Systemy manipulacyjne
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Idealne dopasowanie, oszczednosé, dynamika i elastycznosc: zbuduj doskonaty system, korzystajgc z szerokiej
gamy systemOw manipulacyjnych Festo, od rozwigzaf standardowych dla typowych zastosowah po
rozwigzania dopasowane do indywidualnych potrzeb.

Ponadto nasze systemy sg gotowe do zainstalowania, a nasze oprogramowanie i pomoc techniczna
zmniejszajg naktad pracy. Zapewniamy pomoc od etapu projektowania, poprzez instalacje i uruchomienie.
Pozwala to klientom w petni skoncentrowac sie na swojej podstawowej dziatalno5ci i zwiekszyc

produktywno5¢.

Festo — odpowiedni partner dla Twojego nowego systemu manipulacyjnego.
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Optymalnie dopasowany sprzet, oprogramowanie i ustugi od jednego dostawcy: Festo oferuje kompletny
i wygodny pakiet obejmujacy projektowanie i doradztwo w zakresie sprzetu, uruchomienie systemu oraz
serwis posprzedazowy i szkolenia. Pozwoli to optymalnie i szybko uruchomic system manipulacyjny obnizajac
koszty procesu i zwigkszajgc dostepnosé systemu.

System kinematyczny

Nasze systemy mechaniczne

o wysokiej dynamice ze
zintegrowanym systemem
prowadnic kabli dostepne sg
w wielu rozmiarach i zakresach
skoku.

Ramy

Sprawdzone ramy, ktérym mozna
ufac. Zaprojektowane do
zastosowania w kazdym
systemie kinematycznym

i aplikacji, wersja ze stali lub
aluminium.

Sterowniki

Do scentralizowanego
sterowania bezposrednio

w miejscu instalacji lub
zdecentralizowanego sterowania
w szafie sterowniczej.

System wizyjny

Inteligentny kompaktowy system
wizyjny dla optymalnej kontroli
jakosci i podgzaniem za
przeno3nikiem.

Chwytaki/moduty obrotowe

Obracanie, chwytanie lub
podcisnienie: otrzymasz lekkie,
precyzyjne i wydajne
rozwigzania.

Serwis

Nasi eksperci zadbajg o Twéj
system manipulacyjny — od
uruchomienia i szkolenia po
serwis posprzedazowy.



Zapewniamy pomoc na wszystkich etapach, aby osiggnac doskonate potaczenie — uniwersalne, inteligentne,

elektryczne i mechaniczne. Z partnerem takim jak Festo mozesz poszerzy¢ swojg wiedze z zakresu

automatyzacji we wszystkich obszarach, od szerokiej gamy trwatych komponentéw i kompletnych systeméw
po rozwigzania do monitorowania i sterowania. Uniwersalne interfejsy pomoga osiagnat krok po kroku Twoje
ambitne cele. Przygotujesz w ten sposéb produkcje do Przemystu 4.0 — z kompatybilnymi komponentami,

przysztoSciowymi systemami, a wszystko od jednego dostawcy!

Platforma automatyzacji Festo
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Wigksza wydajnosé: napedy elektryczne - silniki — napedy serwo/podstawowa technika serwo — systemy manipulacyjne Systemy zoptymalizowane kosztowo (OMS/SMS)

Kompletne rozwigzania



Odpowiedz? jest prosta: manipulator kartezjafski Festo zapewnia wiele korzy5ci. Te rozwigzania sa zawsze
idealnie dopasowane do zadania i majg optymalne parametry. Ponadto zastosowanie techniki elektrycznej

i pneumatycznej lub ich kombinacji powoduje, ze sa to rozwigzania bardzo elastyczne i zapewniajg doskonaty
stosunek jakosci do ceny. Bardzo dynamiczne oraz kompaktowe systemy manipulacyjne zapewniajg petna
elastycznoS¢ w zakresie obcigzenia, dynamiki pracy, przestrzeni roboczej i konstrukcji mechanicznej.

Systemy zoptymalizowane pod wzgledem przestrzeni zabudowy z dowolnie skalowalnymi skokami sg

zaprojektowane specjalnie dla danego zastosowania.

Wymagaja mniejszej przestrzeni ruchdw roboczych i mozna je w prosty sposéb dostosowac do wymagan
danego zastosowania. Umozliwia to maksymalne pokrycie przestrzeni roboczej.

