY2H / M3) = 19,5 Nem «-ererererererenmnininininia
M3=mM3xgxX=7,025x9,8x139,4 x 108 =9,59 N'm
Belastungsgrad aea = M3/ Mamax = 9,59 /19,5 = 0.49

Berechnung des Belastungsgrads flr das dynamische Moment

Last Fe bei Beschleunigung und Verzégerung
FE=mxa=7,025x4,9=34,42 N
Mi1e: Moment
M1E max (aus 4 im Diagramm MY2H / M1) = 21,0 Nem --eeeeeeeerememnmnmne
MiE = x FEx Z = -1 x 34,42 X 37,8 X 10 = 0,43 Nm
Belastungsgrad o4 = M1e/ MiE max = 0,43 /21,0 = 0.02
Mse: Moment
M3E max (aus 5 im Diagramm MY2H / M3) = 19,5 Nem +-seeseereeseesmsnesemsmsessessnsninsesseeene.
MaE = —— x FE X Y = —— x 34,42 x 42,5 x 10~ = 0,49 N-m

3 3
Belastungsgrad «es = M3e / M3e max = 0,49/ 19,5 = 0.03

[6] Summieren und Uberpriifen der Belastungsgrade der Fiihrung

Sa=ol+o2+a3+ s+ as=098=1

Die obige Berechnung ergibt einen zulassigen Wert. Das ausgewdhlte Modell kann daher verwendet werden.
Ergibt die Summe der Belastungsgrade der Flhrung X« in der obigen Formel einen Wert tber 1, ziehen Sie die
Verwendung einer geringeren Geschwindigkeit, eine andere Baugré3e oder einer anderen Produktserie

in Betracht.

Bewegte Masse Zulédssiges Moment
E-MY2H/Mm3 E-MY2H/M1 E-MY2H/M2 E-MY2H/M3
60 60 60 60
50 50 50 50
40 40
30 30 30 30
~
AL
NG LN\ @ - 35
20 N 20 20 Qe 20-........k
£ l T : N 3 : £ '
z ' z RN z ' N z :
§ 1 X MY2H25 51 : g : 5"
5 5 DMeheey | 5 ; MY2H251 | § : MY2H25+
= AN = : = : = :
T N : AN
5 T 5 ? 5 q 5 ?
. C LN N AN N
' MY2H16 4 N 4 : 4 N
3 . 3 3 ; 3 :
: : . : N
5 : 5 : MY2H16 5 - 5 ] MY2H16 |
1 : MY2H16 .
' 0.2 = :
' ' 1 ' 1 '
100200 300400500 1000 7500 700 200 300400500 1000 1500 00 200 300400500 10001500 100 200 300400500 1000 1500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]




€-Kolbenstangenloser Antrieb

Serie E-MY2C

Ausfuhrung mit Kreuzrollenfihrung/NenngréRRe: 16, 25

Bestellschlissel

E-MY2C
D) tral
E-MY2C

Kontroller

TA

1[6

1(130

[

M?B

16

100

TA

M9B

#‘
CE-konform

Nenngrole o
16 Hub - —
25 Siehe Tabelle “Standardhub”. Q [CE-Zein
-Zeichen
= Keine Angabe bei
integrierter Steuerung nétig.
Anordnung Motor e Sie wird mit CE-konformem
. Produkt geliefert.
TA OberseIFe, Il.nks * Stdrschutzfilter wird bei “Q-
DA Unterseite, links Signalausg angsart ® Ausfuhrungen unmontiert
B Oberseite, rechts N NPN mitgeliefert.
DB Unterseite, rechts ) PNP
| e Anzahl Signalgeber
= 2 Stck.
TA Anzahl der ® 1 Stek.
I | Positionen L n
T T 1T
e o | - 3-Positionen )
A 5-Positionen ¢ Signalgeber

Standardhub
NenngréBe Standardhub (mm)
16, 25 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

= Hlbe kénnen in 1 mm-Schritten bis zu 1000 Hiben angefertigt werden.

+ Bei mehr als 1000 mm Hub, siehe “Bestelloptionen” auf Seite 26.

Kabellange ¢

M im
L 3m
z 5m

# Durch Hinzufligen der
0. g. Symbole kann die

\ Ohne Signalgeber

= VVerwendbare Signalgeber siehe unten
stehende Tabelle.

* Der Signalgeber ist bei Auslieferung nicht
montiert, sondern wird lose mitgepackt.

ferngesteuerte Ausfiihrung

gewahlt werden.

Verwendbare Signalgeber/Detaillierte technische Daten der Signalgeber siehe Seiten 21 bis 25.

= Pfeilmarkierung zeigt die Lage des Bedienterminals am Controller.

=3 & . . = = X

£ |Sonder- |Elektrischer| & s | Anschluss | Betriebsspannung S|'%n|a:)|geb_ermodell Ans%hlsusskabellsange (n;) dVorr]\t/etr Anwend

g |funktion | Eingang | £%® | (Ausgang) DG AC OENeIngang : rehteter | Anwendung

< R Vertikal Axial () (L) (Z) | Stecker

5 ) 3Draht entspr NPN)| — | 5V | — A96V A96 ) o — —  |steliorung|  —
S = a
= —  |Eingegossene 12V | 100V A93V A93 (] o - - — i
e5 o) oDraht |24V Relais,
— 5V12V| max 100V | AQOV A90 ° @ | — | — |selSun| SPS
3-Draht (NPN) 5V MINV MON o o O O c

By — 3-Draht (PNP) 12V MIPV MoP ° @ | O | O [Fouew
[Se)
29 Eingegossene| 2-Draht o4V 2v | M9BV M9B [ ] o O O — | Relais,
S &| vogrose- | Kabel 3-Draht (NPN) 5V MINWV MINW ° @ | O | O , |*SPs

o= anzeige
L% n (zw[e)ifarll)igej 3-Draht (PNP) 12V MOPWV MOPW ® ° O O |[Steuerung

isplay
2-Draht 12V M9BWV M9BW o (] O @) —
= Symbole fir Anschlusskabelldnge: 0,5 m (Beispiel)MON
3m . MONL
5m M9ONZ

« Elektronische Signalgeber mit der Markierung “O” werden auf Bestellung gefertigt.
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Bestelloptionen
(Né&here Angaben auf Seite 26.)

e-kolbenstangenloser
Antrieb mit Kreuzrollenfiihrung

Technische Daten

Serie E-MY2C

Modell E-MY2C
NenngréBe 16 25
Max. bewegte Masse A"™) 5 kg 10 kg

Einstellungsbereich Geschwindigkeit

100 bis 1000 mm/s (durch Auswahl. Siehe untenstehende Tabelle.)

Einstellungsbereich Beschleunigung

0,49 bis 4,90 m/s® (Durch Auswahl. Siehe untenstehende Tabelle.)

Beschleunigungs- und Verzégerungsmethode

Trapezférmiger

Bewegungsrichtung

Horizontale Richtung

Positionier- | 3-Positionen Beide Enden (mechanische Stopps), 1 Zwischenposition
punkte 5-Positionen Beide Enden (mechanische Stopps), 3 Zwischenpositionen
Genauigkeit der wieder- | Beidseitig 0,01 mm

holten Stoppposition g\gs‘?t?gr?"- 0,1 mm

Einstellung der Zwischenposition

Direktlehren, JOG-Lehren

Parametereinstellung

direkt am Controllergehduse

Display

LED fiir Stromversorgung, LED fiir Alarmanzeige, LED fir Positionierung beendet

Eingangssignal

Stellbefehlssignal, Notaus-Eingangssignal

Ausgangssignal

Signal Positionierung beendet, Fehlersignal Signal Bereit

Anm.) Die maximal bewegbare Last zeigt die Motorkapazitét. Bei der Auswahl eines Modells bitte zusammen mit dem Belastungsgrad

der Fiihrung berticksichtigen.

Symbol _ Te.chnlscht-*-T Date.n Elektrische Daten
-X168 Spezifikation Gewindeeinsatz
Gewicht Antriebs- Versorgungsspannung 24V DC 10%
spannung Stromaufnahme Nennstrom 2,5 A (Max. 5 A: max. 2 s) bei 24 V DC
Antrieb Einheit: kg Stromaufnahme | Ersorgungsspannung 24V DC 10%
NenngroBe| Basis- Zusatzgewicht Stromaufnahme 30 mA bei 24 V DC und Ausgangslastkapazitét
SR je 50 mm Hub Eingangssignalkapazitét max. 6 mA bei 24 V DC (Opto-Koppler-Eingang
e 2.00 0.14 Ausgangssignalkapazitat max. 30 V DC, max. 20 mA (Open-Drain-Ausgang)
25 3.71 0.21 Noterfassung Objekte Not-Aus, Ausgangsabweichung, Abweichung

Ausfihrung Dezentraler Controller Einheit: kg

Ursachen fir ausgangssignal

Versorgungsspannung, Antriebsabweichung, Temperaturabweichung
Hubabweichung, Motorabweichung, Controller-Abweichung

Kontroll ha Kabellange .

ontroliergehause =~ - 3am 5m Allgemeine Merkmale

0.24 0.09 0.24 0.39

Berechnungsbeispiel: E-MY2C25-300TANM Betriebs- Ausfiihrung mit integrierter Steuerung 5 bis 40C
Antrieb temperatur- | dezentraler Antrieb 5 bis 50C
Basisgewicht bereich Controller  [Controller 5 bis 40C
Zusatzgewicht X . X : . .
HUt ARFIBD woreeersseereeeesoessmesse Luftfeuchtigkeit 35 bis 85% rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensation)

3,71+ 0,21 x 300 + 50 = 4.97 kg
Mit Controller

Controllergehause:--
Kabellange (3 m)

0,24 + 0,24 = 0,48 kg

+ Addieren Sie bei integriertem Kontroller 0,24 kg
(Kontrollergehause) zu dem Grundgewicht.

Ersatzteile

Ersatzteil-Nr. Antriebseinheit

Lagertemperaturbereich

—10 bis 60C (keine Kondensation und kein Gefrieren)

Lagerluftfeuchtigkeitsbereich

35 bis 85% rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensation)

Prifspannung

zwischen allen externen Klemmen und Gehause: 1000 VAC tber 1 min

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Geh&use: 50 M Q(500 V DC)

Rauschwiderstand

1000 Vp-p, Impulsbreite 1u s, Anstiegszeit 1 ns

Dezentraler Controller

Standard

CE-Zeichen —
Ferngesteuerte Ausfu

hrung Nur fur Produkte mit dem Suffix -Q

Geschwindigkeit/Beschleunigung

Modell
NenngréBe e nr.|Geschwindigkeit [mm/s] -Nr.|Beschgleunigung [m/s?]
16 E-MY2BH16- * 1 100 1 0.49
25 E-MY2BH25- Hub * 2 200 2 0.74
= Angabe der Motorposition und Ausgabeart in # . 3 300 3 0.98
Geben Sie bei der Ausfiihrung mit Fernsteuerung das 4 400 4 1.23
Symbol fiir die Kabellange ein.
Beispiel) E-MY2BH16-300TAN 5 500 5 1.47
6 600 6 1.96
i H 7 700 7 2.45
Optionen/Befestigungselement
8 800 8 2.94
9 900 9 3.92
Besc.:hreibung Bestell-Nr. 10 1000 10 4.90
L-Befestigungselement MYE-LB Anm.) Die werkseitige Einstellung fiir den Schalter ist Anm.) Die werkseitige Einstellung fiir den Schalter ist
DIN-Schiene MYE-DB Nr. 1 (100 mm/s). Nr. 1 (0,49 m/s?).

O
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Serie E-MY2C

Abmessungen: Ausfihrung mit integrierter Steuerung

E-MY2C [NenngréBe = Hub |

Nenngrof3e: 16

(Ein Abstand
von mind. 40 mm

ist erforderlich.) g0 (40) 80 (Ein Abstand (74.7) 101.7
I | T von mind. 40 mm |
70 (60) ist erforderlich.) 27 74.7
27 Motor 40 72
@7 |
™ - i
I L &
ﬁ ﬁ < § o =
= = ®
Controller > <7 — Lo ] Massean-
t 1 A schluss M3
? Zentrierlinie 0|
o4-6 w9 zur Werkstiick- ||| 4 o 15.5
Senkungstiefe 3.5 4-M4 - montage
T-Montagenut 3.5 durchgehend Tiefe 7 5,6 (Max.8,6) || 144 (60.3) 87.3
4| 152 + Hub
1/O-Kabel Anm.)
t————  Motorposition TA  Motorposition TB
|
Nut fir Signalgeber o
— s 1o @
T (0ran) | @ ® & &
80 20 N 3.4
160 + Hub -
(500) 60 60+ Hu 2 x Vierkantmutter
N M3
Motorposition DA Motorposition DB -
i T-Montagenut
NenngroBe: 25
(Ein Abstand
von mind. 40 mm )
ist erforderlich.) 60 (49.6) 110.8 (Ein Abstand (96.7) 132.2
! - von mind. 40 mm
100 (60) ist erforderlich.) 355 96.7
355 60 94
i
‘ T3
ﬁ 1 ‘ O E
i o
7 H ©
3 Y]
i =) &
| g o 4 svd
Al - - © ~
58 - - == :
: 3 Controller = T
= 2 4-9,5 Senkungs- ]
= tiefe 5,4 *9.\ 44 =
a Ll Tl
\ ©5.5 durchgehend L Zentrierlinie ==
37 4-M5, Ol N zur Werkstick- 15.5
Tiefe 9 8 montage 5 (51.8) 87.3
T-Montagenut 7.1 (max. 10.1) | |_ |75 Masse Anschluss M3
198 + Hub 6
Motorposition TA Motorposition TB 85
—_—
E/A-KabelAnm.) Nut fiir Signalgeber — ‘
| o/ ||.55
= = @_ | @ I_ < = £ - 2 x Vierkantmutter M5
Spannungsversorgungskabel () ® :
(&-Dran) 105 T-Montagenut
(500) 210 + Hub
Motorposition DA Motorposition DB

B T2k Bt

Anm.) Beim 3-Positionen ist das E/A-Kabel ein 9-adriges Kabel, beim 5-Positionentyp wird ein 11-adriges verwendet.

° ZS\C
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e-kolbenstangenloser . E MYZC
Antrieb mit Kreuzrollenfiihrung Sel‘le -

Abmessungen: Ausfithrung mit dezentralem Controller

M
E'MYZC ’ Nen ng rdBe H Hu b ‘ D D L + Abmessungen des Controllers siehe Seite 11.
s 4
NenngroRe: 16

Encoderkabel Antriebsseite
(4-Draht) Stdrschutzfilter Anm.)

