Sistemas de manipulacion

FESTO




Usted necesita sistemas integrales.
Usted quiere minimizar sus costes.
Nosotros le ofrecemos soluciones a medida.

—> WE ARE THE ENGINEERS
OF PRODUCTIVITY.
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A medida, rentables, dinamicos vy flexibles: con Festo puede elegir la solucion ideal para usted de entre varios
sistemas de manipulacién. Desde soluciones estandar para aplicaciones habituales hasta soluciones indivi-
duales para cubrir las necesidades mas especiales.

Ademas, sus costes se reducen gracias a nuestros sistemas listos para instalar, nuestro software y nuestros
servicios. Le apoyamos en todo momento, desde la planificacion del proyecto y el montaje hasta la puesta en
funcionamiento. De este modo puede concentrarse plenamente en sus competencias clave y aumentar su pro-
ductividad.

Festo: el socio adecuado para su nuevo sistema de manipulacién.
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Sencillo y completo: todo de un mismo proveedor...

Disfrute de la comodidad de contar con el hardware, software y el mantenimiento adecuados de un solo pro-
veedor: Festo. El paquete completo ofrece desde asesoramiento sobre hardware e ingenieria, pasando por la
puesta en funcionamiento especifica de cada aplicacion, hasta un servicio completo de posventa y formacion.
De esta manera puede empezar a utilizar su sistema de manipulacion de forma rapida y 6ptima, reducir sus
costes de proceso y aumentar la disponibilidad de la planta.

Controlador

Cinematica

Los sistemas mecanicos alta-
mente dindmicos con cadena de
arrastre integrada estan disponi-
bles en varios tamafos y carre-
ras.

Control centralizado directa-
mente en el equipo o bien des-
centralizado en el armario de
maniobra.

Marcos Unidad frontal Asistencia técnica

Marcos probados y de funciona- ~ Soluciones para giro, sujecion o Nuestros expertos se encargan

miento seguro. Adecuados a vacio: dindmicas, ligeras, preci- de sus sistemas de manipula-

todos los tipos de cinematicay sas y potentes. cién. Contara con nuestro apoyo

aplicacion, fabricados en alumi- desde la puesta en funciona-

nio o acero. miento, pasando por la forma-
cién profesional, hasta el servicio
posventa.



... y con la mejor conexion. Hasta la nube

Le apoyamos a todos los niveles en sus comienzos para una conectividad perfecta, de manera continua e inte-
ligente, en lo eléctrico y en lo mecanico. Ademas, puede ampliar su competencia de automatizacién con Festo
como socio en todos los ambitos: desde componentes diversos y duraderos y sistemas completos hasta solu-
ciones de comprobacién y control. Las interfaces universales le ayudan a conseguir sus metas mas ambiciosas
paso a paso. Es la forma de preparar su produccién para la Industria 4.0: compatible, con vision de futuro y de
un dnico proveedor.

Plataforma de automatizacion Festo
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éPor qué le merece la pena utilizar robots cartesianos?

Lo cierto es que la respuesta es sencilla: los robots cartesianos que ofrece Festo tienen muchas ventajas.
Siempre se adaptan perfectamente a la tarea y no son de gran tamahno. Ademas son flexibles: diferentes tecno-
logias, como la eléctrica y la neumatica o la combinacién de ambas, ofrecen siempre la mejor relacion cali-
dad-precio. Con una flexibilidad total en las areas de carga, dinamismo, espacio operativo y mecanica con las
variantes de alta velocidad y los sistemas compactos.

Los sistemas de espacio optimizado, con carreras escalables libremente, estan disefiados a propdsito para la
aplicacién. Por ello requieren menos espacio para el movimiento y pueden adaptarse mas facilmente de forma
individual y modular a las condiciones de aplicacién. Esto permite una cobertura maxima del espacio de tra-
bajo.

Gracias a su estructura mecanica, los sistemas son faciles de programar: por ejemplo, para movimientos verti-
cales solo debe activarse un eje.

El sistema de manipulacion
apropiado mas rapido que nunca

Ventajas

Velocidad: en 20 minutos obtiene el sistema de
manipulacién apropiado, incluido el modelo CAD y
el archivo de puesta en funcionamiento.

Mas sencillo y rapido no existe:
la Handling Guide Online multi-
plica la eficiencia de su ingenie-
riay le da la seguridad de haber
dimensionado correctamente.
Desde el disefio hasta el suminis-
tro y el montaje apenas pasan
unas tres semanas.

Intuicion: Handling Guide Online es un programa
que brilla por su sencilla utilizacién y la consulta
estructurada de datos

Eficiencia: su trabajo de ingenieria se reduce al
minimo. En solo unos minutos, el disefo esta listo.

Planificacion segura: los precios netos se indican
de inmediato. Esto le permite calcular sus gastos
con total seguridad.

Menor tiempo de comercializacion: entre la confi-
guracion y el pedido y el suministro e instalacion
apenas pasan unas 3 semanas. Alcanzara sus obje-
tivos mas rapido.

Variedad: los sistemas de manipulacién altamente
dindmicos y los compactos completan ahora la
oferta de la Handling Guide Online. Podra encon-
trarlo todo. Si no es asi, se lo proyectamos.




Con Handling Guide Online se obtiene el sistema de manipulacion adecuado en
tan solo tres pasos

Handling Guide Online es una plataforma de configuracion y solicitud de pedidos vinculada a nuestro catalogo
de productos online. Esta herramienta (inica de ingenieria en linea le ayuda a configurar y solicitar su sistema
de manipulacién. De este modo podra ahorrar costes de ingenieria y obtendra el sistema de manipulacién ade-
cuado en un tiempo récord.

—_ - Paso 1:

Seleccione el tipo de manipulacion e introduzca
— sus datos de aplicacion en Handling Guide

—— | oompimmme T Online. La herramienta calcula los sistemas de

o manipulacién apropiados, incluyendo los pre-

=
&> S e— as cios.

— Paso 2:

Seleccione en la lista de propuestas el sistema
Obtenga el sistema de — i - de manipulacién que mejor se adapte a sus
manipulacién en tres pasos: i) == ™ = e necesidades. El modelo CAD en el formato

- www.festo.com/handling-guide 2 = apropiado y la hoja de datos con todos los
e etk T e datos relevantes estan disponibles inmediata-
— mente para su descarga.
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— Paso 3:
Estan disponibles opciones adicionales que le
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permiten configurar el sistema seleccionado
segln las exigencias especificas que plantea la

aplicacion. A continuacién, cologue el sistema
de manipulacién deseado en la cesta y finalice

su pedido. Festo le entregara, en el minimo

tiempo posible, un sistema listo para su instala-
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cién, incluyendo toda la documentacién de

usuario conforme a la Directiva de Maquinas de
la UE.

Puesta en funcionamiento eficiente:

Los archivos de puesta en funcionamiento se crean individualmente en la Handling Guide Online en fun-
cién de los datos introducidos por el usuario y del sistema calculado. Puede cargarlos directamente en el
regulador de accionamientos. El valor ajustado individualmente al sistema de manipulacién incluye las
dimensiones de los ejes, caracteristicas del motor, constantes de avance y datos dindmicos. Y hay un extra
especial: los datos de configuracién del regulador se calculan de forma automética de acuerdo con la carga
(til, el peso especifico y la dinamica del sistema introducidos por el usuario. EPLAN le permite disefiar y
documentar esquemas de circuitos de forma rapida y sencilla, lo que le facilitara a usted o a sus usuarios
reducir el tiempo de lanzamiento al mercado.
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Ejemplos tipicos de aplicaciones de los sistemas de manipulacion de Festo

Sistemas de manipulacion

Separacion/expulsado: YXCS pagina 18 Apilado de chapas: YXCL pagina 20

Sistemas de manipulacion altamente dinamicos

Apilado de celdas de bateria: YXML pagina 22 Carga de cajas: YXML pégina 22

Sistemas de manipulacion compactos

Alimentacion: YXCA pégina 34 Colocacion de etiquetas: YXMR pégina 32
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Posicionamiento de piezas: YXCF pagina 24 Paletizado: YXCR pagina 30

Separacion de obleas solares_ pagina 26 Montaje de médulos de bateria: YXMR pagina 32

Ensayos: YXMR péagina 32 Atornillado: YXMR pégina 32
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Los elementos del sistema en detalle

Dedos de sujecion Sujecion
Pinza paralela Pinzas radiales Pinza de tres dedos  Pinzas de fuelle
y angulares
DHPS DHRS DHDS DHEB
o
it it
N ' HGPL hgpt-b DHWS 4 HGDT/
;= f HGDT-F
y & €
Pinza Bernoulli
i HGPP HGDD
e EHPS
o o _ HGRT o 0668
‘.g - ’ .-
y ‘f . i i 1
L QU
Ze $ Pinza adaptativa
- 3 1 HGPLE HGPL-B/ DHEF
' | I ' -7 HGPLB/
! y e DHAS-GF
Ventosas Vacio
VAS/VAS-B Ventosa Elemento de fijacion Generador de vacio Generador de vacio inteligente

de la ventosa

ESG en VAL/LJK VN en variantes OVEM
variantes

¥
3

)