Prosta konstrukcja mechaniczna umozliwia bezproblemowa obstuge i programowanie.

Najszybszy sposob doboru
odpowiedniego systemu
manipulacyjnego

Nie ma szybszego ani prostszego
sposobu: Handling Guide Online
znacznie zwieksza wydajnos¢
projektowania i gwarantuje
dobér odpowiednich parametréow
Twojego systemu. Czas od
projektu do dostawy i instalacji
to tylko okoto trzech tygodni.

Korzysci

Szybkosé: Odpowiedni system manipulacyjny
w zaledwie 20 minut, w tym model CAD i pliki
konfiguracyjne dla serwonapedéw.

Intuicyjnosé: Handling Guide Online jest bardzo
prosty w uzyciu i zadaje przejrzyste,
zhierarchizowane pytania o wprowadzane dane.

Wydajnos¢: znaczne skrdcenie czasu
projektowania, poniewaz konstrukcja moze by¢
gotowa w ciggu kilku minut.

Niezawodne planowanie: dostepne od razu ceny
netto pozwalajg doktadnie obliczy¢ koszty.

Krotszy czas wprowadzania na rynek: czas od
konfiguracji i zamoéwienia do dostawy i instalacji to
tylko okoto 3 tygodni. Pomaga znacznie szybciej
osiggnat Twoj cel.

Uniwersalnos¢: Handling Guide Online zawiera
teraz rowniez bardzo dynamiczne i kompaktowe
systemy manipulacyjne. Obstuguje zatem wszystkie
mozliwe wymagania. Jesli jednak nadal nie mozesz
znalez¢ potrzebnego rozwigzania, to
zaprojektujemy je dla Ciebie.




Handling Guide Online to zintegrowany system konfiguracji i zamawiania, ktory jest rowniez zintegrowany
z katalogiem produktéw online. To unikalny program wspomagajacy, pomocny w konfiguracji i zamawianiu
standardowego systemu manipulacyjnego. Redukuje do minimum wymagane prace projektowe i w bardzo
krétkim czasie wskazuje odpowiedni system manipulacyjny.

Krok 1:

Wybierz rodzaj systemu manipulacyjnego

i wprowadZ w programie Handling Guide Online
parametry swojego zastosowania. Program
dobierze odpowiedni system manipulacyjny,
poda jego cene.

Krok 2:

Wybierz najbardziej odpowiedni system

Trzy kroki do systemu manipulacyjny z listy sugerowanych rozwigzaf.
manipulacyjnego: Natychmiast zostang udostepnione do pobrania
- www.festo.com/handling-guide odpowiednio skonfigurowany model CAD oraz
karta danych ze wszystkimi odpowiednimi
informacjami.

Krok 3:

Aby skonfigurowac wybrany system zgodnie
z wtasnymi wymaganiami mozna uzyc
dodatkowych opcji. Nastepnie dodaj wybrany
system manipulacyjny do koszyka i potwierdz

zamoOwienie. Festo dostarczy system gotowy do
zainstalowania, w tym catg dokumentacje
zgodna z dyrektywa maszynowg WE, tak szybko
jak to mozliwe.

Proste uruchamianie:

Pliki konfiguracyjne dla serwonapedéw dopasowane do potrzeb klientéw, powstajg w programie Handling
Guide Online w oparciu o dane wprowadzone przez uzytkownika i obliczenia systemu. Pliki moga by¢
wczytane bezpoSrednio do napedu serwo. Zestawy parametréw sg indywidualnie dopasowane do systemu
manipulacyjnego, w tym wymiary osi, charakterystyka silnika i dane dynamiczne. Cecha specjalng jest
automatyczne obliczanie nastaw regulatoréw na podstawie danych wprowadzonych przez uzytkownika tj.
obciazenia, ciezaru wtasnego i dynamiki systemu. Umozliwia to klientom skrdcenie czasu wprowadzenia
produktu na rynek.