”””” e Motorposition TA  Motorposition TB 2 x Vierkantmutter
@ = M3
Zum Controller < ! ! .
- A — = Nut fur Signalgeber 5.8
(210) 0
Motorkabel — = ®
Motorkabel Antriebsseite : i
(6-Draht) 20 « 3.4
160 + Hub
T-Montagenut
60 40 74.7 101.7
<40) 80 Zentrierlinie - )
70 zur Werkstuck- (60) 27 74.7
27 montage
- Motor 40 f e ° 72
©
] | i i ;
4 & ) L/ : P
8 = ‘] g
® & 1 D
o ©
* g sl‘ 4>§ 0?
@- E 24-6 Senkungstiefe 3.5 SHE—1 1| (S o o€
— 23.5 durchgehend N > S &1 ~ po d
<
©
™ o[ g cof 4 o
28] & 4-M4 Tiefe 7 ©
4 5.6 (max. 8.6) 14.4
T-Montagenut 152 + Hub
NenngroRe: 25
Encoderkabel Antriebsseite
(4-Draht) Storschutzfilter Anm.)
Zum 2 x Vierkantmutt
Controller Motorposition TA Motorposition TB M; ierkantmutter
****** (210) L
Motorkabel Nut fir Signalgeber
| | | o\ 85
Motorkabel Antriebsseite N T T e ) *
(6-Draht) & e L
105 ™ ! 5.5
60 210 + Hub

T-Montagenut

Motorposition DB

60 (49.6) 110.8 Zentrierlinie ‘ (96.7) 1322
35.5 100 zur Werkstiick- «(60) 35.5 96.7
Motor 60 montage =) 94
©
(&)
of it Ol
2 BRI
¢! 28]yl |
@ g E -© g
@'g 3 — g o@
© 2149.5 Senkung ;
= Tiefe 5.4 : i B
= 25.5 durchgehen /ﬁ f T o '
0 o > 102
37 . ﬁ 5 6
4-M5 Tiefe 9 7.1 (max. 10.1) 175
T-Montagenut 198 + Hub

Anm.) Wird das CE-konforme Modell gewahlt, wird ein Storschutzfilter unmontiert mitgeliefert.
Das Kabel fiir CE-konforme Modelle verfiigt tiber eine entsprechende Abschirmung. Selbst durch Montage eines Stérschutzfilters in ein Modell ohne CE-Zeichen, wird dieses Modell nicht CE-konform.

ZSVC 10



Serie E-MY2C

Abmessungen: Ausfihrung mit dezentralem Controller

Encoderkabel auf der Controllerseite

Controller Verlangerungskabel | A-Abmessung Motorkabel auf der Controllerseite (4-Draht)
M 1000 (6-Draht) " .
Stérschutzfilter Anm- 3)
L 3000
Z 5000
7T’Zg Zum Antrieb ¢=
K ‘ FG Anschluss M3
o) ‘ bttty
Te}
3 .
i =
] | 1/0-Kabel Anm. 1)
T 3 Anm. 2)
o = (300) 2x M5 Tiefe 8_
60 42 o .
2 x fir M4-GewindeAm. 2)
(Zubehor) . - - . | | ” - |
Anm. 1)Beim 3-Positionentyp ist das E/A-Kabel ein 9-adriges Kabel, beim 5-Positionentyp wird ein 11-adriges verwendet.

Anm. 2)Verwenden Sie bei der Montage eines getrennten Controllers die beigefligte M4-Schraube
oder den M5-Anschluss auf einer Seite des Controllers.

Anm. 3)Wird das CE-konforme Modell gewéhlt, wird ein Stérschutzfilter unmontiert mitgeliefert. Das Kabel
flir CE-konforme Modelle verfiigt tiber eine entsprechende Abschirmung. Selbst durch Montage
eines Storschutzfilters in ein Modell ohne CE-Zeichen, wird dieses Modell nicht CE-konform.

L-Befestigungswinkel/MYE-LB (Option)

DIN-Schiene/MYE-DB (Option)

4.3

11

PN |

M4 x 10 1 Stck.

O

o| | o
Ol |N '
7
92-5.5
e —
fF———
2]
~
@
0 @e
@ @ N N# Innensechskantstellschraube [
60 Y| o5 (Zubehor)
(67) M5 x 8 2 Stck.
Rundkopf-Kreuzschlitzschraube
(Zubehor)
M3 x 6,5 2 Stck.
—
1
[s2}
~
[ee]
CI ) -
355 | 22 5 @ 11
73.6 haf R
(74.5)
Rundkopfschraube
(Zubehdr)




€-kolbenstangenloser Antrieb

Serie E-MY2H

Ausfuhrung mit Prazisionsfiuhrung/NenngrofRe: 16, 25

Bestellschlissel

E-MY2H
E-MY2H

TA

116

1(1)0

[

M?B

16

100(|TA

ZZ

M9B

Hub
Siehe “Standardhub-”" Tabelle.

Nenngréie e
16
25
Anordnung Motor e
TA Oberseite, links
DA Unterseite, links
B Oberseite, rechts
DB Unterseite, rechts
=
TA
[Phial
® e |

Kontroller

Standardhub

e’
o o

o
s

+—o—

Signalausgangsart @

N NPN
P PNP

Anzahl der Stopppunkte €
zur Positionierung

- 3-Positionen
A 5-Positionen
Kabellange ¢
M im
L 3m
z 5m

/—I
CE-konform

Q |CE-Zeichen

= Keine Angabe bei
integrierter Steuerung nétig.
Sie wird mit CE-konformem
Produkt geliefert.

« Stérschutzfilter wird bei
“Q’-Ausfiihrungen unmontiert
mitgeliefert.

e Anzahl Signalgeber
- 2 Stck.
1 Stck.
n n

e Signalgeber

l

- [ Ohne Signalgeber

= VVerwendbare Signalgeber siehe unten
stehende Tabelle.

= Der Signalgeber ist bei Auslieferung nicht
montiert sondern wird lose beigepackt.

= Pfeilmarkierung zeigt die Lage des Bedienterminals am Controller.

Bestelloptionen

NenngréBe Standardhub (mm) Langhub (-XB11)
Hubbereich (mm)
16,25 | 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600 601 bis 1000

* Hibe kdnnen in 1 mm-Schritten bis zu 1000 Hiben angefertigt werden.
Wenn ein Hub auBerhalb des Standards 51 bis 599 erforderlich ist, fligen Sie am Ende der Modellnr. “-XB10” an.
Wenn der Hub 600 mm (iberschreitet, fligen Sie am Ende der Modellnr. “-XB11” an. Siehe “Bestelloptionen” auf Seite 23
.#Bei mehr als 1000 mm Hub, siehe “Bestelloptionen” auf Seite 26.

Verwendbare Signalgeber/Detaillierte technische Daten der Signalgeber siehe Seiten 21 bis 25.

g ) ) 5 . Betriebsspannung Signalgebermodell Anschlusskabellange (m) *|yorerdran-
= ﬁmf.iﬂ E'g:ﬁ;iﬁger cg glj;g;lfgs) Kolbeneingang 0,5 3 5 teter Anwendung
Z Z DC AC Vertikal Axial ) (L) | (@ | Steker
g Ja 3Draht fentspr. NPN)| — | 5V | — A96V A96 () ® | — | — [s0Sume —
3 — e 12V | 100V A93V A93 (] [ ] — — — i
2 mgﬁggzlsene 5-Draht RV, — Relais,
8 — 5V,12V|max. 100 V A90V A90 ) ® | — | — |swelSung SPS
% 3-Draht (NPN) 5V MINV M9N [ () O O .
g - 3-Draht (PNP) 12V MOPV MOP . . O O Steuerung
3 Eingegossene 2-Draht 12V MOBV M9B ) ® | O | O | — |Relais
E Kabel Ja 24V — SPS ’
§  [Diagnosean- 3-Draht (NPN) 5V MONWV MONW o o O O W
§ ot 3-Draht (PNP) 12V MIPWV MIPW ° ®@ | O | O ™™™
o ( Disp'ﬂy> 2-Draht 12V M9BWV M9BW [ ) ® | O | O | —
= Symbole fur Anschlusskabelldnge: 0,5 m (Beispiel) M9N
3m MONL
5m M9NZ
* Elektronische Signalgeber mit der Markierung“O” werden auf Bestellung gefertigt. 12
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Serie E-MY2H

Bestelloptionen

(Néhere Angaben auf Seite 26.)

Technische Daten

Modell E-MY2H
NenngréBe 16 25
Max. bewegte Masse Anm.) 5 kg 10 kg

Einstellungsbereich Geschwindigkeit

100 bis 1000 mm/s (durch Auswahl. Siehe untenstehende Tabelle.)

Einstellungsbereich Beschleunigung

0,49 bis 4,90 m/s* (Durch Auswahl. Siehe untenstehende Tabelle.)

Beschleunigungs- und Verzdgerungsmethode

Trapezférmiger Antrieb

Bewegungsrichtung

Horizontale Richtung

Positionier- | 3-Positionen

Beide Enden (mechanische Stopps), 1 Zwischenposition

punkte 5-Positionen

Beide Enden (mechanische Stopps), 3 Zwischenpositionen

Genauigkeit der Beide Endpositionen

+ 0,01 mm

i iti Zwischen-
wiederholten Stoppposition positon

+0,1 mm

Einstellung der Zwischenposition

Direktlehren, JOG-Lehren

Parametereinstellung

direkt am Controllergehduse

Display

LED fiir Stromversorgung, LED fiir Alarmanzeige, LED fir Positionierung beendet

Eingangssignal

Stellbefehlssignal, Notaus-Eingangssignal

Ausgangssignal

Signal Positionierung beendet, Fehlersignal, Signal Bereit

Symbol Technische Daten Anm.) Die maximal bewegbare Last zeigt die Motorkapazitat. Bei der Auswahl eines Modells bitte zusammen mit dem Belastungsgrad
-XB10 Zwischenhub der Fiihrung beriicksichtigen.
-XB11 Langhub .
IS Elektrische Daten
-X168 Spezifikation Gewindeeinsatz
. Versorgungsspannun 24V DC * 10%
Gewicht Motor e S ° :
Stromaufnahme Nennstrom 2,5 A (Max. 5 A: max. 2 s) bei 24 V DC
Antrieb Einheit: kg Stromaufnahme | Versorgungsspannung 24V DC +10%
NenngroBe Basis- Zusatzgewicht Stromaufnahme 30 mA bei 24 V DC und Ausgangslastkapazitat
gewicht je 50 mm Hub Eingangssignalkapazitat max. 6 mA bei 24 V DC (Optokopplereingang)
16 1.87 0.14 Ausgangssignalkapazitat max. 30 V DC, max. 20 mA (Open-Drain-Ausgang)
25 3.37 0.23 Not-Aus, Ausgangsabweichung, Abweichung Versorgungsspannung,

Ausfuihrung dezentraler Controller Einheit: kg

Ursachen fiir Fehlerausganssignal

Antriebsabweichung, Temperaturabweichung
Hubabweichung, Motorabweichung, Kontroller-Abweichung

Berechnungsbeispiel: E-MY2H25-300TANM

Antrieb
Basisgewicht
Zusatzgewicht
HUD ANHED evveeeveeieieinicisiniiaas

3,37 +0,23 x 300 +~ 50 = 4,75 kg
Ausfiihrung des Controllers
Controllergehduse --- 0,24 kg
Kabellange (3 m)
0,24 + 0,24 = 0,48 kg

3,37 kg

* Addieren Sie bei integriertem Kontroller 0,24 kg
(Kontrollergehause) zu dem Grundgewicht.

Kontroll hi Kabelldnge .
ontroflergenause - 3m 5m Allgemeine Merkmale
0.24 0.09 0.24 0.39

Betriebs- Mit integrierter Steuerung 5 bis 40°C
temperatur- |Dezentraler Antrieb 5 bis 50°C
bereich Controller Controller 5 bis 40°C

Luftfeuchtigkeit

35 bis 85% rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensation)

Lagertemperaturbereich

—10 bis 60°C (keine Kondensation und kein gefrieren)

Lagerluftfeuchtigkeitsbereich

35 bis 85% rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensation)

Prifspannung

Zwischen allen externen Klemmen und Geh&use: 1000 V AC iber 1 min

Isolationswiderstand

Zwischen allen externen Klemmen und Gehduse: 50 MQ (500 V DC)

Rauschwiderstand

1000 Vp-p, Impulsbreite 1 us, Anstiegszeit 1 ns

CE-Zeichen

Ausfiihrung mit integrierter Steuerung

Standard

Ferngesteuerte Ausfu

hrung Nur fur Suffix -Q erhaltlich

Ersatzteile
, : o Geschwindigkeit/Beschleunigun
Ersatzteil-Nr. Antriebseinheit J gung
Modell
NenngréBe SRR Nr.| Geschwindigkeit [mm/s] Nr.| Beschgleunigung [m/s?]
16 E-MY2BH16- g 1 100 1 0.49
25 E-MY2BH25- # 2 200 2 0.74
 Angabe der Motorposition und Ausgabeart in = Teilen. 3 300 3 0.98
Geben Sie bei der Ausfiihrung mit dezentralem Controller 4 400 4 1.23
das Symbol fir die Kabellange ein.
Beispiel)E-MY2BH16-300TAN 5 500 5 1.47
6 600 6 1.96
; : 7 700 7 2.45
Optionen/Befestigungselement
8 800 8 2.94
- 9 900 9 3.92
Besc‘:hrelbung Bestell-Nr. 10 1000 10 4.90
L-Befestigungselement MYE-LB Anm.) Die werkseitige Einstellung fir den Schalter ist Anm.) Die werkseitige Einstellung fir den Schalter ist
DIN-Schiene MYE-DB Nr. 1 (100 mm/s). Nr. 1 (0,49 m/s?).

13
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e-kolbenstangenloser Antrieb
Ausfiihrung mit Prazisionsfiihrung

Abmessungen: Ausfihrung mit integrierter Steuerung

Serie E-MY2H

E-MY2H [NenngréBe = Hub

|

NenngroBe: 16

E/A-KabelArm.)