ESH OVEL

Combinacién .‘?.'-.':'.
de ventosay
eyector

b g EiC

- www.festo.com/catalogue/...
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Maodulos giratorios y basculantes Combinaciones de funciones

DRRD DSM-B ERMB EHMB

DRRD con posicién DSM-T ERMO HGDS
intermedia

DRRD con alimentacion DSM-HD DSL-8
de energia
DHTG
DRVS DSMI con sistema de
medicion de

recorrido

L2 B

DHGT con alimentacién
de energia

#

13



Los elementos del sistema en detalle

14

Accionamientos, ejes y cilindros

Neumatica Servoneumatica
Cilindros con vastago Actuadores con vastago y sistema de medicion de recorrido
ADN con o sin barras DSBC DNCI DDPC

de guia e /-‘
3Z

Cilindros guiados

DFM DFM-YSRW
Cilindros sin vastago Actuadores sin vastago con sistema de medicion de recorrido

DGC-GF DGC-KF DGC-HD DGCI DDLI

\

Carros Actuador giratorio

DSMI

&

Valvulas Controlador de posicionamiento y controlador Soft Stop

MPA CPX-MPA VUVG CPX-CMAX CPX-CMPX

Valvula proporcional Placa base

VPWP VABP

- www.festo.com/catalogue/...



Sistema eléctrico

Ejes de portico y ejes de guia

EGC-TB/BS-KF EGC-FA ELGA-TB-G ELGA-TB-RF

EGC-HD-TB/BS/-KF  ELGR ELGG EGSK
- '.‘_
L]
Cilindros y ejes en voladizo
EPCO EPCC ESBF ELCC

Carro

EGSL EGSC

Servomotores y motores paso a paso

EMMT-AS EMMB-AS EMME-AS EMMS-ST

Reguladores de accionamientos

CMMT-AS CMMP-AS CMMT-ST CMMS-ST EMCA

ELGA-TB/BS-KF ELFA-RF

ELGC-BS ELGT

EHMH

Reductor

EMGA/EMGB

Conjuntos axiales y paralelos

EAMM-U EAMM-A

(J*s | h n
0 ,Il,:ﬁt

“ !J_l
+11 ll[
l!-l
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Sumario de los periféricos estandarizados

Control de movimiento

Controladores Pagina 40 Armario de maniobra Pagina 44
Controladores de coste optimizado Soluciones para armarios de maniobra adecuados

i ipulacion de Fest
Controlador integrado Unidad de control com- para los sistemas de manipulacion de Festo

CDPX pacta CECC-D/CECC-LK

Controladores modulares

Controlador CODESYS
CPX-CEC-C1 CPX-E-CEC-C1

Controladores de movimiento y robética

Controlador de movimiento
CPX-CEC-M1 CPX-E-CEC-M1

- www.festo.com/catalogue/...

16



Software

Disefio y construccion

Handling Guide Online:

seleccionary configurar
iy
St ——
‘_.é e —
Pagina 7

Montaje y puesta en funcionamiento

Festo Automation Suite:
poner en funcionamiento

L
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:
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Electric Motion Sizing:
disefio

B OoOE» D

Festo Positioning Basic Lib con
médulos de funcién

W

= | Pagina 42 Pagina 43
CPX-E motion licence
Licencia CART Licencia PTP
( N
s [-__‘-‘
[' <] l . T
\ / Interpolacién lineal Interpolacién
y circular cartesiana punto a punto Pagina 41

17



Y Sistema de manipulacion 1D / Sistema de un eje

Sistema de un eje YXCS

La gran rigidez mecéanica y la robusta estructura para carreras largas en una dimensién y grandes cargas carac-
terizan el sistema de un eje YXCS. Los motores paso a paso y servomotores coordinados, los reguladores de
accionamientos y el concepto integrado de administracién de energia le ofrecen una solucién fiable y lista para
instalar.

Campos de aplicacion:
e Para todo tipo de movimientos sobre un eje
e |deal para carreras largas de poértico y para cargas grandes

Caracteristicas y ventajas:

e Gran rigidez mecénica y estructura robusta

e Seguridad de proceso gracias a los ejes probados

e Sistema completo listo para su instalacion con cadena de arrastre
para cables o tubos flexibles y conjunto de motor
y regulador de accionamientos

Sistema de un eje YXCS: a partir de
mddulos estandar. Aqui, a modo de
ejemplo: Y: ECG 120

Necesidades especiales:
con un eje de propia eleccién

18



www.festo.com/handling-guide

Tamaiio del sistema Ejes posibles Carrera til max. (mm) Carga atil max. Posicion de montaje
YXCS EGC-50-TB-KF 1900 En funcion de la Horizontal
(Estandar) EGC-80-TB-KF 3000 dinamica seleccionada

EGC-120-TB-KF 3000

EGC-185-TB-KF 3000

EGC-HD-125-TB-KF 3000

EGC-HD-160-TB-KF 3000

EGC-HD-220-TB-KF 3000
Necesidades Personalizaci6n bajo pedido
especiales

Conjunto de accionamiento segln la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Y

Sistemas de manipulacion 2D/Pérticos verticales de dos ejes

Portico vertical de dos ejes YXCL

El portico vertical de dos ejes YXCL combina dos ejes para ejecutar movimientos verticales en dos dimensio-
nes. Gracias a su gran rigidez mecanica, el portico posee una alta precision, incluso en carreras muy largas de
hasta 3000 mm en sentido Y.

20

Pértico vertical de dos ejes YXCL: a
partir de médulos estandar. Aqui, a
modo de ejemplo:

Y: EGC-120; Z: EGC-80

Pértico vertical de dos ejes YXCL-B:
a partir de modulos estandar. Aqui,
amodo de ejemplo: Y: ELGC-60;

Z: EGSC-45

YXCL

Campos de aplicacion:

Para carreras de pértico largas de hasta 3000 mm en direccién Yy car-
gas grandes; por ejemplo, alimentar y cargar. Para diferentes aplica-
ciones gracias a varios tamanos y variantes.

Caracteristicas y ventajas:

e Gran rigidez mecénica y estructura robusta

¢ Montaje e instalacion sencillos, incluso en
caso de mantenimiento

e Sistema completo listo para su instalacion con cadena de arrastre
para cables o tubos flexibles y conjunto de motory
regulador de accionamientos

YXCL-B

Campos de aplicacion:
Realizacién econdmica de movimientos verticales en 2D para tareas
de manipulacién sencillas, p. €j., manipulacién de piezas pequefas.

Caracteristicas y ventajas:

e Ejes accionados por husillo o por correa dentada combinados
con minicarro para un entorno de trabajo vertical en 2D

e Conexidn del motor axial o paralela de libre eleccién para un
aprovechamiento 6ptimo del espacio de montaje

e Cadena de energia de material ESD



www.festo.com/handling-guide

Carga pesada

Sistema Tipo de eje Tipo de eje Carrera atil max. Carga til Posicion de
Tamaiio Sentido Y Sentido Z (mm) max. montaje
YXCL-1 ® EGC-50-TB-KF e EGSL-35 Y: 1900 En funcién de Horizontal
(Estandar) ® DGSL-6 Z: 50 la dindmica
YXCL-1-B o ELGC-60-TB-KF * EGSC-45 Y: 1200 seleccionada
(Estandar) ® ELGC-60-BS-KF ® DGST-12/16 Z:150
Necesidades ® EGC-50 / 70-TB/BS-KF ® EGSL-35 Y: 3000
especiales ® ELGA-70-TB/BS-KF/RF ® DGSL-8/10 7:200
* DGC(I)-18-KF e DFM-12
® DGC-12 / 18-KF
YXCL-2 ® EGC-80-TB-KF ® EGSL-45 / 55 Y: 3000
(Estandar) e EGC-HD-125-TB-KF * DGEA-18 Z: 800
e EGC-70-BS-KF
e DGSL-12 /16
YXCL-2 e E| GC-80-TB-KF e EGSC-60 Y: 1200
(Estandar) ® £ GC-80-BS-KF ® DGST-16/20 Z:200
Necesidades ® EGC-80-TB/BS-KF ® EGSL-45/55 Y: 8500
especiales * ELGA-70/80-TB/BS-KF/RF * DGEA-18 Z: 1000
® EGC-HD-125-TB/BS-KF ® EGC-70-BS-KF
® DGC(I)-25/40-KF ® ELGA-70-BS-KF
e DGSL-12/16
¢ DFM-16/20
© DNC(E/I)-32 con FENG
YXCL-3 * EGC-120-TB-KF * EGSL-75 EGSL-75 Y:3000
(Estandar) * EGC-HD-160-TB-KF * DGEA-25/40 7: 800
® EGC-80-BS-KF
® DGSL-20/25
Necesidades ® EGC-120-TB/BS-KF ® EGSL-75 Y: 8500
especiales ® ELGA-80/120-TB/BS-KF/RF * DGEA-25 Z: 1000
e EGC-HD-160-TB/BS-KF e EGC-80-BS-KF
® DGC(I)-25/32/40-KF ® ELGA-80-BS-KF
® DGSL-20/25
e DFM-25/32
© DNC(E/I)-32 con FENG
YXCL-4 * EGC-185-TB-KF * DGEA-40 Y:3000
(Esténdar) * EGC-HD-220-TB-KF * EGC-120-BS-KF Z:800
Necesidades ® EGC-120/185-TB/BS-KF * DGEA-40 Y: 8500
especiales e ELGA-150-TB/BS-KF ® EGC-80/120/185-BS-KF Z: 1000
e ELGA-120-TB/BS-RF ® ELGA-80/120/150-BS-KF
e EGC-HD-220-TB/BS-KF * DFM-40/50
® DGC(1)-40/63 con FA © DNC(E/1)-40/63 con FENG
Necesidades ® EHMH-40 Y: 8500
especiales ® ELCC Z: 2500