Naped z paskiem zgbatym, naped ze
Sruba ELGC oraz jednostka mini EGSC
Strona 18

Ekonomiczna alternatywa

e System jednoosiowy

e Manipulator liniowy

e System wysiegnikowy

e Manipulator tréjwymiarowy
® Pick & place

System jednoosiowy
Strona 20

Manipulator liniowy YZ
Strona 22

Bardzo dynamiczny manipulator
liniowy YZ
Strona 24



Manipulator ptaski XY
Strona 26

Bardzo dynamiczny manipulator
ptaski XY
Strona 28

Kompaktowy manipulator ptaski XY
Strona 30

Manipulator tréjwymiarowy XYZ
Strona 32

Bardzo dynamiczny manipulator
tréjwymiarowy XYZ
Strona 35

Kompaktowy manipulator
tréjwymiarowy XYZ
Strona 34

Manipulatory HSP/HSW
pick & place
Strona 38

Kompaktowy system manipulacyjny
dla matych zespotow montazowych
Strona 36

Niestadardowe rozwigzania
Strona 39



Typowe zastosowania systemow manipulacyjnych Festo

Standardowe systemy manipulacyjne

Separator/wyrzutnik: YXCS Strona 20 Uktadanie ptyt metalowych: YXCL Strona 22

Systemy manipulacyjne o wysokiej dynamice

Uktadanie ogniw akumulatoréw: YXML Strona 24 tadowanie skrzyi: YXML Strona 24

Kompaktowe systemy manipulacyjne

Podawanie: YXMF Strona 28 Umieszczanie etykiet YXMR Strona 34
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Pozycjonowanie elementow roboczych: YXCF Strona 26

Oddzielanie ogniw stonecznych: YXMF Strona 28

Testowanie: YXMR Strona 34

Paletyzacja: YXCR Strona 32

Montaz modutow akumulatora: YXMR Strona 34

Wkrecanie: YXMR Strona 34
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VAS/VAS-B

ESS/ESV

i

&

Chwytaki rownolegte

DHPS

HGPL

EHPS

HGPLE

Chwytaki
przyssawkowe

ESG

HGPD

HGPT-B

HGPP

HGPL-B/
DHAS-GF

Uchwyty do
przyssawek

VAL/LJK

ESH

Chwytaki
promieniowe
i katowe

DHRS

DHWS

HGRT

Generatory
podcisnienia

VN

Chwytaki
trojszczekowe

DHDS

HGDT/
HGDT-F

HGDD

Chwytak z przyssawka
mieszkowa

DHEB

n_#

Chwytak Bernoulli

0GGB

Inteligentny generator

podciSnienia

OVEM

OVEL

Potaczenie
przyssawka-

dysza

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



Moduty obrotowe i wahadtowe

DRRD DSM-B ERMB
DRRD z 71 DSM-T ERMO
DRRD zE... DSM-HD

DRVS DSMI

Kombinacje funkgji

EHMB

HGDS

DSL-B

DHTG

DHGT zE...

13
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Sitowniki z ttoczyskiem

ADN

Napedy z prowadzeniem

DFM

Sitowniki bezttoczyskowe

DGC-GF

Mini napedy

DGSL

Wyspy zaworowe

MPA

CPV

VTSA

DSBC

DFM-YSRW

DGC-KF

DGST

CPX-MPA

VTEM

DGC-HD

Zawory

VUVG

Napedy z ttoczyskiem i uktadem pomiaru potozenia

DNCI DDPC

Napedy bezttoczyskowe z uktadem pomiaru potozenia

DGCI DDLI

Naped obrotowy
DSMI

Sterowniki pozycjonujace i sterowniki potozeii koficowych

CPX-CMAX CPX-CMPX
Zawor proporcjonalny Ptyta przytaczeniowa
VPWP Sub-base

VABP

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



Napedy liniowe i osie prowadzace

EGC-TB/BS-KF EGC-FA

EGC-HD-TB/BS/-KF  ELGR

Sitowniki elektryczne i napedy wysiegnikowe

EPCC ESBF
Mini napedy
EGSL EGSC

Silniki serwo i skokowe

EMMT-AS EMMS-AS EMME-AS

Sterowniki silnikow

CMMT-AS CMMT-ST CMMP-AS

ELGA-TB-G ELGA-TB-RF ELGA-TB/BS-KF ELFA-RF
ELGG EGSK DGE-RF ELGC
ELCC EHMH

Przektadnie

EMMS-ST EMMB-AS EMGA/EMGB

Serwonaped zintegrowany Zestawy osiowe i rownolegte

CMMS-ST ~ CMMO-ST EMCA EAMM-U EAMM-A

15



16

Strona 40

Ekonomiczne sterowniki Rozwiazania szafek sterujacych
dostosowane do systemow

ik zi K k ik
Sterownik zintegrowany ompaktowy sterowni manipulacyjnych Festo

CDPX CECC-D/CECC-LK

Modutowy sterownik ruchu (pojedyncza oS, ptp, maks. 32 osie)