L—— Motorposition TA Motorposition TB
™
Nut fiir Signalgeber
:'_'_Q— o
Spannungsversorgungskabel | @ @ ! & & 2 x Vierkantmutter
(2-Draht) Lzm M3
(500) 80 160 + Hub
\Motorposition DA Motorposition DB/ T-Montagenut
=3 borIonis
S (SR
(Ein Abstand
von mind. 40 mm
ist erforderlich.) 60 (40) 80 (Ein Abstand (74.7) 101.7
| | von mind. 40 mm
40 (60) ist erforderlich.) 27 74.7
27 04H7 Tiefe 5
Motor 2
- T3
¢ o o b g
S o ., = | * < ; D
N S o | - : b
X N ' D | — - e
S o7, 00| S ;\
- Controller ©l Langloch mT ””””
og | ' 22-6,5 Senkung of D\Tiefe 5 4l | 155
Tiefe 3,3 N N
T-Montagenut 4-M4 Tiefe 7 6.5 4H7 5.6 (max.8.,6) ||, I14 (60.3) 87.3
e FG-
4 152 + Hub 2 x 2-3,3 Durchgangsbohrung Anschlussklemme M3
NenngroBe: 25
- = PR,
Motorposition TB
= . PR 1P
O-Kabel Amm) 1| Motorposition TA ;
< o :
= l Nut fir Signalgeber : ® 55
(1 I i :
- — T e
® } & @ 2 x Vierkantmutter M5
Spannungsversorgungskabel [ — [
@-Dran) 105 | 25
(500) — 210+H T-Montagenut
N Motorposition DA Motorposition DB /¢
‘ S
(Ein Abstand
von mind. 40 mm
ist erforderiich.) 60 (49.6) 110.8 (Ein Abstand (96.7) 132.2
t | - von mind. 40 mm |
355 100 02-5H7 Tiefe 5 (60) ist erforderlich.) 35.5 96.7
Motor 60 94
[ .
i
| & = = E]
% _| I =~
D
@ N | :/ e
— - @ & @& @ @
B 3 ® = “’lf Q\
3 oNe & 1 (= = o
Controller " _ -
; Pad ‘ L]
37 )\ 2| 22-9,5 Senkung sH7 ||\ AR 155
Tiefe 5,4
T-Montagenut Langloch- 17.5 (51.8) 87.3
tiefe 5 95 2 x 82-5,5 Durchgangsbohrung FG Anschluss M3
4-M5 Tiefe 9 198 + Hub 6

Anm.) Beim 3-Positionstyp ist das E/A-Kabel ein 9-adriges Kabel, beim 5-Positionstyp wird ein 11-adriges verwendet.

7
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Serie E-MY2H

Abmessungen: Ausfiihrung mit Dezentralem Controller

M
E'MYZH ’ Nen ng rdBe H Hu b ‘ D D L * Abmessungen des Controllers siehe Seite 16.
s 4
NenngroRe: 16

Encoderkabel Antriebsseite
(4-Draht) Stérschutzfilter Anm.)

T Motorposition TA  Motorposition TB

2 x Vierkantmutter

Zum Controller ¢

Nut fiir Signalgeber

Motorkabel

Motorkabel Antriebsseite | |

(6-Draht)
160 + Hub
0o T-Montagenut
\Motorposition DA Motorposition DB / e
60 _ (40) 80 ) (74.7) 101.7
©4H7 Tiefe 5 I
27 40 (60) 27 74.7
‘ Motor 3 72
<
& g
3 | EIN g
o &
S == fi
- oh ool
o .
< .@..q. ©-0 — = o S,. @
02-6.5 Senkungstiefe 3.3 2 s !
- < \ Langloch- o g
8 6.5 3| ||| Utiefes 3 4 2x22-33
hgeh Boh
28 4 © 4H7 5.6 (max. 8.6) 14.4 durchgehende Bohrung
4-M4 Tiefe 7
T-Montagenut _— 152 + Hub
NenngroRe: 25
Geberkabel Antriebsseite
(4-Draht) Storschutzfilter Anm.)
! - 2 x Vierkantmutter
éﬁﬂ}mnﬁ : Motorposition TA Motorposition TB V5
(210) »
< .
Motorkabel = Nut fir Signalgeber . 85
Motorkabel Antriebsseite — — ‘!+ﬁ ¥ )
(6-Draht) ‘
105 i 125 ™ ! 5.5
60 210 + Hub T-Montagenut
\Motorposition DA Motorposition DB /
2-g5H7 Tiefe 5
a55 60 _ (49.6) 110.8 — (96.7) 132.2
' 100 (60) 96.7
Motor 60 94
o K
2 —
N
© : @ rd
g N @& @
0
d o 92-9.5 4 Ny
© © Senkungstiefe 5.4 - i . o
@ S =9
~ ¥
0 = o 0
™~ 4-M5 Tiefe 9 ~ ©[ 7.1 (max. 10.1) | [17.5 0
37 —_——
5H7 . 9.5
Langlochtiefe 5 \
T-Montagenut 6
6 198 + Hub

\ 2 x ©2-5,5 durchgehende Bohrung

Anm.) Wird das CE-konforme Modell gewéhlt, wird ein Stérschutzfilter unmontiert mitgeliefert.
Das Kabel fir CE-konforme Modelle verfligt tiber eine entsprechende Abschirmung. Selbst durch Montage eines StérschutZfilters in ein Modell ohne CE-Zeichen,

15 wird dieses Modell nicht CE-konform. P
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e-kolbenstangenloser . E MYZH
Antrieb Prazisionsfiihrung Sel‘le -

Abmessungen: Ausfiihrung mit dezentralem (Controller)

Controller Verlangerungskabel| A-Abmessung Encoderkabel auf der Controllerseite
Motorkabel auf der Controllerseite (4-Draht)
M 1000
(6-Draht) . .
L 3000 Stérschutzfilter Anm- 3)
A 5000 | max. 200
’T'lu Zum Antrieb @
NG ‘ FG Anschluss M3
) |
3
o| )
T | ‘@' A
T 7o) Anm. 2)
44 0] Sp-2 (500) 2 M5 Tiefe 8
60 42 (A) 60
2 x fur M4-GewindeAnm- 2)
(Zubehdr)

Anm. 1)Beim 3-Positionstyp ist das 1/0-Kabel ein 9-adriges Kabel, beim 5-Positionstyp wird ein 1-adriges verwendet.
Anm. 2)Verwenden Sie bei der Montage eines getrennten Controllers die beigefligte M4-Schraube oder

den M5-Anschluss auf einer Seite des Controllers.
Anm. 3)Wird das CE-konforme Modell gewéhlt, wird ein Stérschutzfilter unmontiert mitgeliefert.

Das Kabel fur CE-konforme Modelle verfligt Uber eine entsprechende Abschirmung. Selbst

durch Montage eines StérschutZzfilters in ein Modell ohne CE-Zeichen, wird dieses Modell nicht CE-konform.

L-Befestigungselement/ MYE-LB (Option)

g
o © oo[_? 3
O|0|N ' '
D
i
7
92-5.5
—
—"
©
N~
[ee]
0 e
@ @ ANy Innensechskantstellschraube |-€
60 o5 (Zubehdor)
(67) M5 x 8 2 Stck.
DIN-Schiene/MYE-DB (Option)
Rundkopf-Kreuzschlitzschraube
Rundkopfschraube (Zubehr)
(Zubehdr) M3 x 6,5 2 Stck.
M4 x 10 1 Stck.
——
—
@
~
o)
®
“’T 355 | 22
< 5.5 =
73.6 ha
(74.5)

2 S\C 16



Serie E-MY2H

Anm.) Der Betriebsbereich ist ein Richtwert inkl. Hysterese ohne
Gewahr. Je nach Einsatzumgebung kénnen gro3e

Korrekte Montageposition zur Erfassung des Hubendes Schwankungen (bis zu 30%) auftreten.

=

il I — A

®
®
==

¢
] @ &
— O ——&
00 & = S
| o—0—o
D-A9, D-A9(]V (mm)  D-M9, D-M9[JV (mm)  D-M9CIW, D-MOCIWV (mm)
NenngroBe| A B Betriebsbereich NenngroBe| A B | Betriebsbereich NenngréBe| A B Betriebsbereich
16 44 116 8.5 16 48 112 3 16 48 112 8.5
25 54 | 156 ' 25 58 | 152 4 25 58 | 152 '

Signalgebermontage

Die Signalgeber sollten bei der Montage, wie
rechts dargestellt, in die Signalgebernut
eingeschoben werden. Ziehen Sie nach dem
Ausrichten in Einbaulage die mitgelieferte Be -
festigungsschraube mit einem Uhrmacher-
schraubenzieher fest.

Anm.) Verwenden Sie zum Festziehen der Befestigungsschraube
einen Uhrmacherschraubenzieher mit einem Griffdurchmesser
von ca. 5 bis 6 mm. Das Anzugsdrehmoment betrégt zwischen
0,1 und 0,2 Nem.

17 ZS\NC



e-kolbenstangenloser Antrieb Serie E'MY2

Namen und Funktionen von Einzelteilen
Ausfihrung mit integrierter Steuerung Ferngesteuerte Ausflihrung

Motor Ende Spannungsversorgungskabel ~Encoderkabel auf der
Antriebsseite

Encoderkabel auf der
Controllerseite

I/O-Kabel

M nschluss Motorseite
dor Gontolersete Motorkabel auf der
Motoranschluss
Beschreibung Inhalt/Funktion
Schlitten Beweglicher Teil im Antrieb
Motor Motor als Antrieb des Schlittens
Spannungsversorgungskabel Stromversorgungsleitung des Antriebs
E/A-Kabel E/A-Kabel zur Ubertragung der Ein- und Ausgangssignale
Controller Die Einheit zur Steuerung und Einstellung des Antriebs und Anzeige des Zustands
Masseanschluss Der Stecker zum Anschluss des FG-Kabels
Encoderkabel auf der Antriebsseite Dient der Korrekten Erdung des Antriebs
Motorkabel auf der Antriebsseite Motorkabel zum Anschluss des Antriebs an den Controller
Encoderkabel auf der Controllerseite | Encoderkabel zurfirennen des Controllers
Motorkabel auf der Controllerseite Motorkabel zum Trennen des Controllers

Controller Ansicht

]

U1

MIDDLE

@

?
;
(Of | —
o

A -

0 @ 06

(OB

> /:QQ
AN
o

ACCELERAT

Schalter

Beschreibung Inhalt/Funktion
@ Huberfassungsschalter

@ bis @ Schalter zum Verfahren des Antriebs auf die Zwischenposition und Einstellen der Zwischenposition

® Drehschalter zum Einstellen der Verfahrgeschwindigkeit zur Motorseite
® Drehschalter zum Einstellen der Verfahrgeschwindigkeit zur motorfernen Seite
@ Drehschalter zum Einstellen der Verfahrbeschleunigung zur Motorseite
Drehschalter zum Einstellen der Verfahrbeschleunigung zur motorfernen Seite

Betriebsanzeige

Spannungs-, Antriebsanweisung Bei Verzégerung Bei
Symbol HEECAELIG VRN Mot ite| Endseite |Zwischenposition Zwischenposit?t:n Zwischenpositrt;n und 1 el i
EIN otorselte| Endseite : 3 3 Stillstand Alarm
@ | MIDDLE Anzeige LED (Griin) - - — O O O -
MOTOR Anzeige LED (Griin ) - O — — O — O 2
© |END Anzeige LED (Griin) - - O - - O O
(® |PWR Anzeige LED (Griin) O O O @) O @) O O
(E) | ALM Anzeige LED (Rot) - - - - - - - ©)

O zeigt Zustand Ein an, und — zeigt Zustand Aus an.
«1) Display nur fiir 5-Punkt-Stopp.
=2) Ist der Alarm aktiviert, siehe nahere Angaben zum ALM-Display auf Seite 20.

SMC 18
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Serie E-MY2

Beispiele fir interne Schaltkreise und Verdrahtung

3-Positionstyp

Spannungsversorgungskabel 2Drahte AWG20 NPN Ein-/Ausgangsschaltkreis  spamungs-  spanungs-
5 q versorgungs-  versorgungs-
Symbol | Farbe | Signalbezeichnung Inhalt fm——————= 5 kabel . sonaler
— raun DC1(+)  y———\ |
DC1 (+) | Braun |Vcc Stromversorgungsleitungen \ lamociy || METSSET%WSWW
. lau = -
DC1(-) | Blau |Masseanschluss des Antriebs } 7
-Kabel
I/O-Kabel 9 Drahte AWG28 \ g D2 i
Symbol | Farbe | Signalbezeichnung Inhalt } 2 L g aun *4
DC2 (+) | Braun |Vcc Stromversorgungsleitungen IR L orange OUT2 — | P e roraung
DC2 (-) Blau | Masseanschluss fr Signal s | ———bGeboUTe — 7 24vDC
0
Signal betriebsbereiter Il & ™~ larun ours _
OouT1 Rosa | Ausgang READY Controller | § K—?L”a » =
— - [ —-=
OUT2 | Orange | Position Ausgang 1 erreicht | . - . |
— —— Signal Position erreicht I Gau IN2 _ 1=
OuUT3 Gelb | Position Ausgang 2 erreicht 9 | ol IN3
ouT4 Grin | Alarmausgang Signal Alarm ausgelost \ % *jﬂ
IN1 Purpur | Stellsignal Eingang 1 . . I dpiau pc2t) -
~—— Befehlssignal an Antrieb e I
IN2 Grau | Stellsignal Eingang 2
Signal Notausbefehl ist erfolgt (Die PNP Ein-/Ausgangsschaltkreis
IN3 Wei3 | Not-Aus Notausschaltung wird bei offenem Spannungs- - Spanungs:
o gungs- versorgungs-
Kontakt aktiviert) f——————— —raun DG1#) kabel schalter
raun +, Jawp— Lo~ .
Dieses Produkt kann ohne den Anschluss von E/A-Kabelnverwendet werden, seien ‘ i;awm(_) H J Ej};’f'\',”gc’ 9ung
Sie jedoch vorsichtig und verwenden Sie einen Stromversorgungsschalter fiir den [ =
Antrieb. Im Notfall schalten Sie ihn bitte ab. I ‘ E/A-Kabel
‘ JBraunDC2(+) 1 |
E/A-Signalkabel | o HZ | |osa ouTt
Eingangssignal Ausgangssignal } g —K Orange OUT2
Symbol ) Symbol g LK
Befehl y Antriebszustand y [ é _éGelb oUTs Spannungsvers.
IN1 | IN2 0UT1|OUT2|OUT3 I 2 4K_?\G,MOUT4 4| fir Signale
Anweisung Antrieb Motorseite | O | — Motorseitigen Endlage erreicht | O | O | — I § i [ 24vpe
ila
Anweisung Antrieb Endseite | — | O Endlage erreicht Ol -10O ‘ |
Anweisung Antrieb Zwischenposion| O | O Zwischenposition erreicht Ol OO } Sau g
O zeigt Zustand Ein an, und — zeigt Zustand Aus an. | QOB ING
| IBlau DC2()
e |
5-Positionstyp
Spannungsversorgungskabel 2 Drahte AWG20 (20 Linien/0,16 mm?) NPN Ein-/Ausgangsschaltkreis . e ssnngs
Symbol | Farbe | Signalbezeichnung mhat | | eraun C1(4) b schler
1 raun +, o =~
DC1 (+) | Braun |Vcc Stromversorgungsleitungen } | ( - = > S D ersoraung
DC1 (-) Blau |Masseanschluss des Antriebs | ?%u oci) || T
E/A-Kabel
I/O-Kabel 11 Drahte AWG28 | foran Dozt ﬂT‘
Symbol | Farbe | Signalbezeichnung Inhalt } L ofoea OUT! -
DC2 (+) | Braun |Vcc Stromversorgungsleitungen |80 - oOrange OUT2 [Spamngeversorgung
DC2 (-) | Blau [Masseanschluss fur Signal Ik J‘\Ge'b ouT3 [ 24vDe
Signal betriebsbereiter 5 ™ RotOUT4
out Rosa | Ausgang READY | gonirofier } 2 N Grin OUTS
3 ]/
OUT2 | Orange | Position Ausgang 1 erreicht 1| £ ™ | LNt
OuUT3 Gelb | Position Ausgang 2 erreicht| Signal Position erreicht I | Gau ing
ouT4 Rot | Position Ausgang 3 erreicht } | Schwarz ING
OuUT5 Grin | Alarmausgang Signal Alarm ausgeldst | Wi IN4
IN1 Purpur | Stellsignal Eingang 1 | [ ‘
IN2 Grau | Stellsignal Eingang 2 Befehlssignal an Antrieb o 7
IN3 Schwarz | Stellsignal Eingang 3 ) )
Signal fur Notausbefehl (Die PNP Ein-/Ausgangsschaltkreis sparmungs.  Spanunge.
IN3 Wei3 | Not-Aus Notausschaltung wird bei offenem versorgungs- Versorgungs-
Kontakt aktiviert) r; 7777777 | Braun DC16) 0 schaler . .
,,, "ﬁ > 7] Spannung: gui
Dieses Produkt kann ohne den Anschluss von E/A-Kabelnverwendet werden, seien | | Blau DC1() _ } T 24VDC
Sie jedoch vorsichtig und verwenden Sie einen Stromversorgungsschalter fir den | &/AKabel
Antrieb. Im Notfall schalten Sie ihn bitte ab. | JBraun DC2(+) )
. —{ |
I/O-Signalkabel } | oos2 OUT! ILA
Eingangssignal Ausgangssignal 2 t 0range OUT2 — [Spannungsversorgung
Il © o 9
Symbol . Symbol = — Laelb outs ] -4V DC
Befehl Antriebszustand | 8 —— | laotours
IN1 | IN2 | IN3 OUT1]0UT2|OUT3| OUT4 S — - —
Mo e [ O | — | - | [Heggeteetrare [ O[O | - | - e K gemours 1| o]
égg:ei?t‘éng Antrieb - 1O | - Endlage erreicht Ol -10| - | % Lila IN1 I
Doteabensoation s — | = | O |ateanreeston! ol - @) \ | cau e e
B 1O | — | O | [avsgeeos®n2 OO — [0 | Toomanne || |~
Pieenansosnion — | O [ O | |anashereosttons Ol -10]10 | Lweis g _ ]
Enabe Bope™™ OO — | | ERmasensre 01010 | lbavocee) ||
O zeigt Zustand Ein an, und — zeigt Zustand Aus an. e 1! —
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e-kolbenstangenloser Antrieb Serie E'MY2