Conjunto de accionamiento segtin la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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v Sistemas de manipulacion 2D/Pérticos verticales de dos ejes

Portico vertical de dos ejes muy dinamico YXML

El robot cartesiano ultrarrapido ofrece una gran dinamica de hasta 95 picks/min, elevada flexibilidad y cons-
truccidon compacta. Esta construido sobre la base mecanica del pértico vertical de dos ejes EXCT. Como alter-
nativa dinamica a los ejes individuales cinematicos convencionales de serie, el pértico vertical de dos ejes

convence por su accionamiento de cinematica paralela con una correa dentada giratoria y dos motores fijos.

Portico vertical de dos ejes YXML con
base de EXCT

22

Campos de aplicacion:

e Para procesos rapidos con velocidades elevadas

e Transferencia rapida de piezas y médulos en espacios operativos
rectangulares amplios como, por ejemplo, pick & place, alimenta-
cién, apilado y tareas de envasado y llenado

Caracteristicas y ventajas:

e El maximo dinamismo y un funcionamiento eficiente hasta un max.
de 95 picks/min gracias a la escasa carga (til y a la inercia del eje Z:
posicionamiento preciso con gran aceleracion y deceleracion ade-
mas de minimas vibraciones

Una alta vida (til gracias a unos componentes de serie de gran fia-
bilidad, las minimas vibraciones y unas propiedades de marcha
suave 6ptimas

Espacio operativo flexible gracias a las carreras graduables en sen-
tidoYyZ

Montaje en espacios reducidos gracias a su disefio compacto
Universal: interfaz de unidad frontal para soluciones de giro y suje-
cién mecanicas o con vacio

Sistema de alimentacion de energia integrado: instalacién facil y
segura, incluso en modificaciones o ampliaciones posteriores
Control 6ptimo: la transformacién de coordenadas necesaria para
controlar el portal ya esta incluida en la

Festo Positioning Basic Lib. En combinacion, por ejemplo, con el
controlador CPX-E-CEC-M1 la programacion pasa a ser sencilla 'y
rapida para usted.



Espacio operativo y espacio requerido para el montaje

L1+carrera(Y)

L2+carrera(2)

[
L2 sin cadena de energia

L3 sin motores

La cadena cinematica:

www.festo.com/handling-guide

La cinematica en detalle:

e La superposicion de los dos
motores permite el movimiento
de la placa frontal en sentido
YyZ

e Sila placa frontal se mueve
exclusivamente en sentido Y o
en sentido Z, los dos motores
proporcionan juntos la maxima
aceleracion y velocidad

Motor 1

|

T — ¥

e X |
A

Motor 2

=y
\/
Y

—

D b

Velocidad de recogida en fun- 305
cion de la carga dtil y la carrera
horizontal

e El ndmero de ciclos indicado se

e Dos servomotores fijos refiere a una carrera doble
M1y M2 ) * No se tienen en cuenta EXCT 15 95 picks/min
e Una correa dentada en movi- K los tiempos de sujecion y - -
. M, Y M, EXCT 30 85 picks/min
miento ZR de espera
. P z . i i
e Un eje Y muy rigido, e Ciclo de una carrera doble EXCT 100 60 picks/min
un eje Zrigido y ligero a la vez [mm]
Aceleracion Velocidad Carga nominal con | Precision de
Sistema Tipo de eje L1 L2 Carrera Gtil maxima maxima dinamismo max. repeticion
Tamaiio Sentido XZ (mm) (mm) max. (mm) (m/s?) (m/s) (kg) (mm)
326 361,5 Y: 100...1000 50 4,8 +0,1
YXML-1 EXCT-1 ’ ! ’
3 Z:100, 200 RE
443,5 454 Y: 100...1500 50 5
YXML-2 EXCT-30 !
3 Z: 250, 500 3
YXML-3 EXCT-100 455,5 511 Y: 100...2000 30 4 10
Z: 250, 500, 800
Necesidades Unidad giratoria eléctrica de 360° con alimentacién neumatica opcional
especiales Mas requisitos bajo demanda

Conjunto de accionamiento seg(n la configuracién seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Portico horizontal de dos ejes XYCF

Sistemas de manipulacion 2D/Poérticos horizontales de dos ejes

Gracias a su alta rigidez mecanica y a su robusto disefo, los pérticos horizontales de dos ejes YXCF pueden
utilizarse en una amplia variedad de aplicaciones. Estos robots cartesianos manejan facilmente piezas de tra-
bajo o cargas (tiles ligeras o elevadas, asi como carreras largas. En un espacio operativo en 2D horizontal y
rectangular, puede aproximarse a cualquier posicion. Su sistema completo se compone de 3 ejes lineales con
guias precisas. Sus porticos horizontales de dos ejes estan disenados en construccién de serie.

Pértico vertical de dos ejes YXCF: a
partir de médulos estandar. Aqui X:
EGC-120, Y: EGC-HD-160

Pértico horizontal de dos ejes YXCF-B:
a partir de médulos estandar.

Aqui, a modo de ejemplo:

X: ELGC-80/ELFC-80; Y: ELGC-60

24

YXCF

Campos de aplicacion:

e Para todo tipo de movimientos en 2D

e Universal para cargas (tiles de reducidas a elevadas

e Para una alta exigencia de precisién o piezas muy pesadas

e Para carreras muy largas

e Posicionamiento de efectores finales como sistemas de pinzas
y vacio o piezas

Caracteristicas y ventajas:

e Gran rigidez mecénica y estructura robusta

e Conjunto de accionamiento coordinado con motores paso a paso y
servomotores,
asi como potentes controladores del motor

e Ejes X acoplados con eje de conexién para una alta precision en
grandes distancias en Y

YXCF-B

Applications:

e Sistema compacto y econémico para la manipulacién de piezas
pequefas y la realizacion de tareas sencillas.

e Posicionamiento de efectores finales, p. €j., en sistemas de
pruebas y control.

Caracteristicas y ventajas:

e Ejes eléctricos de posicionamiento libre y colocacién en cualquier
posicién intermedia

e Eje de accionamiento y unidad de guia en direccién X para
la absorcion de fuerzas y pares en la estructura del pértico

e Ejes en disefo Clean Look y con peso optimizado

e Cadena de energia de material ESD
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¢ EGC-HD-220-TB/BS-KF
® DGC()-40/63-KF

Tamaiio del sis- Carrera Gtil max. Posicion de
tema Tipo de eje sentido X Tipo de eje sentido Y (mm) Carga dtil max. montaje
YXCF-1 ® EGC-50-TB-KF e EGC-50-TB-KF X: 1900 En funcion de la Horizontal
(Estandar) Y: 1900 dinamica seleccio-
YXCF-1-B * ELGC-60-BS-KF * ELGC-45-BS-KF X: 800 nada
(Estandar) * ELGC-60-BS-KF Y: 600
Necesidades e EGC-50/70/80-TB-KF e EGC-50/70-TB/BS-KF X: 5000
especiales ® ELGA-70-TB-RF ® ELGA-70-TB/BS-KF/RF Y: 1000
® DGC-12/18-KF
® DGCI-18-KF
YXCF-2 e EGC-80-TB-KF e EGC-80-TB-KF X: 3000
(Estandar) e EGC-HD-125-TB-KF Y: 2000
YXCF-2-B ® E[ GC-80-BS-KF e ELGC-60-BS-KF X: 1000
(Estandar) ® ELGC-80-BS-KF Y: 800
Necesidades * EGC-80-TB-KF * EGC-80-TB/BS-KF X: 8500
especiales ® ELGA-70/80-TB-KF/RF * ELGA-70/80-TB/BS-KF/RF Y: 1500
e EGC-HD-125-TB/BS-KF
YXCF-3 * EGC-120-TB-KF * EGC-120-TB-KF X: 3000
(Estandar) e EGC-HD-160-TB Y: 2000
Necesidades ® EGC-80-/120-TB-KF ® EGC-120-TB/BS-KF X: 8500
especiales ® ELGA-80/120-TB-KF/RF ® ELGA-80/120-TB/BS-KF/RF Y: 2000
® EGC-HD-160-TB/BS-KF
® DGC(I)-40/63-KF
® DGC-40-KF
YXCF-4 * EGC-185-TB-KF * EGC-185-TB-KF X: 3000
(Estandar) * EGC-HD-220-TB-KF Y: 2000
Necesidades e EGC-185-TB-KF ® EGC-120/185-TB/BS-KF X: 8500
especiales ® ELGA-150-TB-KF ® ELGA-120-TB/BS-KF/RF Y: 2000

Necesidades
especiales

Mas requisitos bajo demanda

Conjunto de accionamiento seg(n la configuracién seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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\XO/Y Sistemas de manipulacion 2D/Poérticos horizontales de dos ejes

Portico horizontal de dos ejes altamente dinamico YXMF

El portico horizontal de dos ejes cartesiano, basado mecanicamente en la serie EXCH, es un sistema de alta
velocidad con un area operativa rectangular muy grande. El sistema de manipulacién representa una auténtica
alternativa econdmica a los sistemas rob6ticos convencionales que requieren 2 veces mas espacio operativo
Scara. Recibe un sistema econdémico con una larga vida Gtil y un bajo consumo de energia.