Sterownik CODESYS
CPX-CEC-C1 CPX-E-CEC-C1

Modutowy sterownik ruchu (interpolacja 3D, maks. 2 x 4 osie)

Sterownik ruchu
CPX-CEC-M1 CPX-E-CEC-M1

Strona 46

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



Kompaktowe systemy wizyjne strona 44 Oprogramownaie

Inteligentna kamera SBRD Koncepcja i projekt

Handling Guide Online: dobér, konfiguracja

Strona 7

PositioningDrives: dobér

Czujniki wizyjne SBSx

Instalacja i uruchomienie

Checkbox Compact CHB-C-N Festo Automation Suite: uruchomienie

Strona 42

Biblioteka Festo Positioning Basic Lib z modutami funkcyjnymi

Strona 43
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W zastosowaniach, w ktérych kompaktowe wymiary sg kluczowa kwestig, prezentowane napedy moga by¢ tgczone
w bardzo ergonomiczne systemy manipulacyjne pozwalajgce na tatwe zintegrowanie z systemami montazowymi,
systemami kontroli i testowymi, liniami do manipulowania matymi czeSciami oraz systemami wykorzystywanymi
np. w przemysle elektronicznym. Napedy te oparte sg na wspdlnej koncepcji systemowej oraz architekturze
platformowej i, co réwnie wazne, umozliwiajg wzajemne tgczenie bez stosowania dodatkowych adapterow.

Naped ze Srubg lub z paskiem
zebatym ELGC

Wewnetrzna, ostonieta prowadnica
na tozyskach kulkowych sprawia,
ze naped ten idealnie nadaje sie do
sterowania ruchem w osiach XY

i ruchem pionowym w osi Z.

Jednostka mini EGSC

Wytrzymata jednostka mini do
duzych obcigzei z cichg praca
Sruby idealnie sprawdza sie

w zastosowaniach do sterowania
ruchem w osi Z lub do
pojedynczych napedéw liniowych
z prowadzeniem. Naped umozliwia
montaz w dowolnym potozeniu.

18

System tatwego taczenia napedow
- “One-size-down”:

Nowe systemy manipulacyjne Festo
umozliwiajg tatwe taczenie

i montaz bez koniecznosci
dysponowania specjalistyczng
wiedzg i narzedziami. Dzieki
wspdlnej koncepcji systemu,
wiekszy naped bazowy moze byc
tatwo taczony z kolejnym
mniejszym napedem za pomoca
uniwersalnych profili
montazowych.



System z pojedynczym napedem

Precyzja pozycjonowania

przedmiotéw i duza obcigzalnosé

e BezpoSredni montaz napedéw
miniaturowych i obrotowych bez
zastosowania dodatkowych
adapteréw

Dostepny réwniez jako naped
liniowo-obrotowy do sterowania
ruchem w osi Z w systemach 2D
oraz 3D

Manipulator wysiegnikowy 2D
Mozliwos¢ sterowania ruchem
pionowym w przestrzeni roboczej
2D na potrzeby prostych zadanh
manipulacyjnych, przy niewielkim
naktadzie finansowym:
* Naped ze sruba lub naped
z paskiem zebatym potaczony
z jednostkami mini na potrzeby
pionowej przestrzeni roboczej 2D
e Optymalizacja wykorzystania
przestrzeni i prosty montaz

Kompaktowy manipulator

tréjwymiarowy XYZ

Niezwykle kompaktowy system 3D

o0 atrakcyjnym stosunku ceny do

wydajnosci

e Maksymalne wykorzystanie
przestrzeni roboczej dzieki
potaczeniu uktadu portalowego
ptaskiego EXCM z napedem
miniaturowym do sterowania
ruchem w osi Z

® Mozliwos¢ konfigurowania
dtugosci i szerokosci oraz
dostepne rézne wartosci skoku
wosiZ

Rozwiazanie pick & place

Kompaktowa odpowiedz na proste

wymagania:

® Bezposredni montaz napedéw
miniaturowych i obrotowych bez
zastosowania dodatkowych
adapterow

e Konstrukcja o duzej
wytrzymatoSci mechanicznej
i precyzyjne pozycjonowanie

Manipulator wysiegnikowy 3D
Optymalizacja przestrzeni
zabudowy. Solidny system
manipulacyjny 3D do wigkszych
obcigzen:
e Naped ze $rubg lub naped
z paskiem zebatym potaczony
z jednostkami mini do sterowania
ruchem w osi Z
e Dodatkowy adapter 90°
zwiekszajacy sztywnos¢ przy
wiekszych obcigzeniach

Manipulator wysiegnikowy 3D

z dodatkowym prowadzeniem

Kompaktowy i atrakcyjny cenowo

system z lepszym prowadzeniem

® Potgczone napedy ze sruba lub
z paskiem zebatym do
sterowania ruchem w przestrzeni
roboczej 3D przy wydtuzonym
skoku w osi Y

* Dwie osie, w tym 05 prowadzgca
ELFC, zamontowane w uktadzie
réwnolegtym w sposdb
umozliwiajacy przejmowanie
wigekszych momentéw oraz
lepsze prowadzenie osi
wysiegnikowej

19
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System jednoosiowy YXCS o wysokiej sztywno5ci mechanicznej i wytrzymatej konstrukcji jest idealny do prac
wymagajacych dtugich, jednowymiarowych skokéw i wysokich obcigzef. Otrzymujesz niezawodne, gotowe do
zainstalowania rozwigzanie dzieki dopasowanym silnikom skokowym, silnikom serwo, napedom serwo

i koncepcji zintegrowanego systemu zasilania energia.

Zastosowania:
® Do dowolnego ruchu jednoosiowego
e |dealne rozwigzanie do duzej obcigzalnosci i dtugich skokéw

Wtasciwosci i korzysci:

e Wysoki poziom sztywno5ci mechanicznej, wytrzymata konstrukcja

e Niezawodno5¢ procesu dzieki zastosowaniu sprawdzonych osi

e Kompletne systemy gotowe do zainstalowania wraz z prowadnicami
kabli i przewodami oraz dopasowanym serwonapedem.

System jednoosiowy YXCS:
zaprojektowany przy uzyciu
standardowych modutéw.

W tym przyktadzie: Y: ECG 120

W przypadku dodatkowych wymagan:
z indywidualnie dobranymi osiami

20



Wielkos¢ systemu

Dostepne osie

Maks. skok roboczy (mm)

Maks. obcigzenia

Pozycja montazu

YXCS EGC-50-TB-KF 1900 Zalezne od wybranej dynamiki | Poziomo
(standard) EGC-80-TB-KF 3000 pracy
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
Dodatkowe Dostosowanie do potrzeb klienta na zyczenie
wymagania

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.

Skonfiguruj swoéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide

21



Manipulator YXCL tgczy dwa napedy pozwalajgc na pionowy ruch 2D. Wysoka sztywno5¢ mechaniczna
zapewnia precyzje i sprawnos¢ dziatania, nawet przy bardzo dtugich skokach do 3 000 mm wzdtuz osi V.

22

Manipulator YXCL: zaprojektowany
przy uzyciu standardowych modutéw.
W tym przyktadzie:

Y: EGC-120, Z: EGC-80

Wersje na zaméwienie

Na przyktad wersja do duzych
obcigzefi z osig EHMH dla obciazen
do 200 kg. Inne wersje na zamdwienie

Zastosowania:

Dla bardzo dtugich skokéw do 3 000 mm wzdtuz osi Y, nawet przy
bardzo wysokich obcigzeniach np. podawanie czesci i tadowanie.
Mozliwos¢ wykorzystania w wielu zastosowaniach dzieki dostepnym
ré6znym wielkosciom i wersjom.

Wtasciwosci i korzysci:

e Wysoki poziom sztywno5ci mechanicznej, wytrzymata konstrukcja

® Prosty montaz i instalacja, nawet w czasie serwisowania

e Kompletny system gotowy do zainstalowania wraz z prowadnicami
kabli i przewodami oraz dopasowanym serwonapedem.