Fehleranzeige und Problemlésung

Erscheint eine Fehleranzeige, bitte die folgenden Anweisungen beachten. : LED EIN Blinkt €= LED AUS FE=
Gegenstand | Anzeige Inhalt Abhilfe Gegenstand | Anzeige Inhalt Abhilfe
Werden Fremdkorper
MIDDLE Entweder ist der Bestatigen, dass das festgestellt, diese
Not-Aus @F=11D | | Notaus-Eingang Stromversorgungssignal entfernen u_r_ld die Taste
MOTOR geoffnet, oder die ansteht und den Notaus- MIDDLE driicken.
Stromversorgung fiir | Eingang quittieren. — .
&= das Signal w?rd ¥ (Siehe Stromkreis auf Die Einheit der Hubein-
END unterbrochen. Seite 19). stellung auf festen
MIDDLE == | b Motor hat eine zu Anschluss prifen. Den
- - @E=XID || hohe Drehgeschwin- Hub ggf. nachstellen und
Bei gemeinsamer ohe Urehg den Lernprozess erneut
Stromversorgung die Hubfehler MOTOR digkeit oder stoppt vor| 4 cep e
Stromversorgung @ =y | | Erreichen des Anm. 1)
abschalten und die £ n D resr| | Zielpunkts. —
Verdrahtung priifen. Bei Verwendung der
Die Stromversorgung Ausflhrung mit )
MIDDLE Ext A wieder einschalten. dezentralem Controller,die
xterner Ausgang (Siehe Stromkreis auf Spannungsversorgung
Fehler @E=1ID | | hat Kurzschluss. Seite 19). abschalten und die
externer MOTOR * Ifein SigAnaI vom Steckﬁwemindunggn
Ausgan externen Ausgang. Bei unabhangiger zwischen Motor un
9ans = Stromversorgung die Controller prifen.
e S_tromversorgung for die Dricken Sie die Taste
Signale abschalten und MIDDLE.
die Verdrahtung prufen. MIDDLE e -
Die Stromversorgung @=xp | | Der Motor lauft nicht | Bei Verwendung der
wieder einschaten. Fehler rund oder es wird Ausflhrung mit
(Siehe Stromkreis auf Motor MOTOR F= Uberstrom erkannt Femnsteuerung, die
Seite 19). =X " | Spannungsversorgung
END abschalten und die
Steckerverbindungen
MIDDLE zwischen Motor und
@=x11D | | Die Versorgungs- Die Versorgungs- Controller prifen.
Fehler woTor fe=1| | Spannung ist héher | spannung prifen, ggf.
Spannungs- bzw. niedriger als die | einstellen und dann die MIDDLE ¥
versorgung &=rD Betriebsgrenzwerte. | Taste MIDDLE driicken. @x=xp | | Die Funktion der CPU
END Fehler oder der Inhalt des Die Netzversorgung aus-
Controller MOTOR F==51 | Speichers ist nicht in | und erneut einschalten.
@E=TD | | Ordnung.
END I
MIDDLE Das Arbeitsgewicht priifen
Fehler bei @=1TD | | Maximale Belastung | und dass am Antrieb keine
VeraeI:reilm MOTOR [a®) Eier Engstufe o Fremdkbrp_g_r anhaftgn. Die Schaltereinstellungen
@x=ym | | Uber einen unzulissig | Nach Bestatigung, die woote 3| | fiir Geschwindigkeitund | _ )
langen Zeitraum. Taste MIDDLE driicken. . Einstellungen fur
END fe= @=X1D | | Beschleunigung wurden A
Fehler wéhrend des Verrriegelungs- Geschwmcygkelt urjd
Sollwert MoToR JErmegelngs" | Beschleunigung wahrend
=D Zustands verdndert der Verriegelung auf die
END * Kein Signal vom Sollwerte riicksetzen.
MIDDLE [e=
. Die Umgebungs- externen Ausgang.
Fehler bei der Hohe interne temperatur des Antriebs
Temperatur MOTOR Temperatur des verringern, dann die Anm. 1) Das Produkt befindet in demselben Zustand wie nach Beendigung des
@=x) | | Controllers. Taste MIDDLE driicken. Lernvorgangs des Hubs.
END Verfahren in Grundstellung wird nicht tiber Grundstellungseingabe ausgefiihrt
* Wenn ein Fehler nicht behoben werden kann, schalten Sie die Stromversorgung ab
und wenden Sie sich an lhren Vertreter von SMC.

Alarmricksetzung

Es gibt zwei Wege zur Ricksetzung des Alarms: Manuelle Alarmriicksetzung (a) und externe Alarmriicksetzung (b) durch ein externes Signal.

a: Manuelle Alarmriicksetzung
Bei einem Alarm, (2) driicken, und der Alarmzustand wird geléscht.

MIDDLE [fe=

MOTOR 5

EN D &=

000"

SPEED

©-
AR RS
e
AR SRS
©rE

ACCELERATION

O

b: Externe Alarmriicksetzung
Bei einem Alarm wird durch Eingabe eines externen Notsignals tber

mindestens 50 ms der Zustand vor Auslésen des Alarms wiederhergestellt.
Der Not-Aus-Ausgang wird durch Freigabe des Not-Aus-Eingangs aktiviert.

Alarmausgang

|
Ausgang Not-Aus ‘
|
|
|

Ausgang READY /]
|

— 1

{

|
i L
|
|
|

I

- -l
min. 50 ms 1

|
|
T
|

1
|

Folgende Bedingungen sind zum Wiedereinschalten erforderlich:

¢ Der Schlitten muss frei sein, bis er denVerfahrbefehl erhalt.

* Nach dem Ricksetzen wird er durch das néchste Eingangssignal gestartet.
Die Anfangsbewegung nach dem Riicksetzen ist 50 mm/s Verfahrgeschwindigkeit.

SvVC
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Serie E-MY2

Technische Daten der Signalgeber

Technische Daten Signalgeber

Ausflihrung Reed-Schalter Elektronischer Signalgeber
Kriechstrom Ohne 3-Draht: 100 A max., 2-Draht: max. 0,8 mA
Ansprechzeit 1,2ms max. 1 ms
StoRfestigkeit 300 m/s? 1.000 m/s?2

Isolationswiderstand

50 MQ bei 500 V DC (zwischen Anschlusskabel und Geh&use)

Prufspannung 1000 V AC Uber 1 Min. (zwischen Anschlusskabel und Gehause)
Umgebungstemperatur —10 bis 60C
Schutzart IEC529 Standard IP67, JIS C 0920, wasserfest

Anschlusskabellange

Kontaktschutzboxen: CD-P11, CD-P12

Bestellangabe fur das Anschlusskabel
(Beispiel) D-|\/|9P
A

nschlusskabellange

- 0,5m
L 3 m
z 5 m

Anm. 1) Anwendbarer Signalgeber mit 5 m Anschlusskabel “Z”
Reed-Schalter: Ohne
Elektronische Signalgeber: StandarmaBige Anfertigung auf Bestellung.
Anm. 2) Kennzeichnen Sie elektronische Signalgeber mit flexiblem
Anschlusskabel durch “-61” hinter der Angabe der Anschlusskabellange.
+ StandardmaBig wird fir D-M9 ein dlbesténdiges Vinylkabel [ verwendet. Die
Angabe -61 muss der Bestellnummer nicht angefiigt werden.

(Beispiel) D-MOPWVL -

Flexibel

Schalthysterese der Signalgeber

Die Hysterese ist die Differenz zwischen der Position des Signalgebers beim
im Ein- und Ausschalten.Ein Teil des Betriebsbereichs (eine Seite) beinhaltet
die Hysterese.

i

Betriebsstellung
X des Schalters
(EIN)

Hysterese <Reed-SchaIter: max. 2 mm
Elektronische Signalgeber: max. 1 mm,

Anm.)

Betriebsstellung

des Schalters
= (AUS)

Anm.) Die Hysterese schwankt je nach Einsatzumgebung.
Wenden Sie sich bitte an SMC, falls die Hysterese ein Problem fiir
den Gerétebetrieb darstellt.

21
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Verwendbares Signalgebermodell

D-A9/A901V

Oben genannte Signalgeber sind nicht mit integrierter Funkenldschung ausgestattet.
Dabher ist in folgenden Féllen ein Schutzgehause mit dem Signalgeber zu
verwenden:

(@ Wenn eine induktive Last angesteuert wird.

(@ Wenn die Verkabelung zur Last langer als 5 m ist.

(® Wenn die Betriebsspannung 100 V AC betragt.

Die Lebensdauer der Kontakte kann eingeschrankt werden. (Aufgrund von
permanentem Erregungszustand.)

Technische Daten

Bestell-Nr. CD-P11 CD-P12
Betriebsspannung 100 V AC 200 V AC 24V DC
max. Strom 25 mA 12,5 mA 50 mA

* Anschlusskabellange

Signalgeberseite 0,5m
Anschlussseite Last 0,5 m

Interner Schaltkreis

CD-P11 O——4—M————0 AUS braun
Funkenldschung ::;D;z?;:l- :
o——— 0 AUSblau
CD-P12 _ Drosselspule
. OUT (+)
Zener-DiOd{E: -
: : ouT (9
T Blau
Abmessungen
4.4 A
—f-— =
L] =
SHHT coPr R/
] oje)
lvour o FeH"|
Lf‘r 38 »3.4
Eii 46
Anschluss

Verbinden Sie fir den Anschluss eines Signalgebers an eine
Kontaktschutzbox das Kabel der Kontaktschutzbox mit der Markierung
SWITCH mit dem Signalgeberkabel. Der Signalgeber muss auBerdem
mdéglichst nahe bei der Kontaktschutzbox montiert werden. Dabei darf das
Anschlusskabel dazwischen héchstens 1 Meter lang sein.

SvVC



Serie E-MY2
Signalgeberanschliisse und Beispiele

Grundverdrahtung

Elektronischer Signalgeber Elektronischer Signalgeber 2-Draht 2-Draht

3-Draht, NPN 3-Draht, PNP (Elektronischer Signalgeber) (Reed-Schalter)
___________________________________________________ Braun e eeeeeee—e—---_ Braun

H [ : [ : : Schaltkreis| %

! Haust ! Hause | Hauet 1 um :

e L] Sl L] S : schuiz | -
v | kreis v | kreis v | kreis ' der - '

\ | \ | \ , LED.n-n | 1
e b b " Blau [P " Blau
(Spannungsversorgungen fiir Schalter und Last sind getrennt.)

:----------------- [ ——— Y - T =104

' [ Schaltkreis| T

' | Haupt- zum H

' schalt- - Schutz ' ~
' _kreis der |

' LED.n-n |

; i +-J

e = 1YY T Blau
Beispiele fur Anschliisse an SPS (speicherprogrammierbare Steuerung)
« Daten Sink-Eingang » Daten Source-Eingang GemanB den anwendbaren Spezifikationen
3-Draht, NPN 3-adrig, PNP fur SPS-Eingang anschlieBen, da die
Schwarz Eingang:~ 3% f~~""""""" "7 Schwarz Eingang:= 47~ ~""""""""5 Anschlussmethode je nach Spezifikation
O Q ! O Q ! des SPS-Eingangs variiert.
— i : i
COM™=------mmmmo- ' COM™--------mm- '
Interner Schaltkreis SPS Interner Schaltkreis SPS
2-Draht 2-Draht
Brn Eingang:™ A\ A" B| Eingang AR~ "7 7T

Braun COM®-------=-=mm= - ]
Interner Schaltkreis SPS Interner Schaltkreis SPS

Beispiele fur serielle Schaltung (AND) und Parallelschaltung (OR)

® 3-Draht
AND-Anschluss fur NPN-Ausgang (Relais) AND-Anschluss fur NPN-Ausgang OR-Anschluss fur NPN-Ausgang
(nur mit Schaltern)

Braun Last Braun Braun
Schwarz] - Schwarz |_T Schwarz _-_T

[ Schater 1 @Blau Ftelausl—T ‘*Helaiskomakt [ schalter 1 @ Last Schalter 1 Blau
Braun T i Braun T Braun T
Schwarz - Schwarz] Schwarz

| Schalter 2 %{RQBIS'—] ‘ Schalter 2 Blau Schalter 2 ||: Blau

Die Anzeigelampen leuchten,
wenn beide Schalter auf ON stehen.