Campos de aplicacion:
e Para el mayor dinamismo de hasta 100 picks/min en un espacio
de trabajo rectangular
e Cargay descarga
- e Embalaje y clasificacion
e Visualizador y manipulacién de obleas solares
* * Montaje

Caracteristicas y ventajas:
i e Dinamismo elevado gracias al accionamiento de cinematica paralela
e Aprovechamiento 6ptimo del espacio de instalacion: extremada-
mente compacto y plano, con area de trabajo escalable en sentido
Pértico horizontal de dos ejes YXMF XeY
basado en EXCH e Un 30 % mas de potencia gracias a la poca masa en movimiento:
carece de accionamiento para la posicion de la placa frontal
e Universal: interfaz de unidad frontal para soluciones de giro y suje-
cién mecanicas o con vacio
e Reducido centro de gravedad de la masa: minimo balanceo, alta
precisidon de posicionamiento y carga minima del marco
e Sistema de alimentacién de energia integrado: instalacion facil y
segura, incluso en modificaciones o
ampliaciones posteriores

26
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Espacio operativo y espacio requerido para montaje maximos La cadena cinematica:
® Dos servomotores M/\ v m
L1+carrera(X - ’ !
- - } o EIO; cpc?rtreer:zz ’\i‘;(\j/aMezn movi f
_ n n Vi-
T ] . @ )
I T ] miento ZR en forma de H X
= e Dos ejes X muy rigidos \
©
II o y un eje Y muy rigido
> ®
o
+
EXCH-40 v 3
[ LI |
[ 1 1 2
EXCH-60
N\ &
80
70
e, P
60 S~ La cinematica en detalle: ot
.E \ e T 1
g 50 \ °la superposm.on de am?o.s T e K
F a0 * motores permite el movimiento
e
2 30 de la placa frontal en sentido 0 v
N XeY AR
e Sila placa frontal se mueve =
= —
10 exclusivamente en sentido X o A o
0 . . . en sentido Y, ambos motores
400 800 1200 1600 proporcionan juntos la maxima
Carrera en sentido X [mm] aceleracion y velocidad
Carrera til Max. Carga nominal Precision de
Tamaiio del Tipo de eje L1 L2 max. aceleracion Velocidad max. con dinamismo | repeticion
sistema Sentido XY (mm) (mm) (mm) (m/s?) (m/s) max. (kg) (mm)
YXMF-2 EXCH-40 382 360 X:200...2000 Posicion de Posicién de mon- 4 +0,1
Y: 200...1000 montaje hori- taje horizontal: 5
zontal: 50
Vertical: 4
Vertical: 30
YXMF-3 EXCH-60 643 507 X: 500...2500 Posicion de Posicién de mon- 6
Y: 500...1500 montaje hori- taje horizontal: 5
zontal: 50
Vertical: 3
Vertical: 30
Necesidades Mas requisitos bajo demanda
especiales

Conjunto de accionamiento segtin la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Portico horizontal de dos ejes YXMF

Sistemas de manipulacion 2D /Pérticos horizontales de dos ejes

Alli donde cada milimetro cuenta, el pértico horizontal de dos ejes compacto YXMF basado en la serie EXCM
hace gala de sus ventajas. La gran funcionalidad se combina con un diseno extremadamente compacto y la
maxima cobertura del espacio de trabajo. Ademas, se incluye el conjunto de accionamiento adaptado com-
puesto por motores paso a paso con encoders dpticos y controlador de motor doble CMXH para un funciona-
miento en bucle cerrado controlado por posicién.

Pértico horizontal de dos ejes YXMF
basado en EXCM-30

EXCM-40

Alto rendimiento debido a una ten-
sién de alimentacion de 48 V. Para
cargas de hasta 4 kg con una gran
cobertura del espacio de trabajo.
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Campos de aplicacion:

e Para aplicaciones de sobremesa en el sector de montaje
de piezas pequefas y fabricacién de componentes electronicos y
procesos de laboratorio

e Para los espacios operativos mas pequefos

Caracteristicas y ventajas:

e La mayor funcionalidad gracias al accionamiento de cinematica
paralela Ejecucién planay compacta, para un aprovechamiento
6ptimo del espacio disponible

e Clean Look

e Gran carga Gtil

e Festo plug and work con parametrizacion previa incluida

e Largo y ancho configurables

e Conduccién flexible de energia en 3D

e Kit de ajuste opcional
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Espacio operativo y espacio requerido para montaje maximos La cadena cinematica:
. (@) @)
e Dos servomotores fijos
L1+carrera(X) M1y M2
X * Una correa dentada en movi-
miento ZR
_ e Dos ejes X muy rigidos y un | —
eje Y muy rigido
> Y
©
o X
> ©
o
+
9
M, M,
Principio de funcionamiento . L.
. . La cinematica en detalle:
El EXCM alcanza cualquier posi- e La supernosicién de ambos | Motor 1 I
cién de un espacio operativo. perposict o F i e -\
. motores permite el movimiento
La correa dentada en funciona- .
) de la placa frontal en sentido ¥F i —> 4 v
miento mueve el carro en un
. . . XeY i~
espacio en dos dimensiones y los . 2 ° A o ¥
motores estan acoplados a él * Silaplaca frontal se mueve : <
P ) exclusivamente en sentido X o TN A M
en sentido Y, ambos motores
proporcionan juntos la maxima
aceleracion y velocidad
Carrera til Aceleracion Velocidad Carga nominal
Tamaiio del Tipo de eje L1 L2 max. (mm) max. max. con dinamismo Precision de
sistema Sentido XY (mm) (mm) (m/s?) (m/s) max.(kg) repeticion (mm)
YXMF-1* EXCM-30 133 122 X: 90...700 20 1 3 +0,05
Y: 110..510
YXMF-2* EXCM-40 382 360 X: 200...2000 5 1 4 +0,1
Y: 200...1000
Necesidades | Mas requisitos bajo demanda
especiales

* No apropiado para Positioning Basic Lib

Conjunto de accionamiento seg(n la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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y Sistemas de manipulacion 3D/Porticos con tres ejes

>

Portico con tres ejes YXCR

El robot cartesiano YXCR para movimientos tridimensionales en el espacio es ideal para carreras muy largas de
hasta 3000 mm en direccion X, incluso con cargas elevadas. Gracias a la combinacién de varios médulos de
ejes, el YXCR puede utilizarse de manera universal para manipular piezas ligeras o muy pesadas o grandes car-
gas. Un portico con tres ejes que se adapta de forma 6ptima a las necesidades de muchas aplicaciones.

YXCR

Campos de aplicacion:

e Para todo tipo de movimientos en 3D

e Universalmente apto para piezas desde ligeras hasta muy pesadas
y para grandes cargas (tiles

e Para satisfacer exigencias muy elevadas de precision o transportar
piezas para manipular muy pesadas en combinacién con carreras
largas

Caracteristicas y ventajas:
e Seguridad y precision gracias a una gran rigidez mecanica,
estructura robusta y ejes X acoplados
Pértico con tres ejes YXCR a partirde ~ ® Componentes neumaticos y eléctricos de combinacién libre

médulos estandar. Aqui, a modo de e Gran precision y apropiado para grandes cargas, incluso si las
ejemplo: X: EGC-120, Y: EGC-120,

carreras son muy largas
Z: EGC-80

e Con motor, regulador de accionamientos y cadena de arrastre
correspondientes de Festo

YXCR-B

Campos de aplicacion:

Sistema de p6rtico 3D con un enorme ahorro de espacio y una
atractiva relacion precio-rendimiento, p. ej., para tareas de montaje
sencillas y la manipulacién de piezas pequefias en la industria
eléctrica.