Wielkos¢ Typ osi Typ osi Maks. skok roboczy | Maks. Pozycja
systemu 0sY 052 (mm) obciazenia montazu
YXCL-1 ® EGC-50-TB-KF ® EGSL-35 Y: 1900 Zalezne od Poziomo
(standard) ® DGSL-6 Z: 50 wybranej
Dodatkowe * EGC-50 / 70-TB/BS-KF * EGSL-35 Y: 3000 dynamiki
wymagania o ELGA-70-TB/BS-KF/RF « DGSL-8/10 Z: 200 pracy
e DGC(l)-18-KF e DFM-12
® DGC-12 / 18-KF
YXCL-2 ® EGC-80-TB-KF ® EGSL-45/ 55 Y: 3000
(standard) ® EGC-HD-125-TB-KF * DGEA-18 Z: 800
e EGC-70-BS-KF
* DGSL-12 /16
Dodatkowe * EGC-80-TB/BS-KF ® EGSL-45/55 Y: 8500
wymagania * ELGA-70/80-TB/BS-KF/RF * DGEA-18 Z: 1000
® EGC-HD-125-TB/BS-KF e EGC-70-BS-KF
® DGC(I)-25/40-KF ® ELGA-70-BS-KF
® DGSL-12/16
* DFM-16/20
® DNC(E/I)-32 z FENG
YXCL-3 * EGC-120-TB-KF * EGSL-75 EGSL-75 Y: 3000
(standard) ® EGC-HD-160-TB-KF ® DGEA-25/40 Z: 800
e EGC-80-BS-KF
¢ DGSL-20/25
Dodatkowe ® EGC-120-TB/BS-KF ® EGSL-75 Y: 8500
wymagania * ELGA-80/120-TB/BS-KF/RF * DGEA-25 Z: 1000
® EGC-HD-160-TB/BS-KF ® EGC-80-BS-KF
e DGC(1)-25/32/40-KF e ELGA-80-BS-KF
® DGSL-20/25
® DFM-25/32
« DNC(E/I)-32 z FENG
YXCL-4 * EGC-120-TB-KF * EGSL-75 Y:3000
(standard) e EGC-HD-160-TB-KF ® DGEA-25/40 Z: 800
® EGC-80-BS-KF
® DGSL-20/25
Dodatkowe ® EGC-120/185-TB/BS-KF * DGEA-40 Y: 8500
wymagania ® ELGA-150-TB/BS-KF ® EGC-80/120/185-BS-KF Z: 1000
® ELGA-120-TB/BS-RF ® ELGA-80/120/150-BS-KF
® EGC-HD-220-TB/BS-KF * DFM-40/50
© DGC(1)-40/63 z FA « DNC(E/I)-40/63 z FENG
Dodatkowe ® EHMH-40 Y: 8500
wymagania ® ELCC Z: 2500
Duze
obciagzenia
Dodatkowe ® ELGC-BS-KF-32 ® EGC-BS-KF-25/32/45/60 Y: 2000
wymagania ® ELGC-BS/TB-KF-45/60/80 Z:200
ELGC

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.
Skonfiguruj swoéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Szybki system manipulacyjny charakteryzujacy sie dynamika pracy do 95 operacji chwytania na minute, duza
elastycznoscia i kompaktowg konstrukcja. Jego konstrukcja mechaniczna oparta jest na manipulatorze EXCT.
Ten manipulator charakteryzuje sie rownolegtym napedem kinematycznym z paskiem zebatym oraz
zamocowanymi na state silnikami, dzieki czemu jest dynamiczng alternatywa dla konwencjonalnej kinematyki
szeregowej z wykorzystaniem pojedynczych osi.

Zastosowania:

® Do obstugi szybkich proceséw przy krétkich cyklach

e Szybka manipulacja detalem w duzej, prostokatnej przestrzeni
roboczej dla zadan typu pick & place, podawania, uktadania,
pakowania czy napetniania

Wtasciwosci i korzysci:

¢ Niezwykle wysoka dynamika pracy i wydajnos¢ do maks. 95 cykli na
minute, dzieki matej przemieszczanej masie i bezwtadno3ci osi Z:
doktadne pozycjonowanie przy duzym przyspieszeniu i zwalnianiu
i minimalnych drganiach

e Dtuga zywotno5¢ dzieki zastosowaniu sprawdzonych serii
komponentéw, bardzo zredukowanym drganiom i optymalnej
charakterystyce ruchowej

e Elastyczna przestrzef robocza dzieki skalowalnym skokom
wosiYiZ

e Mate gabaryty dzieki kompaktowej konstrukcji

e Uniwersalno5¢: interfejs montazowy osi Z umozliwia montaz napedu
obrotowego lub chwytaka w celu realizacji operacji obracania
i chwytania

e Zintegrowany system prowadnic kabli zapewnia prosta i bezpieczna
instalacje, takze w przypadku wprowadzania modyfikacji lub
rozszerzefi