2-Draht mit 2-Schalter AND-Anschluss 2-Draht mit 2-Schalter OR-Anschluss
Braun Werden zwei Schalter in (Elektronischer Signal- (Reed-Schalter)
Reihe geschaltet, kann es zu Braun geber) Da kein Kriechstrom

Funktionsstérungen kommen, Schalter 1 Werden zwei Schalter Vvorhanden ist, erhoht

Schalter 1 " ! :
da die Betrlel?_sspannung im Blau parallel geschaltet, kann  sich die Betriebs-
ON-Status abfallt. es zu Funktionsstérun-  spannung beim Schalten
Die LED_S leuchten, Braun gen kommen, da die auf OFF nicht. Allerdings
wenn beide Schalter auf ON Betriebsspannung  im  kénnen je nach Anzahl
B stehen. o OFF-Status zunimmt. der Schalter auf ON die
' ‘ Versorgungs |nnerer Anzeigelampen aufgrund
Betriebsspannung bei ON = spannung  ~ Spannungsabfall X 2 Stek. Betriebsspannung bei OFF= Kriechstrom x 2 Stck. der Verteilung und Re-
=24V -4V x2 Stck. X '-a/i“”idersf"d . duzierung des an die
=16V _ é \T X2 Stek. x3 Schalter flieBenden
Stroms flackern oder
Beispiel: Spannungsversorgung 24 V DC. Beispiel: Lastwiderstand 3 k. leuchten.
Interner Spannungsabfall 4 V. Kriechstrom vom Schalter 1 mA.

2 SVC 22



Reed-Schalter: Direktmontage

D-A90(V)/D-A93(V)/D-A96(V) C €

Eingegossene Kabel
Elektrischer Eingang: Axial
AAchtung

Sicherheitshinweise zum Betrieb|

Befestigen Sie den Schalter mit der
vorhandenen am Schaltergehduse
angebrachten Schraube. Werden andere als
die angegebenen Schrauben benutzt, kann
der Signalgeber beschadigt werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber

D-A90(V)

8 T  Kontakt- —OAUS ()
Eg H | schutzbox :  Braun
) H H H —~
:_g : : CD-P11 !
E&) . : CD-P12 E—QAUS 0
REEEb Y e ' Blau
D-A93(V)
. LED | Braun ! H
: : — OUT (+)
. 1 Kontakt- 1 Braun
2 1 schutzbox !
s ICDP1T L~
'3 H
S 1 CD-P12
- ] —00UT ()
T 1 Blau s ! Blau
D-A96(V)
--------------- DC (+)

(+)

i o DC-
: -(Cz Riickstrom- : out I Spannungs-
1 @ || schutz- Schwarz versorgung
1 gy diode
o g (=)
L :DC ()

Blau

Anm.) (D Wenn eine induktive Last angesteuert
wird.
(2) Wenn ein Kabel mit einer Lédnge von
Uber 5 m eingesetzt wird.
(3 Bei einer Betriebsspannung von 100
V AC.
Verwenden Sie bitte in den o.g. Féllen ein
Kontaktschutzgeh&use.
(Detaillierte Angaben zur Kontaktschutzbox
finden Sie auf Seite 21.)
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Technische Daten der Signalgeber m

Details zu nach internationalen Standards zertifizierten
Produkten finden Sie auf unserer Website unter smeworld.com.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-A90/D-A90V (ohne Betriebsanzeige)

Signalgeber Bestell-Nr.

D-A90/D-A90V

Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS

Betriebsspannung max. 24 V AC/DC max. 48 V AC/DC max. 100 V AC/DC
max. Strom 50 mA 40 mA 20 mA
Kontaktschutzschaltung Ohne

Interner Widerstand

max.1 Q (inkl. 3 m Anschlusskabelldnge)

D-A93/D-A93V/D-A96/D-A96V (mit Betriebsanzeige)

Signalgeber Bestell-Nr.

D-A93/D-A93V

D-A96/D-A96V

abfall

D-A93V — max. 2,7 V

Anwendung Relais, SPS IC-Steuerung

Betriebsspannung 24V DC 100V AC 4 bis8V DC
Anm. 3)

Arbeitsstrombereich 5 bis 40 mA 5 bis 20 mA 20 mA

und max. Strom

Kontaktschutzschaltung Ohne

Interner Spannungs- | D-A93— max. 2,4 V (bis 20 mA)/max. 3 V (bis 40 mA) max. 0.8 V

Betriebsanzeige

Ein: Rote LED leuchtet

® Anschlusskabel

D-A90(v)/D-A93(V) - Olbestandiges Vinylkabel:02,7,20,18 mm? x 2-adrig (braun, blau), 0,5 m
D-A96(V) - Olbestandiges Vinylkabel:2 2,7, 0,15 mm® x 3-adrig (braun, schwarz, blau), 0,5 m
Anm. 1) Siehe Allgemeine Technische Daten Reed-Schalter auf Seite 21.
Anm. 2) Anschlusskabellangen auf Seite 21.
Anm. 3) Bei weniger als 5 mA nimmt die Sichtbarkeit der Betriebsanzeige ab und ist bei weniger
als 2,5 mA nicht mehr ablesbar. Solange der Kontaktausgang jedoch tber einem Zustand
von 1 mA liegt, gibt es kein Problem.

Gewicht

Einheit: g
Modell D-A90 D-A90V D-A93 D-A93V D-A96 D-A96V
Kabellange: 0,5 m 6 6 6 6 8 8
Kabellange: 3 m 30 30 30 30 41 41
Abmessungen Einheit: mm
D-A90/D-A93/D-A96 Betriebsanzeige .
M215 x4¢ / D-A90 ohne Betriebsanzeige
Schlitz-Montageschraube A
— e y

Optimale
10 Schaltposition

R

D-A90V/D-A93V/D-A96V

O
<

(): Abmessungen fiir D-A93.

miw
3 Bt e
(=] s — L
|
(24.5)
Ll.l_
027
==l
OF = = ol —
b B
Optimale
10 Schaltposition
M2,5 x 4 L 22
Schlitz-Montageschraube %\ 2, B
N
Si @

Betriebsanzeige

D-A90V ohne Betriebsanzeige




Elektronischer Signalgeber: Direktmontage
D-MIN(V)/D-M9IP(V)/D-M9B(V) C €

Details zu nach internationalen Standards zertifizierten

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem D-M9LC1/D-M9CIV (mit Betriebsanzeige)
Arbeitsstrom (2,5 bis 40 mA) Signalgeber Bestell-Nr.| D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
[ ) Bleifrei Elekirische Eingangsrichtung| ~ Axial Vertikal Axial Vertikal Axial Vertikal
@ UL-zertifiziertes Anschlusskabel wird Anschlussart 3-Drant 2-Draht
verwendet (Typ 2844) Ausgangsart NPN . PNP — '
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 V DC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12,24 V DC (4.5 bis 28 V) —
/ Stromaufnahme max. 10 mA —
p—— Betriebsspannung max. 28 V DC —_ 24V DC (10 bis 28 V DC)
// Max. Strom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall max. 0,8 V max. 4V
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 V DC max. 0,8 mA
Betriebsanzeige EIN: Rote LED leuchtet

L]

Technische Daten der Si gn al g eber m Produkten finden Sie auf unserer Website unter smeworld.com.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

@® Anschlusskabel

Olbestandiges Vinylkabel: 62,7 x 3,2 oval

D-M9B(V)
D-MON(V), D-M9P(V)

0,15 mm2 x 2-adrig
0,15 mm2 x 3-adrig

Anm. 1) Auf Seite 21 finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Anm. 2) Auf Seite 21 finden Sie die Angaben zur Anschlusskabelldnge.

AAchtun .
, . g. : : Gewicht Einheit: g
Sicherheitshinweise zum Betrieb|
Befestigen Sie den Schalter mit der Signalgeber Bestell-Nr. D-MIN(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
vorhandenen am Schaltergehause 05 8 8 7
angebrachten Schraube. Werden andere Anschlusskabellédnge 1 a1 38
als die angegebenen Schrauben benutzt, (m) e
kann der Signalgeber beschéadigt werden. 5 68 68 63
Interner Schaltkreis Signalgeber
gnag Abmessungen Einheit: mm
o
D-M9LC] e
= =
6 ‘Optimale Schaltposition
22 \ 500 (3000)
Befestigungsschraube M2,5 x 4 ¢
Schlitz-Montageschraube
Betriebsanzeige
26,
: ( o
: -0 DC (+) =
E Braun < 2 o
E : 22 500 (3000)
5 : 5
= : ]
£ o ouT e
2 ! Schwarz D-M9C1V s
B o
\%o DC () 8
""""""""""""""" Blau )
0
D-M9B(V) 27
L oouT)
’ + Braun
i Pk
5 . O 0 ol
£ : 11— o y
o) ~
£ : e
o} '
’ Befestigungsschraube M2,5 x 4 ¢ Betriebsanzeige
TOOUT () Schlitz-Montageschraube 8
"""""""""""""" Blau
2 32 o
] ~
<] e
@ 6 timale Schaltposition
o HLP—{
20
24

O
<



zweifarbige Anzeige, elektronischer
Signalgeber: Direktmontage

D-FONW(V)/D-FOPW(V)/D-FOBW(V) C €

Details zu nach internationalen Standards zertifizierten
Produkten finden Sie auf unserer Website unter smeworld.com.

Eingegossene Kabel

===
AAchtung

\Sicherheitshinweise zum Betrieb\

Befestigen Sie den Schalter mit der
vorhandenen, am Schaltergehduse
angebrachten Schraube. Werden andere

als die angegebenen Schrauben benutzt, kann
der Signalgeber beschadigt werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber
D-FONW(V)

: . oDC (+)
E 1 Braun

ouTt
Schwarz

Schaltelement

DC ()
Blau

i Schwarz

oDC ()
Blau

D-FOBW(V)
i--""""""""""—0"-"5 OUT (+)
' i Braun
2 i
2 w
L3 5
5 ' oouT A
"""""""""""""" " Blau
Betriebsanzeige
EIN
| I
Betriebsbereich | | AUS
IDisplay i
L-_R_ot MG{un__j__. F(ot‘_1
Optimale

,_Schaltposition

25

Technische Daten der Signalgeber m

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-F9UIW/D-F9LIWV (mit Betriebsanzeige)

Signalgeber Bestel-Nr| D-FONW | D-FONWV | D-FOPW | D-FOPWV | D-F9BW | D-FOBWV
Elektrische Eingangsrichtung Axial Vertikal Axial Vertikal Axial Vertikal
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN PNP —
Anwendung IC-Steuerung, IC-Relais, SPS 24 V DC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12,24 V DC (4,5 bis 28 V DC) —
Stromaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 V DC — 24V DC (10 bis 28 V DC)
Max. Strom max. 40 mA max. 80 mA 5 bis 40 mA
ISnlgg?r?t:‘ngsabfaII (max.rTE %).(.\été%ir\é)o mA max. 0,8 V max. 4 V
Kriechstrom 100 uA max. bei 24 V DC max. 0.8 mA
Betriebsanzeige Betljiebsbereich Rote LED I.(.euchtet.

Optimale Schaltposition -« Griine LED leuchtet.

Anschlusskabel

Olbesténdiges Vinylkabel: 92,7, 0,15 mm2 x 3-adrig (braun, schwarz, blau),

0,18 x 2-adrig (braun, blau), 0,5 m

Anm. 1) Siehe Allgemeine Technische Daten fiir elektronische Signalgeber auf Seite 21.
Anm. 2) Anschlusskabelldngen auf Seite 21.

Gewicht Einheit: g
Signalgeber Bestell-Nr. D-FONW(V) D-FOPW(V) D-F9BW(V)
) 0.5 7 7 7
Anschlus(snlf‘;abellange 34 34 32
56 56 52
Abmessungen Einheit: mm
D-FOIW o
4
-
5 | Optimale Schaltposition
Befestigungsschraube M2,5 x 4 ¢
Schlitz-Montageschraube
Betriebsanzeige ™
3V}
S
©
o
02.7
D-FOCIWV @

N
6 | Optimale Schaltposition ©|

Befestigungsschraube M2,5 x 4 ¢

2 Betriebsanzeige

4.6
2.8

O
<

Schiitz-Montageschraube



Serie E-MY2
Bestelloptionen

SMC informiert Sie Uber Details zu Abmessungen, technischen Daten und Lieferzeiten.

Einsatzmadglichkeiten der Bestelloptionen

Zwischenhub Langhub Einschraubgewinde
XB10 XB11 X168
E-MY2C Ausfuhrung mit Kreuzrollenfiihrung Standard (ohne XB10 bestellbar)| Standard (ohne XB10 bestellbar) o
E-MY2H Prazisionsfuhrung (Einfachfuihrung) [ J [ J [

Zwischenhub

Im Standardhubbereich kann die Hublange im mittleren Bereich
in 1 mm Schritten bestellt werden.

H Hubbereich: 51 bis 599 mm
E-MY2H | Siehe Standardmodell auf S. 12. FXB10

Beispiel) E-MY2H25-599TAN-M9B-XB 10

Langhub

Ausfuhrungen mit langeren Hiben als die Standardhubbereich.
Hublénge kann in 1 mm Schritten bestellt werden.

H Hubbereich: 601 bis 1000 mm

E-MY2H | Siehe Standardmodell auf S. 12. FXB11

Beispiel) E-MY2H25-999TAN-M9B-XB 11

Diverses: Bestelloptionen/Néhere Angaben erhalten Sie bei SMC.

Gewindeeinsatze -X168

Die Montagegewinde des Schlittens werden mit Gewindeeinsétzen
versehn. Die Gewindegrofe entspricht dem Standard.

E-MY2 [Siehe Standardmodell auf S. 7,12. -X168

Beispiel) E-MY2H25-300TAN-M9B-X168

® Geschwindigkeitsédnderungen

[mm/s]

10 100 10000
| |

L | |
Niedrige Mittlere Hohe
Geschnindigkeit \Geschwindigkei Standard

Anm. 1)Beim Betrieb mit niedrigen Geschwindigkeiten von max. 40 mm/s
entstehen leichte Vibrationen.

Anm. 2) Eine Beschleunigung kann in einem hohen Geschwindigkeitsbereich
von mehr als 1000 mm/s nicht erreicht werden.