Caracteristicas y ventajas:

e Ejes de accionamiento por husillo y correa dentada con guia
interna protegida de rodamiento de bolas

e Conexion del motor axial o paralela de libre eleccién para un
aprovechamiento 6ptimo del espacio de montaje

e Componentes neumaticos y eléctricos de combinacion libre

e Cadena de energia de material ESD

Pértico con tres ejes YXCR-B: a partir
de mddulos estandar. Aqui, a modo
de ejemplo: Y: ELGC-80/ELFC-80;

Y: ELGC-60, Z: EGSC-45
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Tamaiio del Tipo de eje Tipo de eje Tipo de eje Carrera til Carga Gtil | Posicion de
sistema Sentido X Sentido Y Sentido Z max. [mm] max. montaje
YXCR-1 ® EGC-50-TB-KF ® EGC-50-TB-KF ® EGSL-35 X: 1900 En funcién | Horizontal
(Estandar) ® DGSL-6 Y: 1900 de la
Z: 50 dinadmica
YXCR-1-B * ELGC-60-BS-KF * ELGC-45-BS-KF * EGSC-32/45 X: 800 seteccio-
(Estandar * ELGC-60-BS-KF * DGST-8/12/16 Y: 600 nada
Z:150
Necesidades ® EGC-50/70/80-TB-KF ® EGC-50/70-TB/BS-KF ® EGSL-35 X: 5000
especiales ® ELGA-70-TB-RF ® ELGA-70-TB/BS-KF/RF ® DGSL-6/8/10 Y: 1000
® DGCI-18-KF * DFM-12 Z: 80
® DGC-12/18-KF
YXCR-2 ® EGC-80-TB-KF ® EGC-80-TB-KF ® EGSL-45 /55 X: 3000
(Estandar) e EGC-HD-125-TB e DGEA-18 Y: 2000
® EGC-70-BS-KF Z: 800
e DGSL-12/ 16
YXCR-2-B e ELGC-80-BS-KF ® ELGC-60-BS-KF ® EGSC-45/60 X: 1000
(Estandar) ® ELGC-80-BS-KF ® DGST-12/16/20 Y: 800
Z:200
Necesidades | » EGC-80-TB-KF * EGC-80-TB/BS-KF * EGSL-45/55 X: 8500
especiales e ELGA-70/80-TB-KF/ RF ® ELGA-70/80-TB/BS-KF/RF * DGEA-18 Y: 1500
e EGC-HD-125-TB/BS-KF e DNC(E/I)-32 con FENG Z: 1000
® DGC(I)-25/40-KF e EGC-70-BS-KF
® DGSL-12/16
® DFM-16/20
YXCR-3 e EGC-120-TB-KF e EGC-120-TB-KF e EGSL-75 X: 3000
(Estandar) e EGC-HD-160-TB ® DGEA-25/40 Y: 2000
® EGC-80-BS-KF Z: 800
® DGSL-20/25
Necesidades | ® EGC-80-/120-TB-KF * EGC-120-TB/BS-KF * EGSL-75 X: 8500
especiales ® ELGA-80/120-TB-KF/RF ® ELGA-80/120-TB/BS-KF/RF ® DGEA-25 Y: 2000
e EGC-HD-160-TB/BS-KF © DNC(E/1)-32/40 con FENG Z: 1000
® DGC(I)-40/63-KF ® EGC-70/80-BS-KF
® DGC-40-KF ® ELGA-80-BS-KF
® DGSL-20/25
e DFM-25/32/40
YXCR-4 * EGC-185-TB-KF * EGC-185-TB-KF * DGEA-40 X: 3000
(Estandar) * EGC-HD-220-TB-KF * EGC-120-BS-KF Y: 2000
Z: 800
Necesidades ® EGC-185-TB-KF ® EGC-120/185-TB/BS-KF e DGEA-40 X: 8500
especiales ® ELGA-120-150-TB-KF/RF | ® ELGA-120-TB/BS-KF/RF ® DNC(E/I)-63 con FENG Y: 2000
e EGC-HD-220-TB/BS-KF ® EGC-120/185-BS-KF Z: 1000
® DGC(I)-63-KF ® ELGA-120/150-BS-KF
* DFM-50
Necesidades ® ELGR Y: 8500
especiales e ELCC Y: 2000
Carga pesada Z: 2500

Conjunto de accionamiento seg(n la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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vy Sistemas de manipulacion 3D/Porticos con tres ejes

Portico con tres ejes compacto YXMR

El sistema YXMR 3D, tremendamente compacto, absorbe de forma 6ptima grandes fuerzas y momentos. Sus
caracteristicas de suavidad de marcha se mantienen, al igual que la alta precision en el posicionamiento.
Tanto el mini carro eléctrico EGSC con guia de rodamiento de bolas como el mini carro neumatico DGSL se pue-
den conectar al pequeno portico EXCM-30.

Gracias al concepto de accionamiento de cinematica paralela con correas dentadas giratorias y dos motores
paso a paso fijos, el YXMR requiere un espacio de instalacion minimo, con masas méviles muy reducidas y
maxima funcionalidad. Los motores paso a paso con encoders Opticos garantizan el funcionamiento en bucle
cerrado controlado por posicion. El pequefio pértico con tres ejes YXMR es la solucién ideal para colocar car-
gas (tiles elevadas de forma segura en el menor espacio operativo.

Campos de aplicacion:

e Para aplicaciones de sobremesa en el sector de montaje y fabrica-
cién de componentes electronicos y procesos de laboratorio

e Para los espacios operativos mas pequefios

Caracteristicas y ventajas:
e Ejecucion planay compacta, para un aprovechamiento ptimo
¢ del espacio disponible
' e Gran carga (til
e Festo plug and work con parametrizacion previa incluida
e Largo y ancho configurables

Pértico con tres ejes YXMR:
XY: EXCM-30, Z: EGSC-32

Tamaiio del sis- Tipo de eje Tipo de eje Carrera atil max. (mm) | Aceleracién Velocidad
tema Sentido XY Sentido Z maxima (m/s2) max. (m/s)
YXMF-1* EXCM-30 EGSC-25/32 X:90...700 20 1
DGSL-8/10/12 Y: 110...510
Z:150
YXMEF-2* EXCM-40 EGSL-45 X:200...2000 5 1
DGSL-16 Y: 200...1000
Z:200
Necesidades Mas requisitos bajo demanda
especiales

* No apropiado para Positioning Basic Lib

Conjunto de accionamiento segln la configuracién seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Portico con tres ejes altamente dinamico YXMR

Con sus hasta 100 picks/min, el pértico con tres ejes YXMR es muy dindmico. Ademas, aprovecha al maximo
su espacio de trabajo gracias al concepto de accionamiento de cinematica paralela: el YXMR es extremada-
mente compacto y plano, el area operativa es escalable en los sentidos X e Y.

A través de la placa frontal se puede lograr un movimiento adicional opcional. Este ocupa el eje Z 0 el médulo
giratorio y lineal para un movimiento 3D libre en el espacio. El disefio claro mejora la vision general de su
plantay la menor masa moévil le permite alcanzar hasta un 30 % mas de rendimiento.

Campos de aplicacion:

e Para el mayor dinamismo de hasta 100 picks/min en un espacio de
trabajo rectangular

e |deal para células de montaje o de prueba y una mayor claridad de
lainstalacion

e Montar, embalar y clasificar

Caracteristicas y ventajas:

e Maxima dindmica de hasta 100 picks/min en un espacio de trabajo
rectangular

e Claridad mejorada de la instalacién

e Un 30 % mas de potencia gracias a la poca masa en movimiento:
carece de accionamiento para la posicion de la placa frontal

e Universal: interfaz de unidad frontal para soluciones de giro y suje-
ciébn mecanicas o con vacio

e Reducido centro de gravedad de la masa: minimo balanceo, alta
precision de posicionamiento y carga minima del marco

Pértico con tres ejes YXMR:
XY: EXCH, Z: EGSS-45

e Sistema de alimentacién de energia integrado: instalacion facil y
segura, incluso en modificaciones o ampliaciones posteriores

Tamaiio del sis- Tipo de eje Tipo de eje Carrera atil max. (mm) | Aceleracién Velocidad
tema Sentido XY Sentido Z maxima (m/s2) max. (m/s)
YXMF-2 EXCM-40 EGSC-45 X: 90...700 20 1
DGSL-16 Y: 110...510
Z:200
YXMF-3 EXCM-60 EGSL-55 X:200...2000 5 1
DGSL-20 Y: 200...1000
Z:200
Necesidades Mas requisitos bajo demanda
especiales

Conjunto de accionamiento seglin la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:

- www.festo.com/handling-guide
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@ Sistemas de manipulacion 3D/Sistemas de brazo en voladizo

Sistema de brazo en voladizo YXCA

El robot cartesiano YXCA para movimientos tridimensionales en el espacio es ideal para su empleo en unidades
de montaje en linea, tareas de ensamblaje y manipulacién de piezas pequenas. Gracias al eje Y en voladizo, el
espacio operativo es accesible desde 3 lados y se aprovecha 6ptimamente el espacio de montaje.

Los motores paso a paso y servomotores coordinados, los reguladores de servoaccionamiento y el concepto
integrado de administracién de energia le ofrecen una solucion fiable y lista para instalar.
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Sistema de brazo en voladizo YXCA-B:

a partir de médulos estandar. Aqui,
a modo de ejemplo: X: ELGC-80;
Y: ELGC-60 Z: EGSC-45

Exigencias especificas, p. €j.,
mayor carga (til, a peticion

YXCA-B

Campos de aplicacion:

Sistema 3D con un enorme ahorro de espacio y una atractiva relacién
precio-rendimiento, p. ej., para tareas de montaje sencillas y la mani-
pulacion de piezas pequefias en la industria eléctrica. Ideal para el
empleo en procesos de montaje en linea o aplicaciones de sobremesa.

Caracteristicas y ventajas:

e Espacio operativo con pocos contornos de interferencia y
accesible desde 3 lados

e Ejes de accionamiento por husillo y correa dentada con guia
interna protegida de rodamiento de bolas

e Conexi6n del motor axial o paralela de libre eleccién para un
aprovechamiento 6ptimo del espacio de montaje

e Componentes neumaticos y eléctricos de combinacion libre

e Cadena de energia de material ESD

e Cumple de forma ideal los requisitos basicos de la industria
electrénica
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Tamaiio del Tipo de eje Tipo de eje Tipo de eje Carrera (til Carga til Posicion de
sistema Sentido X Sentido Y Sentido Z max. (mm) max. montaje
YXCA-1-B e ELGC-60-BS-KF ® ELGC-45-BS-KF ® EGSC-32 X: 800 En funcion de la Horizontal
(standard) ® DGST-8/12 Y: 300 dinédmica selec-

Z:150 cionada
YXCA-2-B e ELGC-80-BS-KF ® ELGC-60-BS-KF ® EGSC-45 X: 1000
(standard) ® DGST-12/16 Y: 400

Z:200
Necesidades Personalizacion a peticién
especiales

Conjunto de accionamiento segln la configuracion seleccionada.
Configure su sistema usted mismo en la Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Soluciones de manipulacion avanzadas

El sistema de manipulacion compacto YXMx. Desde la cinematica...

Atornillar, dispensar, probar, soldar, agarrar, abrir y cerrar recipientes y mucho mas: el sistema de manipula-
cion YXMx es la base para las mas diversas aplicaciones de escritorio. Este kit de cinematica, control y sof-
tware le permite ahorrar dinero y reducir el tiempo de lanzamiento al mercado, desde el desarrollo hasta la
programacion y la puesta en funcionamiento.

1. Tecnologia de control

Controlador

e Solucién compacta

e Alto rendimiento

e Arquitectura dual-core

e SoftMotion para aplicacio-
nes 3D-Path

e Funcion de procesamiento
de imagenes

e Conectividad gracias a las
numerosas interfaces

2. Hardware ampliable

Portico horizontal de dos ejes
e Basado en EXCM-30
e Disefio plano y compacto
e Para lugares de instalacion
muy reducidos
e Carreras ampliables
- X:90..700 mm
- Y:110..510 mm
e Motores con controlador
integrado y convertidor de
frecuencia

Opcionales:

e Camara USB remota

e Eje Z: eje de accionamiento
por husillo preciso con
carrera de 750 125 mm

Accesorios Festo:

e Kit de ajuste

e Cadena de energia 3D

e Adaptador de brida universal

3. Software

Incluye: Festo Positioning
Desktop Library

Control de movimiento

de la cinemética

Opcional: Festo Condition
Monitoring Library
Supervision de los
parametros de servicio

e Clean Look
PLC Vision
Conditi
Motion Onfjltl?n
Monitoring ”

Simplemente complete su front-end y ilisto!
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... hasta el software

Festo Positioning Desktop Library

A destacar: el secuenciador

Mediante la interfaz grafica de usuario del secuenciador

se generan automaticamente en segundo plano las secuencias de
proceso. Con ello, la programacion de aplicacién es mas rapida y

completamente intuitiva, sin necesidad de conocimientos de pro-
gramacion.

Valor aiiadido bajo demanda: Festo Condition Monitoring Library

FESTD
Pt Condliiun Monitoring fse YXMa Sonlams
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Software disponible en
Festo App World
> www.festo.com/appworld

Seguro, rapido y sencillo: con el componente de software para el
control del movimiento

El software esta preinstalado en el controlador y se basa en la Festo
Positioning Basic Library. Ademas de las funciones basicas para la
puesta en funcionamiento y el posicionamiento de los sistemas de
manipulacion (encontrara informacion detallada en la pagina 42),
ofrece estas funciones adicionales:

e Funcién plug and play para la deteccion automatica y la configura-
cién de los motores

e |nterfaz definida para la comunicacién con el sistema host mediante
TCP/IP

e Tratamiento de secuencia

Transparencia en cuanto a las necesidades de mantenimiento, el
consumo de energia y el proceso productivo en un solo software

En la actualidad, todas las instalaciones exigen una disponibilidad y
una fiabilidad maximas. El componente de software adicional para
Condition Monitoring supervisa los parametros de servicio y los valo-
res actuales del YXMx como, por ejemplo, el rendimiento de marcha,
la presion de alimentacién, el consumo de aire y de corriente eléc-
trica, etc. De este modo le proporciona la ayuda que usted necesita
para la planificacion profesional del mantenimiento, lo que le permite
reducir al mismo tiempo los costes. Ademas, puede analizar los pro-
cesos de fabricacion y obtener una monitorizacién completa de la
energia. El software se basa en el estandar VDMA 24582. Ofrece una
visualizacién basica de los mensajes de estado en el navegador web.
Los datos pueden mostrarse a través de interfaces abiertas

en los sistemas de los clientes, por ejemplo, mediante conexién a la
nube a través de OPC-UA.

e |ntegracion sencilla en sistemas de nivel superior
e Interfaz de usuario intuitiva
e Paneles de instrumentos segln especificaciones del cliente, bajo
demanda
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Soluciones de manipulacion avanzadas

Desde lo estandar...

Gracias a su duracion de ciclo cortisima, los médulos de manipulacién Pick and Place compactos y de coste
optimizado son ideales para alimentar y extraer piezas pequefias en el minimo espacio de forma automatica.
Se logra forzando el transcurso de los movimientos de giro y lineal para un ciclo Pick & Place completo.

Modulos de manipulacién Pick and Place HSP/HSW

Médulo de manipulacion HSP

Especificaciones técnicas
Para mas variantes y opciones
consulte el catalogo online de Festo.

pulacién neuma-
tico

pulacién para
accionamientos
de libre configu-
racion

Soluciones pick & place con DGSL/DGSTy EGSL/EGSC
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e Elevada rigidez mecénica y
estructura robusta

e Componentes neumaticos y
eléctricos que se pueden com-
binar libremente

e Posicionamiento a eleccion del
cliente como solucién eléctrica

Campo de aplicacion

e Carga (til hasta 6 kg

e Carreras de hasta 400 mm

e Siempre que deban retirarse

las pinzas de la zona de accion.

Médulo de mani-

Médulo de mani-

Modulo de manipulacion HSW

Especificaciones técnicas
Para méas variantes y opciones
consulte el catalogo online de Festo.

Variantes Pick & Place (ejemplos)

Médulo de mani-
pulacién neuma-
tico

Médulo de mani-

v pulacién para
l&n accionamientos
- de libre configu-

- ' racion

Pick & Place eléc./neum.
DGSL/EGSL

Pick & place eléctrico
EGSC/EGSC



... a las especificaciones del cliente

Solucion de pértico con bastidor de sujecion por vacio
versatil

Componentes principales:

e Sujecion: ESS-20-CN, VN-10
e Deteccion de piezas: ADN-20
e Eje Z: DGEA-40

e Eje Y: EGC-120-TB

Sistema de portico doble

omponentes principales:

Eje Z: producto de fabricacion
ajena

Eje Y: EGC-120-TB

3m

Caracteristicas técnicas:

e Transformacion de piezas de
trabajo/materiales delgados,
como pliegos de cartén, lami-
nas de material sintético, cha-
pas, etc.

Reconocimiento de apilado
mediante sensores simples
Seguridad del proceso de de-
sapilado garantizada apoyada
en mdltiples ensayos de suje-
cién en la fase preliminar del
proyecto

Caracteristicas técnicas:

* Masa de la pieza de trabajo:
30 kg por pértico

e Marco de acero: 8 metros de
largo, 3 metros de alto

e Integracion de productos de
fabricacion ajena, p. €j., actua-
dores lineales con cremallera
verticales

e Requisitos especiales, como p.
ej., unidad de bloqueo, lubrica-
cién central

e Interfaz definida para sistema
de sujecion propio del cliente y
montaje del motor
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Controladores

Las soluciones Motion Control integrales de Festo permiten un gran nimero de soluciones para tareas de auto-
matizacién industriales. Respaldado por soluciones de software innovadoras para ingenieria y configuracion.