@ Beschleunigungsanderungen

1000 2000

[m/s?]
0 4.9 9.8 14.7 19.6
L I I I |
Eggtwere Mittlere Last Geringe I[.a>
[mm/s?]
Schwere Last| Standard | Mittlere Last |Geringe Last
Max. Beschleunigung 2.45 4.90 9.80 19.60
Max. Nutzlast [kg]
Nenn- 16 10 5 2.5 1.25
groBe 25 20 10 5 2.5

Anm.) Z. B. liegt die maximale Beschleunigung fir NenngréBe 25 unter
Standardlastbedingungen bei 4,9 m/s2. Bei Ausfiihrungen fiir schwere
Lasten betragt die maximale Beschleunigung 2,45 m/s2 und die maximale
Nutzlast 20 kg.

@ 6-Positionen
Stopps an beiden Enden (2-Positionen) und auf Zwischenpositionen (4-Positionen)

2 S\VC

® Max. herstellbarer Hub
Hube Uber 1000 mm sind erhaltlich.

NenngréBe E-MY2C E-MY2H
16 2000 1000
25 2000 1500

Die maximale Schubkraft ist je nach Hub reduziert.
Max. Schubkraft = Max. Nutzlast x Max. Beschleunigung

120
100
80
60
40
20

Max. Schubkraft (%)

0 500 1000 1500

Hub (mm)

2000 2500

O E-MY2H
[ 2 Achsen (MY2HT)

@ Verbessertes Verhalten bei Momentlasten
2-Achsen-Fiihrung (entspricht MY2HT)

140
120 1
100 — %

74
80
60
40
20 |
0 16

Mz

Zulassiges Moment (Nsm)

NenngréBBe

26



Umschlagseite 1

Serie E-MY2
Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder
Sachschaden schiitzen. In den Vorschriften wird die Schwere der potentiellen Gefahren
durch die Gefahrenworte «Achtung», «Warnung» oder «Gefahr» bezeichnet. Um die
Sicherheit zu gewahrleisten, stellen Sie die Beachtung der ISO 10218 Hinweis 1) J|S 8433

Hinweis 2) ynd anderer Sicherheitsvorschriften sicher.

A A C h t un g Bedienungsfehler kdnnen zu gefahrlichen Situationen fur Personen oder Sachschéden fiihren.
A Wal’ nun g Bedienungsfehler kann zu schweren Verletzungen oder zu Sachschéden fiihren.

A G efah r . Unter auBergewohnlichen Bedingungen kénnen schwere Verletzungen oder umfangreiche
Sachschaden die Folge sein.

Hinweis 1) ISO 10218: Industrieroboter - Sicherheit
Note 2) JIS 8433: Sicherheitsstandard fir Robotik

/A Warnung

1. Verantwortlich fur die Kompatibilitait bzw. Eignung von elektrischen
Antrieben ist die Person, die das System (Schaltplan) erstellt oder dessen
Spezifikation festlegt.

Da SMC-Komponenten unter verschiedensten Betriebsbedingungen eingesetzt werden kdnnen, darf
die Entscheidung Uber deren Eignung fir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen Uberpriift wird.

2. Die Inbetriebnahme der Komponenten ist so lange untersagt, bis festgestellt
wurde, dass die Maschine bzw. Anlage, in die die Komponenten eingebaut werden,
den Bestimmungen der EG-Richtlinien Maschinen i.d.F. 91/368/EWG entspricht.

3. Diese Anlagen durfen nur von ausgebildetem Personal betrieben werden.
Elektrische Antriebe kénnen geféhrlich sein, wenn ein Bediener mit deren Umgang nicht vertraut ist.
Montage, Inbetriebnahme und Wartung von Systemen mit elektrischen Antrieben sollte nur von
ausgebildetem und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

4. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner
Komponenten durfen erst dann vorgenommen werden, wenn die
nachfolgenden Sicherheitshinweise beachtet werden:

4.1. Inspektions- oder Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst dann ausgefihrt
werden, wenn Uberpruft wurde, dass dieselben sich in sicheren und gesperrten Schaltzustanden
(Regelpositionen) befinden.

4.2. Sollen Bauteile bzw. Komponenten entfernt werden, dann zun&chst Punkt 4.1) sicherstellen.
Unterbrechen Sie dann die Spannungsversorgung fur das jeweilige Gerét.

4.3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage muss sichergestellt werden, dass die Betriebs-
sicherheit gewahrleistet ist.

5. Bitte nehmen Sie Verbindung zu SMC auf, wenn das Produkt unter einer der
nachfolgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

5.1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten abweichen
oder bei Einsatz des Produktes im Aussenbereich.

5.2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie, medizinischem
Gerat, Lebensmitteln und Getranken oder Sicherheitsausriistung eingesetzt werden.

5.3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schaden an Personen, Sachwerten oder Tieren

besteht, und die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

6. Lesen Sie aufmerksam die Bedienungsanleitung bzw. halten Sie mit dem
Fachhandler oder mit SMC Ricksprache, bevor Sie das Geréat verwenden, um
einen ordnungsgemassen Betrieb sicherzustellen.

7. Lesen Sie zur Gewahrleistung eines korrekten Betriebs aufmerksam die Sicher-
heitshinweise zum Gebrauch des Produkts in diesem Katalog.

8. Die Anwendungen und/oder Einsatzorte fiir einige Produkte in diesem Katalog sind
eingeschrankt und mussen zusammen mit dem Fachhandler oder mit SMC
Uberpruft werden.

O

SMC



Serie E-MY2

A Ie-Actuator/ Sicherheitshinweise 1
Vor der Inbetriebnahme aufmerksam durchlesen.

Konstruktion und Auswabhl

AWarnung

1. Betrieb bei geregelter Spannung durchfthren.

Das Produkt funktiniert nicht ordnungsgemén oder der Controller
wird beschédigt, wenn eine andere Spannung als die angegebene
Regelspannung eingesetzt wird. Bei zu niedriger Regelspannung
kann die Last nicht betrieben werden, da die interne Spannung zu
niedrig ist. Uberpriifen Sie die Betriebsspannung vor der Benutzung

2. Verwenden Sie keine Last Uber der maximal
zulassigen Last.
Der Controller kann beschadigt werden.

3.Den Betrieb nur innerhalb der Betriebsbe-
reichsgrenzen ausfuhren.

AuBerhalb dieser Grenzwerte kénnen Feuer, Stérungen oder
Beschadigung des Antriebs auftreten. Erst nach Uberprifung
der technischen Daten betreiben.

4. Um Schaden durch einen Ausfall oder Stérung
des Produkts zu vermeiden, planen Sie bitte
im Vorfeld ein Backup-System, wie z.B. Multi-
plexing der Bauteile und Anlage, fehlerfreie
Planungen usw.

5. Sehen Sie geniuigend Platz fir Wartungsarbeiten vor.

Berticksichtigen Sie bei der Planung den erforderlichen Freiraum
zur Prifung und Wartung des Produkts.

6. Besteht Verletzungsgefahr, verwenden Sie bitte

eine Schutzabdeckung.
Wenn angetriebene Objekte und bewegliche Zylinderzeile ein
Verletzungsrisiko darstellen, muss die Anlage so konzipiert
werden, dass direkter Kérperkontakt vermieden wird.

7. Ziehen Sie alle feststehenden und angeschlos-
senen Teile des Antriebs so fest, dass sie sich
nicht l6sen kdnnen.

Insbesondere wenn ein Zylinder mit hoher Geschwindigkei t
betrieben oder an Orten mit starken Vibrationserscheinungen
aufgestellt wird, ist sicherzustellen, dass alle Teile fest
angezogen bleiben.

A\ Achtung

1. Das Gerat nicht fallen lassen, keinen uber-
maRigen StolRRbelastungen aussetzen und
nicht darauf schlagen.

Der Antrieb kénnte beschadigt werden, was zu einem Ausfall
oder Fehlfunktionen flhrt.

2. Bei der Handhabung das Gehause festhalten.
Der Antrieb kénnte beschadigt werden, was zu einem Ausfall
oder Fehlfunktionen flhrt.

3. Halten sie die Anzugsdrehmomente ein.

Ist das Anzugsdrehmoment hoéher als vorgegeben, kénnen
Beschédigungen auftreten. Ist das Anzugsmoment niedriger
als vorgegeben, kann sich die Einbaulage des Antriebs
verschieben.

4. Den Antrieb nicht an einer Stelle einbauen,

die als Arbeitsuntergrund verwendet wird.

Bei einem Tritt auf den Antrieb wird der Antrieb Uberlastet und
beschadigt.

O

A\ Achtung

5. Der Einbau des Antriebs muss auf einer ebenen
Flache erfolgen. Der Ebenheitsgrad der Oberfla-
che muss von den Prazisionsanforderungen der
Maschine bzw. deren entsprechender Prazision be-

stimmt werden.
Eine Ebenheit der Oberflache von 0,1/500 mm einhalten.

6. An- und Abbau des Zylindergeh&auses

Zum Abnehmen des Zylindergehduses die vier Befesti-
gungsschrauben des Zylinders herausdrehen und den Zylinder von
der Fihrungseinheit abnehmen. Zum Einbau des Zylinders den
Schlitten in den Schlitten-Tisch auf der Fiihrungseinheit einsetzen und
die vier Befestigungsschrauben gleichméBig anziehen. Die
Befstigungsschrauben sicher anziehen, denn sollten sie sich I16sen,
kénnen Probleme wie Beschédigungen, Stérungen usw. auftreten.

TT\Zylinder-Halteschraube

Antriebseinheit ! :

7. Anbau des Werkstiicks

Beim Anbau eines magnetischen Werkstlcks ist zwischen
diesem und dem Signalgeber ein Abstand von mindestens 5
mm  einzuhalten. Andernfalls kann es zu einem
Magnetkraftverlust im Zylinder kommen, was Fehlfunktionen der
Signalgeber zur Folge hat.

Werkstuck

Signalgeber

mind. 5 mm

A Warnung

1. Vermeiden Sie ein wiederholtes Biegen bzw.

Dehnen der Dréahte.
Wiederholte Biege- oder Dehnbelastungen der Dréhte kénnen
zu Kabelbruch fuhren.

2. Achten Sie auf korrekten Anschluss.
Je nach Art des Verkabelungsfehlers kann die Controllereinheit
beschadigt werden.

3. Die Verkabelung bei ausgeschalteter Strom-

versorgung durchfihren.
Der Controller kann beschédigt werden und eine Stérung kann
auftreten.
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Serie E-MY2

A Ie-Actuator/ Sicherheitshinweise 2
Vor der Inbetriebnahme aufmerksam durchlesen.

Elektrischer Anschluss

AWarnung

4. Verlegen Sie die Kabel nicht zusammen mit
Strom- oder Hochspannungsleitungen.
Die Leitungen des Controller getrennt von den Strom- bzw.
Hochspannungsleitungen verlegen, damit durch das Gerdusch oder
Spitzen der Signalleitungen keine Storfrequenzen an den Strom-
bzw. Hochspannungsleitungen auftreten. Andernfalls kénnten
Fehlfunktionen auftreten.

5. Achten Sie auf eine korrekte Isolierung der Verkabelung.
Stellen Sie sicher, dass die Isolierung der Anschllsse nicht fehlerhaft
ist (Kontakt mit anderen Schaltungen, Erdungsfehler, defekte
Isolierungen  zwischen  Anschlissen usw.), denn der
kolbenstangenlose Antrieb kdnnte durch anliegende Uberspannung
oder Strom zum Controller beschédigt werden.

6. Bauen Sie bei Verwendung einer CE-konformen
ferngesteuerten Ausfiihrung einen Stérschutzfil-
ter ein.

Durch die Verwendung ohne StdrschutZfilter wird das Produkt zu
einem nicht CE-konformen Produkt.

AWarnung

1. Das Produkt nicht an Orten verwenden, an
denen es mit Staub, Fremdkdrpern, Wasser,
Chemikalien und Ol in Kontakt kommt.

Andernfalls treten Beschadigungen oder Fehlfunktionen auf.

2. Setzen Sie Signalgeber nicht im Wirkungsbe-
reich von Magnetfeldern ein.

Dies kann Stérungen im Betrieb des Antriebs verursachen.

3. Das Produkt nicht in Umgebung mit brennbaren,
explosiven oder korrosiven Gasen verwenden.
Diese kénnen Feuer, Explosionen oder Korrosion verursachen.
Der Antrieb ist nicht explosionssicher gebaut.

4. Setzen Sie den Antrieb keinen extremen Tempe-
raturschwankungen aus.

Beim Einsatz in einer Umgebung mit Temperaturschwankungen
auBerhalb des normalen Betriebsbereichs, kann die
Controllereinheit beeintréchtigt werden.

5. Nicht an Orten mit UbermaRigen Spannungs-

spitzen einsetzen, selbst wennn das Produkt
uber das CE-Zeichen verfiugt.
Wenn sich Geréte, die hohe Spannungsspitzen erzeugen (z. B.
elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionséfen, Motoren
usw.) in der Nahe von stangenlosen Zylindern befinden, kénnen
die internen Steuerkreise des Controller zerstért oder beschadigt
werden. Verwenden Sie keine Erzeuger von Spannungsspitzen,
und achten Sie auf ordnungsgeméBe Verkabelung.

6. Wahlen Sie bitte ein Produkt mit eingebauten
Elementen zur Unterdriickung von Spannungs-
spitzen aus, z. B. Relais ode( Magne_tventilen,
die die Antriebsspannung fur die Last direkt er-
zeugen.

7. Installieren Sie das Produkt an Orten ohne
Vibrations- oder StoRRbelastungen.

Vibrationen und StéBe verursachen Schéden und Stérungen am
Produkt und bei der Arbeit, und bei der Arbeit kénnen die
vorgegebenen Parameter nicht eingehalten werden.

Umschlagseite 3
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AWarnung

1. Schliel3en Sie die Last nicht kurz.
Kurzschluss an der Last des Controllers weist auf einen
Fehler hin, kann aber auch einen Uberstrom erzeugen, der
den Controller beschadigt.
2. Nicht mit nassen Handen betreiben oder einstellen.
Bei nassen Handen besteht die Gefahr eines Stromschlags.

3. Bei Betrieb des Controllers den Kontakt zum
Werkstiick vermeiden.
Bei Kontakt mit dem Werkstlick besteht Verletzungsgefahr.

A\ Achtung

1. Die Einstellungstasten
Gegenstéanden betatigen.
Spitze Gegenstdnde kdénnen die
beschadigen.

2.Die Seiten und unteren Teile des Motors und
des Controller nicht berthren.
Den Betrieb erst bei abgekihlter Maschine durchfuhren, da
wéhrend des Betriebs Wéarme erzeugt wird.