Sistema de control CPX-E
Sistema de automatizacion de
elevada potencia como controla-

dor maestro EtherCAT y controla-

dor de movimiento en IP20,

0 bien como sistema econémico

de I/0 remotas.

e Amplias funciones PLC, aplica-
ciones de mltiples ejes con
interpolacion

e Integracion sencilla en siste-
mas host o como control para
soluciones de automatizacién
descentralizadas

e Para entornos host de la Indus-

tria 4.0: conceptos de nube
y digitalizacion, funciones de
servidor y cliente OPC-UA

Ejes admisibles:

ejes individuales abiertos segtin
la especificacion EtherCAT o 16
ejes con interpolacion

Robética (3D)
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Terminal eléctrico CPX

CPX sirve como plataforma de

automatizacion modular y flexi-

ble que incluye un controlador

CODESYS integrado o hace las

veces de modulo versatil 1/0

remoto en IP65 para conceptos

de instalacién escalables. Para
comunicacion universal a través
de bus de campo/Ethernet.

e Para procesamiento de infor-
macién descentralizado e inte-
grado en red

e Industria 4.0 gracias a OPC-UA
y CODESYS V3

e Versiones optimizadas para
IP20y EX

e Diagnéstico y Condition Moni-
toring, también mediante la
puerta de enlace loT y Festo
Cloud

Ejes admisibles:
128 ejes individuales o
31 ejes con interpolacién

C1: eje individual

M1: interpolacién (3D)

Control compacto CECC

El control de integracién flexible

con CODESYS es ideal para con-

trolar de forma sencilla actuado-

res eléctricos o neumaticos.

El CECC independiente o como

parte de soluciones mecatréni-

cas permite el Motion Control de

hasta 3 ejes con interpolacion.

e Variantes 10-Link® con interfaz
maestro o de dispositivo

e Conexion directa de Simplified
Motion Series mediante
10-Link®

e |nterfaz 10-Link® integrada
para la conexion de terminales

de valvulas, actuadores eléctri-

cos y sensores de Festo
e E/S digital

Ejes admisibles:
4 ejes

Eje individual
(PTP asincrono)

Unidad de indicacién y control

CDPX

EL CDPX como Front End Display

con pantalla tactil visualiza datos

y simplifica el didlogo con maqui-

nas e instalaciones. Planificacion

y programacién muy sencillas e

intuitivas.

e El control CODESYS, el
CANopen maestro y los conjun-
tos modulares de 1/0 digitales
y analégicos facilitan el control
a nivel de campo

e Opcional: E/S digitales y
analégicas

Ejes admisibles:
8 ejes

Eje individual
(PTP asincrono)
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Compacto, econémico y potente para su sistema de manipulacion:

el sistema de control modular CPX-E

El sistema de automatizacién ha sido concebido, con control master EtherCAT® y Motion Controller en IP20,
como sistema de control central para la técnica de manipulacion.

Con la licencia de software "Movimiento y robdtica" para el controlador
CPX-E-CEC-M1-xx obtendra una cémoda solucién con la que crear de
forma practica y rapida aplicaciones de manipulacién. Ambas licencias
se obtienen en Festo AppWorld

-> www.festo.com/appworld

Licencia CP

e Interpolacidn lineal y circular cartesiana

e Interpolacion de la orientacion

e Aplicaciones de vias

e Visualizacion grafica para unidad de indicacién y control
manual CDSA-D3-RV

e Funcién Teach-in en combinacién con la visualizacién

Licencia PIP

e Interpolacion de punto a punto

e Control de cinematicas sencillas

e Visualizaci6n grafica para unidad de indicacién y control manual
CDSA-D3-RV

e Funcion Teach-in en combinacién con la visualizacion

e Para aplicaciones como, p. ej. Pick and Place, carga/descarga

Control eficiente:

Ademas de ofrecer un gran nimero de funciones de PLC y de tener
aplicaciones de miiltiples ejes con interpolacion, CPX-E puede inte-
grarse facilmente en sistemas host existentes mediante una interfaz
maestra EtherCAT, la interfaz para dispositivos PROFINET integrada o
la interfaz esclava Ethernet/IP. Funciones de cliente y servidor OPC-UA
garantizan un manejo y una interoperabilidad sencillos en entornos
host de Industria 4.0 con conceptos de nube y digitalizacion.

Solucién integral para muchas aplicaciones:

Como solucién integral, CPX-E permite establecer una estrecha cone-
xién con muchos productos y soluciones completas de sistemas de
Festo mediante funciones de software especificas, p. €j. para:

e Manipulacién de piezas

e Técnica de montaje (assembly)

e Paletizado

e Pegado y dosificacion

Las tareas universales también pueden automatizarse completamente
con CPX-E, por ejemplo, maquinas de embalaje (flow wrapper), siste-
mas de paletizacion, sistemas de soldadura selectiva o sistemas de
manipulacién waver.

Propiedades y caracteristicas:

o |nterfaz master EtherCAT®, asi como PROFINET e interfaz esclava de
bus EtherNet/IP

e Interfaz de programacién comtn CODESYS V3 a partir de SP10

e Funciones de movimiento integradas, como SoftMotion

e Display opcional

e Certificaciones: UL/CSA, C-Tick, IEC-Ex

e Gestion de datos integral con el Software Festo Automation Suite

iPrograme comodamente con Festo Teach Language FTL!

El software FTL esta integrado en las licencias CPX-E Motion. Con él,
tiene a su disposicion un gran nimero de funciones para la programacion
de movimientos y el control de 1/0. Gracias a su estructura sencilla y
manejo intuitivo podra programar movimientos muy facilmente. No se
requieren extensos conocimientos de programacion ni una formacion.
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Soluciones completas y software

Software de puesta en funcionamiento Festo Automation Suite

El software basado en ordenador Festo Automation Suite combina parametrizacién, programacién y manteni-
miento de componentes de Festo en un (nico programa. Permite la puesta en funcionamiento del conjunto de
accionamiento completo, desde el sistema mecanico hasta el controlador. Perfecto para disefar una automati-
zacion industrial sencilla, eficiente y continua.
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Programacion del controlador con CODESYS en plug-in CPX-E

Descarga gratuita:
- www.festo.com/AutomationSuite
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En el software ya estan integradas funcionalidades bésicas de todos
los componentes de Festo. Los plug-ins y ampliaciones que pueden
instalarse directamente desde el programa permiten configurar

el software de forma individualizada. La informacién del equipo, los
manuales y las descripciones de la aplicacién pueden descargarse
con comodidad directamente desde el software sin necesidad de
abrir cada vez el navegador.

Caracteristicas y ventajas:

e Editor de topologia: representacion clara de todos los equipos del
proyecto y sus conexiones

e Transferencia de datos: importando los datos de disefio, p. €j.,
de Handling Guide Online, obtendra rapidamente

e la configuracion correcta de su accionamiento

e Asistente para la primera puesta en funcionamiento: en solo unos
pocos pasos hasta el sistema de accionamiento operativo con el
CMMT-AS

e Solo 2 clics en lugar de 100: integracién muy simplificada del regu-
lador de servoaccionamiento CMMT-AS en el programa de control
con CPX-E

e Personalizable gracias a plug-ins especificos del equipo y amplia-
ciones. Programacion integrada del control con CODESYS



Madulos de funciones para CODESYS: con la Festo Positioning Basic Library

La Festo Positioning Basic Library ofrece funciones basicas que simplifican y aceleran considerablemente la
puesta en funcionamiento y el posicionamiento de los sistemas de manipulacion de Festo. Con los bloques
funcionales CODESYS y un proyecto base asociado y definido, mas la visualizacion web, puede programary
poner en funcionamiento los sistemas de manipulacién en un abrir y cerrar de ojos. La Positioning Basic
Library es gratuita y esta disponible en Festo App World.

Funciones

e Configuracion del sistema

e Referencia

e Jogging/Inching/Stepping

e Movimientos punto a punto

e Ejecucion de programas CNC generados en CODESYS

e Ejecucion de programas CNC como G-code a partir de archivos de
texto

e Sistema de comunicacion

Movimientos interpolados con la Festo Positioning Basic Library

Controlador de la Festo Positioning Basic Lib

App
World @D
Software disponible

oL ' e en Festo App World
CECC-X CPX-E-CEC-M1-PN CPX-CEC-M1-V3 - www.festo.com/appworld
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Soluciones completas y software

Los sistemas de manipulacion de Festo con soluciones para armarios de manio-
bra adecuados ofrecen control, movimiento y manipulacion como un paquete
integrado

El armario de maniobra adecuado para su sistema de manipulacién: desde tareas de control sencillas hasta
tareas de pick & place y colocacién, pasando por controles complejos para desarrollos de movimiento coordi-
nados, altamente dindmicos y precisos de hasta 6 ejes. En los armarios de maniobra para controladores pue-
den incluirse los componentes de control para sistemas con uno o varios ejes de movimiento con la proteccién
necesaria.