3. Nach der Einstellung des Hubs die Stromzufuhr
einschalten und den Hub-Lernvorgang einleiten.

Wird der Hub-Lernvorgang nicht durchgefihrt, kann das
Produkt nicht geméan dem eingestellten Hub betrieben werden
und kann Schadden an angeschlossenen  Anlagen
verursachen.

4. Die Einstellung der Fihrung nicht verstellen.

Eine nachstellung der Flhrung ist im Normalbetrieb nicht
erforderlich, da sie voreingestellt ist. Andern Sie daher nichts
an der Einstellung der Fuhrung.

AWarnung

1. Das Produkt regelmafig warten.

Den sicheren Anschluss der Leitungen und Schrauben Uberpriifen.
Funktionsstérungen einer Systemkomponente kénnen die Folge
einer Funktionsstérung des Antriebs sein.

2. Das Produkt nicht zerlegen, verdndern
(einschlief3lich Veranderungen an der Leiter-
platte) oder reparieren.

Bei Zerlegen oder Anderung besteht Verletzungs- bzw.
Stérungsgefahr.

A Achtung

1. Den Bewegungsbereich eines Werkstlcks
(Schlittens) Uberprufen, bevor die Stromver-
sorgung des Antriebs eingeschaltet wird.

Die Bewegung des Werksticks kann einen Unfall
verursachen.
Beim Einschalten der Stromversorgung wird das Werkstuck
Uber das Eingangssignal IN1 oder IN2 auf Ausgangsposition
verfahren. (AuBer der Hub-Lernvorgang wurde nicht
ausgefuhrt).

nicht mit spitzen

Einstellungstasten
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Serie E-MY2

Signalgeber Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme aufmerksam durchlesen.

Konstruktion und Auswahl

AWarnung

1.

. Treffen

Beachten Sie die technischen Daten.

Lesen Sie die technischen Daten aufmerksam durch, und
verwenden Sie dieses Produkt dementsprechend. Das Produkt
kann beschédigt werden oder Funktionsstérungen kdénnen
auftreten, wenn die zuldssigen technischen Daten
(Betriebsstrom, Spannung, Temperatur oder StoBlast usw.)
nicht eingehalten werden.

Sie Vorsichtsmanahmen, wenn
meherer Antriebe nahe beieinander einge-
setzt werden.

Falls mehrere Antriebe nahe beieinander montiert werden,
kénnen Magnetfeldinterferenzen bei den Singalgebern zu
Funktionsstérungen flihren. Halten Sie einen Mindestabstand
von 40 mm zwischen den Zylindern ein.

. Achten Sie auf die Einschaltzeit eines Signal-

gebers in mittlerer Hubposition.

Wenn sich ein Signalgeber auf einer mittleren Hubposition
befindet und eine an den Signalgeber angeschlossene Last
angetrieben wird, reagiert der Signalgeber, wenn der Schlitten
vorbeifahrt. Wenn die Geschwindigkeit jedoch zu hoch ist, wird
die Betriebszeit verkirzt und die Last kann nicht korrekt

bewegt werden . Die maximal erfassbare
Kolbengeschwindigkeit betragt:
Schaltbereich des Signalgebers (mm)
V (mm/s) = X 1000

Ansprechzeit der Last (ms)

. Halten Sie die Anschlussleitungen so kurz

wie moglich.

<Reed-Schalter>

Mit zunehmender Lé&nge der Anschlussleitungen wird der

Einschaltstrom des Signalgebers starker, was die Haltbarkeit

des Produkts beeintrdchtigen kann. (Der Signalgeber bleibt

standig in EIN-Stellung.)

1) Verwenden Sie eine Kontaktschutzbox, wenn die Kabel 5 m
oder langer sind.

<Elektronische Signalgeber>

2) Obwohl die Leitungsldnge die Funktionstiichtigkeit des
Signalgebers normalerweise nicht beeinflusst, sollte das
verwendete Kabel nicht Ianger als 100 m sein.

.Beachten Sie, dass ein interner Spannungs-

abfall durch den Signalgeber auftritt.
<Reed-Schalter>
1) Signalgeber mit Betriebsanzeige (auBer D-A96, D-A96V)

* Beruicksichtigen Sie, dass bei in Serie geschalteten
Signalgebern, wie unten dargestellt, aufgrund des internen
Widerstandes der LEDs ein betrachtlicher
Spannungsabfall auftritt. (Siehe Interner Spannungsabfall
in den Technischen Daten der Signalgeber.)
[Bei “n” angeschlossenen Signalgebern
Spannungsabfall um den Faktor “n” zu.]

Es ist moglich, dass ein Signalgeber korrekt arbeitet und
die Last gleichzeitig nicht funktioniert.

nimmt der

} o

2 S\VC

6.

7.

8.

« Ahnlich kann auch bei einer bestimmten Spannung die
Last unwirksam sein, wahrend der Signalgeber korrekt
funktioniert. Deshalb muss nach Ermittlung der
Mindestbetriebsspannung der Last die nachstehende
Formel erflllt sein.

Versorgungs- _ Interner Spannungs- S Mindestbetriebs-
spannung abfall d. Schalters spannung d. Last

2) Falls der interne Widerstand einer LED einen Stérfaktor
darstellt, wéhlen Sie einen Signalgeber ohne LED (Modell
A90, A90V).

<Elektronische Signalgeber>

3)Im Allgemeinen ist der interne Spannungsabfall bei
Verwendung eines Elektronischen Signalgebers mit
2-Draht-System gréBer als bei Verwendung eines
Reed-Schalters. Befolgen Sie dieselben Hinweise wie unter
vorstehend genanntem Punkt (1). Beachten Sie auBBerdem,
dass kein 12VDC-Relais verwendet werden kann.

Achten Sie auf Kriechstrome.

<Elektronische Signalgeber>

Bei einem elektronischen Signalgeber mit 2-Draht-Syste m
flieBt, selbst im ausgeschalteten Zustand, ein Kriechstrom zur
Betatigung des inneren Schaltkreises in Richtung Last.

Kriech-

strom

Arbeitsstrom der Last
(Eingangssignal OFF des Kontroller)

Falls die oben stehende Bedingung nicht erfillt wird, wird der
interne Stromkreis nicht ordnungsgeméB zurickgesetzt (er
bleibt auf EIN). Verwenden Sie in diesem Fall einen
Signalgeber mit 3-Draht-System.

Der Kriechstrom nimmt bei Parallelanschluss
Signalgebern um den Faktor “n” zu.

Verwenden Sie keine Last, die Spannungs-
spitzen erzeugt.
<Reed-Schalter>

Verwenden Sie eine Kontaktschutzbox, falls eine Last angesteuert
wird, die Spannungsspitzen erzeugt, wie z. B. ein Relais.
<Elektronische Signalgeber>

Obwohl am Ausgang des elekironischen Signalgebers zum
Schutz gegen Spannungsspitzen eine  Zenerdiode
angeschlossen ist, kénnen durch wiederholte
Spannungsspitzen Schaden verursacht werden. Wenn eine
Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B. ein Relais oder ein
Elektromagnetventil) , direkt angesteuert werden soll,
verwenden Sie einen Signalgeber, der Spannungsspitzen
selbsténdig unterdrickt.

Hinweise fir die Verwendung in Verriege-
lungsschaltkreisen

Wenn ein Signalgeber flir einen Verriegelungskreis mit hoher
Zuverléassigkeit verwendet wird, sehen Sie ein mehrfach
abgesichertes Verriegelungssystem vor, um Probleme zu
vermeiden. Das doppelte Verriegelungssystem  sollte
mechanische Schutzfunktionen aufweisen oder zusammen mit
dem Signalgeber einen weiteren Schalter (Sensor) verwenden.
Fuhren Sie auBerdem regelméBige Inspektionen durch, und
Uberprifen Sie die ordnungsgeméaBe Funktion.

“an

von n

9. Sehen Sie genuigend Platz fir Wartungsarbeiten vor.

Planen Sie bei der Entwicklung neuer Anwendungen
gentigend Freiraum fur die Durchfihrung von technischen
Inspektionen und Instandhaltungsmassnahmen ein.
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Al

Montage und Einstellung

A Warnung

1. Vermeiden Sie, dass Signalgeber herunterfallen
oder eingedriickt werden.

Vermeiden Sie bei der Handhabung, dass die Signalgeber
hinunterfallen oder eingedriickt werden, und setzen Sie sie keiner
UbermaBigen StoBbelastung aus (max. 300 m/s? fiir Reed-Schalter
und max. 1.000 m/s? fir elektronische Signalgeber).

Auch bei intaktem Gehause kann der Signalgeber innen beschadigt
sein und Funktionsstrungen verursachen.

2. Halten Sie einen Antrieb nie an den Signalgeberka-
beln fest.
Halten Sie einen Zylinder nie an seinen Anschlussdrahten. Das kann
nicht nur ein Reissen der Drahte, sondern aufgrund der Belastung

auch Schaden an Bauteilen im Inneren des Signalgebers
verursachen.

3. Befestigen Sie die Signalgeber mit dem richtigen
Anzugsmoment.
Wird ein Signalgeber mit einem zu hohen Anzugsmoment
festgezogen, kdnnen die Befestigungsschrauben oder der Signalgeber
selbst beschadigt werden. Bei einem zu niedrigen Anzugsmoment
hingegen kann der Signalgeber aus der Position gleiten.

4. Installieren Sie die Signalgeber in mittlerer Schalt-
position.
Justieren Sie die Einbauposition des Signalgebers so, dass der
Kolben im mittleren Schaltbereich des Signalgebers anhalt
(Signalgeber in Stellung EIN). (Die im Katalog dargestellte Einbaulage
zeigt die optimale Position am Hubende.) Wenn der Signalgeber am
Rand der Schaltposition befestigt wird (nahe dem Ein- oder
Ausschaltpunkt), ist das Schaltverhalten méglicherweise nicht stabil.
<D-M9>

Wenn zum Ersatz alterer Serien der Signalgeber D-M9 verwendet

wird, kann dieser aufgrund seines geringeren Betriebsbereichs

mdglichweise nicht funktionieren.

Zum Beispiel

+ Anwendungen, bei denen sich die Stoppposition des Antriebs &ndern
kann und den Betriebsbereich des Signalgebers iberschreitet, z. B.
Schieben, Driicken, Klammern usw.

+ Anwendungen, bei denen der Signalgeber zur Erfassung einer
Zwischenstoppposition des Antriebs verwendet wird. (In diesem Fall
wird die Erfassungszeit verkirzt. )

In diesen Fallen muss der Signalgeber auf die Mitte des erforderlichen
Erfassungsbereichs eingestellt werden.

A\ Achtung

1. Befestigen Sie den Schalter mit der am Schalter-
gehduse angebrachten Schraube. Werden
andere als die angegebenen Schrauben benutzt,
kann der Signalgeber beschadigt werden.

A\ Warnung

1. Vermeiden Sie ein wiederholtes Biegen oder
Dehnen der Drahte.
Biege- und Dehnbelastungen verursachen Briiche in den
Anschlussdrahten.

2. Schlie3en Sie die Last an, bevor das System
unter Spannung gesetzt wird.
<2-Draht-System>

Wenn die Systemspannung angelegt wird, und der Signalgeber
nicht an eine Last angeschlossen ist, wird dieser durch den zu
hohen Stromfluss sofort zerstért.

Umschlagseite 5
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Signhalgeber Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme aufmerksam durchlesen.

Elektrischer Anschluss

3. Uberpriifen Sie die Isolierung der elektrischen
Anschlusse.

Stellen Sie sicher, dass die Isolierung der Anschllsse nicht
fehlerhaft ist (Kontakt mit anderen Schaltungen, Erdungsfehler,
defekte Isolierungen zwischen Anschlissen usw.). Zu groBer
Stromfluss in einen Signalgeber kann Schaden verursachen.

4. Verlegen Sie die Leitungen nicht zusammen mit
Strom- oder Hochspannungsleitungen.

Verlegen Sie die Leitungen getrennt von Strom- oder Hochspan-
nungsleitungen. Die Anschliisse dirfen zu diesen Leitungen weder
parallel noch im selben Kabelkanal wie diese verlaufen. Elektrische
Kopplungen kénnen Fehlfunktionen des Signalgebers verursachen.

5. Verhindern Sie Lastkurzschliisse.
<Reed-Schalter>

Wird das System mit kurzgeschlossener Last eingeschaltet, so
wird der Signalgeber durch den hohen Stromfluss sofort
beschédigt.

<Elektronische Signalgeber>

D-M9] sowie alle Modelle mit PNP-Ausgang besitzen keine
eingebauten Schutzschaltungen gegen Kurzschliisse. Bei einem
Lastkurzschluss werden diese Signalgeber, wie die Reed-Schalter,
sofort zerstort.

Achten Sie beim Gebrauch von Signalgebern mit 3-Draht-System
besonders darauf, die braune Eingangsleitung nicht mit der
schwarzen Ausgangsleitung zu vertauschen.

6. Vermeiden Sie Anschlussfehler.
<Reed-Schalter>

Ein Signalgeber mit 24 V DC und Betriebsanzeige hat Polaritat.
Das braune Kabel ist (+) und das blaue Kabel ist (-).

1) Bei einem Vertauschen der Anschliisse schaltet der Signalgeber
zwar ordnungsgemaB, die LED leuchtet jedoch nicht.
Beachten Sie auch, dass ein zu hoher Strom die LED
beschadigt und diese danach nicht mehr funktioniert.
Betreffende Modelle: D-A93, A93V

<Elektronische Signalgeber>

1) Bei Vertauschen der Anschliisse eines Signalgebers mit
2-Draht-System wird der Signalgeber nicht beschadigt, da er mit
einer Schutzschaltung ausgestattet ist. Er bleibt jedoch in der
Position EIN. Trotzdem sollte ein Vertauschen der Kabel
vermieden werden, weil der Signalgeber durch einen
Lastkurzschluss beschadigt werden kann.

2) Wenn die Stromversorgungsanschllsse (+) und (-) bei einem
Signalgeber mit 3-Draht-System vertauscht werden, ist der
Signalgeber gegen einen Kurzschluss geschitzt. Wird jedoch
der Anschluss (+) mit dem blauenDraht und der Anschluss (-)
mit dem schwarzen Draht verbunden, wird der Signalgeber
beschadigt.

<D-M9C>

D-M90 haben keinen eingebauten Kontaktschutz-Schaltkreis.
Vorsichtig  beim  Verwechseln  der  Anschlusse der
Versorgungsleitungen (z.B. (+)-Leitung und (-)-Leitung werden
vertauscht). Der Signalgeber wird dadurch beschadigt.