Todas las soluciones se realizan a medida para cada aplicacién y siempre se proveen con los productos y las
tecnologias mas avanzados. Naturalmente también se tienen en cuenta los requisitos especificos de su sector
industrial, como por ejemplo, las normas de higiene. En caso necesario, con concepto de seguridad conforme
a la Directiva de Maquinas, por ejemplo, parada segura SS1 segln EN 60204-1 en modo automatico con PL d,
cat. 3.

Saque partido de la larga experiencia y los conocimientos técnicos de nuestros especialistas y describanos de
qué tarea se trata. Del resto nos encargamos nosotros.

Prestaciones:

® Ingenieria personalizada para su sistema de manipulacion

e Sistema completo para el funcionamiento inmediato: Plug and Work

e Accionamiento de hasta 6 ejes

e Proyectos basicos programados previamente en CODESYS

e Mando orbital 3D, opcional con PLC integrado

e Parada segura SS1 en modo automatico con PLd

e Facil inclusion en la jerarquia de seguridad del cliente

e Entradas y salidas digitales adicionales opcionales

e Grado de proteccion IP54

e Optimizacién del requerimiento de espacio: a medida del bastidor
de cinematica correspondiente

* Montaje del sistema completo de facil operacién y mantenimiento
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Asesssat Y .

De rapida configuracion e
integracion:
g'l' e Mddulos de funciones para
b aplicaciones de movimiento
L . P
- e Médulos host para una facil

conexién a su entorno de con-
trol.

—
EtherCAT.
EtherNet/IP

PIRJOJF] ]
BJU]S

Sistema de un eje

Pértico horizontal de dos ejes

Pértico vertical de dos ejes de alto Pértico horizontal de dos ejes de alto Pértico horizontal de dos ejes de movi- Pértico con tres ejes compacto
dinamismo dinamismo miento compacto
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Marcos

Para su sistema de manipulacion, Festo le ofrece un marco probado y de funcionamiento seguro. Puede elegir
entre aluminio o acero, y es adecuado a todos los tipos de cinematica y aplicacion.

Marcos estandar de acero

Marcos (LP-ST) para portico vertical

de dos ejes de hasta 6 m de largo y
b 2,5 mde alto

L

- Cancamo de transporte fijado
I/ mediante soldadura, cancamos

' anulares opcionales

Interfaz de manipulacion,

sin mecanizar, calibracion

de la manipulacién

Marcos (RP-ST) para pérticos con tres
Fijacion al suelo con pies de ejes de movimiento de hasta 2 m de Tirante de refuerzo para distribu-

compensacion ancho, 5 m de largo y 2,5 m de alto cién de la fuerza 6ptima

Marcos estandar de aluminio

Marcos (LP-AL) para pérticos vertica-
les de dos ejes de hasta 6 m de largo
y 2 mde alto

Conexion directa sin escua-

dra de fijacién adicional . » .
Pieza de conexi6n habitual:

Traviesa/perfil principal

Fijacién al suelo con pies de com-
pensacién

Marcos (RP-ST) para pérticos con tres
ejes de movimiento de hasta 2 m de
ancho, 3 m de largo y 1,5 m de alto

Refuerzo transversal senci-
llo de material perfilado
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Servoneumatica

Servoneumatica

¢Busca una solucién individual que sea precisa y controlada en funcién de la posicion, a la vez que suave y
resistente? Si es asi, deberia tener en cuenta la servoneumatica de Festo. El sistema de accionamiento servo-
neumatico, con todas sus variedades, es especialmente (til para grandes masas en movimiento y pequefios
espacios de instalacion. Con un sistema servoneumatico se puede desplazar un cilindro neumatico a una posi-
cién de destino predeterminada de forma controlada por la posicidén o generar una fuerza de destino predeter-
minada de forma controlada por la fuerza.

Médulo de posicionamiento de neu-

matica de regulacion CPX-CMAX-C1-1

y regulador de posiciones finales

electronico Soft Stop CPX-CMPX-C-

1-H1, modulos del terminal eléctrico
modular CPX

CPX-MPA

Con la placa de conexion VABP pue-
den realizarse diferentes funciones
de desconexion. Siempre forma parte
de un dispositivo de seguridad confi-
gurado.

Valvula distribuidora proporcional
VPWP con interfaz serial, digital e
integrada para CPX-CMAXy
CPX-CMPX

DSMI

Campos de aplicacion:

e Para grandes masas méviles y poco espacio de instalacion

e Movimientos suaves y fluidos para un tratamiento cuidadoso de las
piezas

Caracteristicas y ventajas:

e Opcién econdmica, especialmente para masas en movimiento a par-
tir de 5 kg

e Gran dinamismo

e Regulacion de posiciones y fuerza
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En todo el mundo, de forma competente, con precision:
Servicio y asistencia completos para su sistema de manipulacion

Le acompafnamos durante todo el ciclo de vida de su sistema de manipulacion, desde la fase de ingenieria
hasta la renovacién pasando por el funcionamiento. Los servicios los ejecuta personal especializado formado.
Esto le permite planificar con seguridad y su sistema de manipulacién vuelve a ser productivo al poco tiempo.
Ademas, la carga de trabajo de su personal disminuye.

Como disenary construir de forma creativa, segura y pensando en
el cliente

Le apoyamos con muchas herramientas de ingenieria disponibles en
linea para la planificacion, el disefio, la construccion y la simulacién;
por ejemplo, la Handling Guide Online. Asiencontrara la solucion
adecuada de forma rapida y sencilla y todo estara dimensionado
correctamente, incluso de acuerdo con las normas y directrices. Los
datos CAD se transfieren directamente a sus planos. También puede
hacer uso del servicio de ingenieria de nuestros especialistas e inge-
nieros de proyecto.

Adquisicion y suministro econdmicos, rapidos y eficientes
¢Productos neumaticos o eléctricos? Con nosotros obtendra mas de
33.000 productos neumaticos y electrénicos de un solo proveedor.
Para usted, esto significa: un pedido, una factura y una persona de
contacto. Ahorra tiempo y dinero con cada compra. Con la tienda
online se lo ponemos todavia mas facil: disponible las 24 horas todos
los dias, con precios y plazos de entrega actualizados y un segui-
miento de los pedidos.




Asistencia en la puesta en fun-

cionamiento para sistemas de

manipulacién

e Para un funcionamiento fiable:
comprobacion de cableado,
conexiones, recorrido de des-
plazamiento y cadenas de
energia

e Para recorridos 6ptimos: confi-
guracion y parametrizacion de
los ejes

e Para maximo rendimiento:
optimizacion de los parametros
de regulacién y recorrido de
referencia

e Para seguridad probada: accio-
namiento de los ejes en moda-
lidad de prueba

e Para funcionamiento seguro:
instruccion de los operadores,
p. ej. para el diagnéstico de
errores, la eliminacion de fallos
o para modificar valores de
posicion

El servicio de puesta en funcio-
namiento esta disponible para
sistemas de 1 a 3 ejes, también
en el “Paquete Safety” para
sistemas de ejes con médulo
de seguridad.

iMontaje y puesta en funcionamiento rapida y sencilla!

Con nuestras Gtiles herramientas de software y Application Notes,
puede poner en funcionamiento su sistema de manipulacion listo para
instalar de forma rapida y sencilla. Nuestros especialistas de servicio
in situ o también online mediante asistencia remota le garantizan una
interaccién 6ptima con toda su instalacion.

Sencillos tutoriales en video para la autoayuda

En nuestro canal de YouTube “Festo Service” encontrara instrucciones
paso a paso practicas e intuitivas sobre temas recurrentes como repa-
rar, configurar, poner en funcionamiento y modificar los productos.

- www.youtube.com/FestoService

Formacion técnica
e Fundamentos de automatiza-

Programacion de las
aplicaciones

e Ajuste de la parametrizacién
de los componentes de sis-
tema

e Creacién de secuencias de pro-
grama en el controlador

e Elaboracidn de la visualizacion

e |ntegracion de varios
componentes

e Conexion al control maestro

cién de la manipulacion

e Motion Control Solution

e Mantenimiento y reparacién de
los sistemas de manipulacién
especificos

Su ventaja: maxima productivi-
dad de la planta

Funcionar y modernizarse de forma fiable y con seguridad para

el futuro

Para una maxima disponibilidad de la instalacién y una larga vida Gtil,
puede confiar en nuestro servicio de mantenimiento. Las piezas de
repuesto disponibles rapidamente, nuestro servicio de reparacién y
nuestros técnicos de servicio cualificados proporcionan una asisten-
cia rapida in situ en caso de emergencia para reducir el tiempo de
inactividad. Aproveche nuestros servicios de optimizacion de maqui-
nasy ahorro de energia para aumentar la eficiencia energética y la efi-
cacia general de la instalacion con una inversion factible.
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