* Geanderte Anschlussfarben
Die Farben der Anschlussdrahte von SMC-Signalgebern wurden geman der
Norm NECA (Nippon Electric Control Industries Association) Standard 0402 fiir
alle ab September 1996 hergestellten Serien geéndert. Genaue Informationen
entnehmen Sie bitte den nachstehenden Tabellen.
Solange sowohl Anschlussdrahte mit der alten als auch mit der neuen Farbord-
nung benutzt werden, muss besonders auf die jeweilige Polaritat geachtet werden.

2-Draht 3-Draht
Alt Neu Alt Neu
Ausgang (+) Rot Braun Spannungsvers Rot Braun
Ausgang (-) |Schwarz | Blau Masseanschluss| Schwarz | Blau
Ausgang Wei3 | Schwarz
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Elektrischer Anschluss

A\ Achtung

1.

Achten sie beim Abisolieren des Kabelmantels
auf die Abziehrichtung. Die Isolierung kann bei

falscher Abziehrichtung gespalten oder
beschéadigt werden. (nur D-M90)
©00 O

C
Empfohlenes Werkzeug

Hersteller Bezeichnung Bestell-Nr.

VESSEL Kabel-Abisolierzange |  Nr. 3000G
TOKYO IDEAL CO., LTD Strip master 45-089

*Bei einem 2-adrigen Kabel kann ein Abisolierer fur runde
Kabel (82,0) verwendet werden.

A Warnung

1.

Nie in Umgebungen mit explosiven Gasen

einsetzen.

Die Signalgeber sind nicht explosionssicher gebaut und
dirfen daher nie in Umgebungen mit explosiven Gasen
eingesetzt werden, da folgenschwere Explosionen verursacht
werden kénnen.

. Setzen Sie Signalgeber nicht im Wirkungs-

bereich von Magnetfeldern ein.

Andernfalls kommt es zu Funktionsstérungen bei den
Signalgebern oder zur Entmagnetisierung der Magnete in
einem Antrieb.

. Setzen Sie Signalgeber nicht an Orten ein,

an denen sie permanent dem Kontakt mit

Wasser ausgesetzt sind.

Der Signalgeber erfiillt den IEC-Konstruktionsstandard 1P67
(JIS C 0920: wasserfest). Sie sollten jedoch nicht fir
Anwendungen eingesetzt werden, in denen sie permanent
Wasserspritzern ~ oder -sprihnebel ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zur Beschadigung der Isolierung oder
zum Aufquellen des Harzes und Funktionsstérungen
kommen.

. Setzen Sie Signalgeber nicht zusammen mit

Ol oder Chemikalien ein.

Wenden Sie sich bitte an SMC, falls Signalgeber in
Umgebungen mit  Kihlflissigkeiten ,  Lésungsmitteln ,
verschiedenen Olen oder Chemikalien eingesetzt werden
sollen. Auch ein kurzzeitiger Einsatz unter diesen
Bedingungen kann die Funktionstlchtigkeit des Signalgebers
durch eine Beschadigung der Isolierung, durch
Funktionsstérungen aufgrund des aufquellenden Harzes oder
ein Verharten der Anschlussdréhte beeintrachtigen.

.Setzen Sie Signalgeber keinen extremen

Temperaturschwankungen aus.
Wenden Sie sich an SMC, wenn Signalgeber in Umgebungen
eingesetzt werden sollen, in denen auBergewdhnlich e
Temperaturschwankungen auftreten, da die Funktionstuchtigkeit
der Signalgeber dadurch beeintréchtigt wird.

Signalgeber Sicherheitshinweise 3

Vor der Inbetriebnahme aufmerksam durchlesen.

Betriebsumgebungen

6. Setzen Sie Signalgeber nie starken Schlagen

oder StoRRen aus.

<Reed-Schalter>

Wird der Reed-Schalter wahrend des Betriebs zu hohen
StoBbelastungen ausgesetzt (max. 300 m/s? ), kommt es am
Kontaktpunkt zu Funktionsstérungen, wodurch ein Signal
kurzzeitig (max. 1ms) erzeugt oder abgebrochen wird. Fragen
Sie SMC, inwiefern es aufgrund der Beschaffenheit des
Einsatzortes notwendig ist, einen elektronischen Signalgeber
zu verwenden.

. Setzen Sie Signalgeber nicht in Umgebungen

ein, in denen Spannungsspitzen auftreten.
<Elektronische Signalgeber>

Wenn Gerdte, die hohe Spannungsspitzen erzeugen
(elektromagnetische  Heber, Hochfrequenz-Induktionséfen ,
Motoren usw.) in der Nahe von Antrieben, die mit
elektronischen Signalgebern bestiickt sind, eingesetzt werden,
kénnen durch ihre Né&he bzw. ihren Druck innere
Schaltelemente des Signalgebers zerstért oder beschédigt
werden. Verwenden Sie keine Erzeuger von Spannungsspitzen
und achten Sie auf ordnungsgemafe Verkabelung.

. Setzen Sie Signalgeber keiner hohen Eisen-

staubkonzentration oder direktem Kontakt
mit magnetischen Stoffen aus.

Die Signalgeber in einem Antrieb koénnen Stérungen
aufweisen, wenn sich sehr viele Spane, SchweiBspritzer bzw.
magnetische angezogenes Material in der Né&he des
Signalgebers angesammelt haben. Diese Stérung ist
moglicherweise eine Folge des Verlusts an Magnetkraft im
Antrieb.

A Warnung

1. Fihren Sie die folgenden Instandhaltungs -

massnahmen regelmaRig zur Vermeidung
unerwarteter Funktionsstorungen der Signal-
geber durch.

1) Ziehen Sie die Montageschrauben ordnungsgeman fest.
Falls die Schrauben sich lockern oder ein Signalgeber sich
auBerhalb seiner urspriingliche n Einbauposition befindet,
korrigieren Sie die Position, und ziehen Sie die Schrauben
erneut fest.

2) Uberpriifen Sie die Anschlussdréhte auf Unversehrtheit.
Wechseln Sie, um einer fehlerhaften Isolierung
vorzubeugen, den Signalgeber aus bzw. reparieren Sie die
Anschlussdrahte, wenn ein Schaden entdeckt wird.

3) Uberpriifen Sie bei einem Signalgeber mit zweifarbiger

LED-Anzeige, ob die griine LED in der entsprechenden
Einbauposition aufleuchtet.
Uberprifen Sie, ob die griine LED beim Anhalten in der
eingestellten Position leuchtet. Wenn die rote LED
aufleuchtet , ist die Einbauposition nicht korrekt gewahlt.
Richten Sie den Signalgeber aus, bis die grine LED
leuchtet.

A\ Warnung

1. Wenden Sie sich bitte an SMC bezlglich

Wasserfestigkeit, Elastizitat der Anschluss-
drahte, Anwendungen in der Nahe von
SchweilRarbeiten usw.
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EUROPEAN SUBSIDIARIES:

= Austria

SMC Pneumatik GmbH (Austria).
Girakstrasse 8, A-2100 Korneuburg
Phone: +43 2262-62280, Fax: +43 2262-62285
E-mail: office @smc.at

http://www.smc.at

l] Belgium

SMC Pneumatics N.V./S.A.
Nijverheidsstraat 20, B-2160 Wommelgem
Phone: +32 (0)3-355-1464, Fax: +32 (0)3-355-1466
E-mail: post@smcpneumatics.be
http://www.smcpneumatics.be

i Bulgaria

SMC Industrial Automation Bulgaria EOOD
16 kliment Ohridski Blvd., fl.13 BG-1756 Sofia
Phone:+359 2 9744492, Fax:+359 2 9744519
E-mail: office@smc.bg

http://www.smc.bg

Croatia

SMC Industrijska automatika d.o.o.
Crnomerec 12, 10000 ZAGREB

Phone: +385 1 377 66 74, Fax: +385 1 377 66 74
E-mail: office@smc.hr
http://www.smceu.com

i Czech Republic

SMC Industrial Automation CZ s.r.o.
Hudcova 78a, CZ-61200 Brno

Phone: +420 5 414 24611, Fax: +420 5 412 18034
E-mail: office @smc.cz

http://www.smc.cz

- Denmark

SMC Pneumatik A/S

Knudsminde 4B, DK-8300 Odder

Phone: +45 70252900, Fax: +45 70252901
E-mail: smc@smc-pneumatik.dk
http://www.smc-pneumatik.com

5 Estonia

SMC Pneumatics Estonia OU

Laki 12-101, 106 21 Tallinn

Phone: +372 (0)6 593540, Fax: +372 (0)6 593541
E-mail: smc@smcpneumatics.ee
http://www.smcpneumatics.ee

E Finland

SMC Pneumatics Finland OY

PL72, Tiistinniityntie 4, SF-02031 ESPOO
Phone: +358 207 513513, Fax: +358 207 513595
E-mail: smcfi@smc.fi

http://www.smc.fi

.I.

-

France

SMC Pneumatique, S.A.

1, Boulevard de Strasbourg, Parc Gustave Eiffel
Bussy Saint Georges F-77607 Mame La Vallee Cedex 3
Phone: +33 (0)1-6476 1000, Fax: +33 (0)1-6476 1010
E-mail: contact@smc-france.fr
http://www.smc-france.fr

|

Germany

SMC Pneumatik GmbH

Boschring 13-15, D-63329 Egelsbach
Phone: +49 (0)6103-4020, Fax: +49 (0)6103-402139
E-mail: info@smc-pneumatik.de
http://www.smc-pneumatik.de

i

Greece

S. Parianopoulus S.A.

7, Konstantinoupoleos Street, GR-11855 Athens
Phone: +30 (0)1-3426076, Fax: +30 (0)1-3455578
E-mail: parianos @ hol.gr
http://www.smceu.com

= Hungary

SMC Hungary Ipari Automatizalasi Kft.
Budafoki ut 107-113, H-1117 Budapest
Phone: +36 1 371 1343, Fax: +36 1 371 1344
E-mail: office @ smc-automation.hu
http://www.smc-automation.hu

Ireland

SMC Pneumatics (Ireland) Ltd.

2002 Citywest Business Campus, Naas Road, Saggart, Co. Dublin
Phone: +353 (0)1-403 9000, Fax: +353 (0)1-464-0500
E-mail: sales@smcpneumatics.ie
http://www.smcpneumatics.ie

l] Italy

SMC ltalia S.p.A

Via Garibaldi 62, I-20061Carugate, (Milano)
Phone: +39 (0)2-92711, Fax: +39 (0)2-9271365
E-mail: mailbox @ smcitalia.it
http://www.smcitalia.it

= Latvia

SMC Pneumatics Latvia SIA

Smerla 1-705, Riga LV-1006, Latvia
Phone: +371 781-77-00, Fax: +371 781-77-01
E-mail: info@smclv.lv
http://www.smclv.lv

i Lithuania

SMC Pneumatics Lietuva, UAB
Savanoriu pr. 180, LT-01354 Vilnius, Lithuania
Phone: +370 5 264 81 26, Fax: +370 5 264 81 26

= Netherlands

SMC Pneumatics BV

De Ruyterkade 120, NL-1011 AB Amsterdam
Phone: +31 (0)20-5318888, Fax: +31 (0)20-5318880
E-mail: info@smcpneumatics.nl
http://www.smcpneumatics.nl

.
j ’7 Norway

SMC Pneumatics Norway A/S

Vollsveien 13 C, Granfos Neeringspark N-1366 Lysaker
Tel: +47 67 12 90 20, Fax: +47 67 12 90 21
E-mail: post@smc-norge.no
http://www.smc-norge.no

; Poland

SMC Industrial Automation Polska Sp.z.0.0.
ul. Konstruktorska 11A, PL-02-673 Warszawa,
Phone: +48 22 548 5085, Fax: +48 22 548 5087
E-mail: office @smc.pl

http://www.smc.pl

Portugal

SMC Sucursal Portugal, S.A.

Rua de Eng® Ferreira Dias 452, 4100-246 Porto
Phone: +351 22-610-89-22, Fax: +351 22-610-89-36
E-mail: postpt@smc.smces.es
http://www.smces.es

I I Romania

SMC Romania srl

Str Frunzei 29, Sector 2, Bucharest

Phone: +40 213205111, Fax: +40 213261489
E-mail: smcromania@smcromania.ro
http://www.smcromania.ro

i Russia

SMC Pneumatik LLC.

4B Sverdlovskaja nab, St. Petersburg 195009

Phone.:+812 718 5445, Fax:+812 718 5449
E-mail: info@smc-pneumatik.ru
http://www.smc-pneumatik.ru

Slovakia
SMC Priemyselna Automatizacia, s.r.o.

Phone: +421 2 444 56725, Fax: +421 2 444 56028
E-mail: office @smc.sk
http://www.smc.sk

Slovenia

SMC industrijska Avtomatika d.o.0.
Grajski trg 15, SLO-8360 Zuzemberk
Phone: +386 738 85240 Fax: +386 738 85249
E-mail: office @ smc-ind-avtom.si
http://www.smc-ind-avtom.si

I Spain

SMC Espafia, S.A.

Zuazobidea 14, 01015 Vitoria

Phone: +34 945-184 100, Fax: +34 945-184 124
E-mail: post@smc.smces.es
http://www.smces.es

-I Sweden

SMC Pneumatics Sweden AB
Ekhagsvagen 29-31, S-141 71 Huddinge
Phone: +46 (0)8-603 12 00, Fax: +46 (0)8-603 12 90
E-mail: post@smcpneumatics.se
http://www.smc.nu

Switzerland

SMC Pneumatik AG

Dorfstrasse 7, CH-8484 Weisslingen

Phone: +41 (0)52-396-3131, Fax: +41 (0)52-396-3191
E-mail: info@smc.ch

http://www.smc.ch

-

Turkey

Entek Pnomatik San. ve Tic Ltd. Sti.

Perpa Tic. Merkezi Kat: 11 No: 1625, TR-80270 Okmeydani Istanbul
Phone: +90 (0)212-221-1512, Fax: +90 (0)212-221-1519
E-mail: smc-entek @entek.com.tr
http://www.entek.com.tr

UK
SMC Pneumatics (UK) Ltd
Vincent Avenue, Crownhill, Milton Keynes, MK8 0AN
Phone: +44 (0)800 1382930 Fax: +44 (0)1908-555064
E-mail: sales @smcpneumatics.co.uk
http://www.smcpneumatics.co.uk

Néamestie Martina Benku 10, SK-81107 Bratislava

OTHER SUBSIDIARIES WORLDWIDE:

ARGENTINA, AUSTRALIA, BOLIVIA, BRASIL, CANADA, CHILE,
CHINA, HONG KONG, INDIA, INDONESIA, MALAYSIA, MEXICO,
NEW ZEALAND, PHILIPPINES, SINGAPORE, SOUTH KOREA,
TAIWAN, THAILAND, USA, VENEZUELA

http://www.smceu.com
http://www.smcworld.com

SMC CORPORATION
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