Manipulator YXML oparty na EXCT e Optymalne sterowanie: przeksztatcenie wspétrzednych wymagane

do sterowania manipulatorem jest juz wbudowane w biblioteke
Festo Positioning Basic Lib. Proste i szybkie programowanie
w przypadku zastosowania np. sterownika CPX-E-CEC-M1.
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Przestrzei robocza i przestrzei zabudowy

Szczegotowy opis dziatania

! Silnik 1 |
uktadu kinematycznego:
L1+skok(Y) L. v . 8 . S F
¢ Dzigki zsynchronizowaniu obu
silnikow, kofcéwka TN — ¥y
manipulatora moze by¢ % . A ° Y
przesuwana w osi Y i Z &
— —
e Wspétdziatanie dwéch silnikéw r— 4 ”
zapewnia uzyskanie
Q maksymalnego przyspieszenia
z . dkoéci
° i predkosci
q
& -
N
Y
[
L2b dnicy kabli " . .
3 bz Elrlmiv: vt 1lo5¢ cykli jako funkcja 305
obciazenia i skoku poziomego S —
S e . . 25 25
e Podana ilo5¢ cykli odnosi sie
tancuch kinematyczny: do ruchu w dwie strony
e Dwa zamocowane na state e Czasy chwytania i oczekiwania
silniki serwo M, oraz M, (' )) nie sg uwzglednione EXCT 15 95 cykli na minute
e Jeden wspblny pasek zebaty ZR e Cykl liczony w dwie strony [mm
J POl P .. ebaty M, Cv M, y y y [mm] EXCT 30 85 cykli na minute
e Jeden naped Y o duzej
PR z . .
sztywnosci, jeden sztywny ale EXCT 100 60 cykli na minute
lekki naped Z
Obcigzenie
Maks. Maks. nominalne dla maks. | Doktadnosé
Wielkos¢ Typ osi L1 L2 Maks. skok przyspieszenie | predkosé dynamiki pracy powtarzalnoSci
systemu 0$ XY (mm) (mm) roboczy (mm) (m/s2) (m/s) (kg) (mm)
326 361,5 Y: 100...1000 50 4,8 <0,1
YXML-1 EXCT-15 7:100, 200 1,5
443,5 454 Y: 100...1500 50 5
YXML-2 EXCT-
c1-30 Z: 250, 500 3
YXML-3 EXCT-100 455,5 511 Y: 100...2000 30 4 10
Z: 250, 500, 800
Dodatkowe Elektryczny modut obrotowy 360° z opcjonalng pneumatyka
wymagania Inne wymagania sg dostepne na zaméwienie

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.
Skonfiguruj swoéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Manipulator XYCF moze by¢ wykorzystywany w szerokim zakresie zastosowan dzieki wysokiej sztywnosci
mechanicznej i wytrzymatej konstrukcji. Manipulator ten sprawnie obstuguje zaréwno lekkie i ciezkie elementy
robocze czy obcigzenia przy dtugich skokach. Mozesz uzyska¢ dowolne potozenie w poziomej i prostokatne;j
przestrzeni roboczej 2D. Twoj kompletny system sktada sige z trzech osi liniowych z precyzyjnymi prowadnicami.
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Manipulator YXCF: zaprojektowany

przy uzyciu standardowych modutéw.

W tym przyktadzie,
X: EGC-120, Y: EGC-HD-160

Inne wymagania sg dostepne na
zambwienie

Zastosowania:

* Do dowolnego ruchu w poziomej przestrzeni roboczej 2D

e Uniwersalne rozwigzanie dla matych i duzych obcigzef

e W przypadku bardzo wysokich wymagah w zakresie doktadnosci
i/lub bardzo ciezkich elementach roboczych

® Do bardzo dtugich skokéw

e Pozycjonowanie np. chwytakéw, systeméw podcisnieniowych lub
elementéw roboczych

Wtasciwosci i korzysci:

e Wysoki poziom sztywno5ci mechanicznej, wytrzymata konstrukcja

e Dopasowany pakiet serwonapedow

¢ Jako rozwiazanie elektryczne — swobodne pozycjonowanie/dowolne
potozenia posrednie



Wielkos¢

systemu Typ osi 05 X TyposiosY Maks. skok roboczy (mm) Maks. obciazenia Pozycja montazu
YXCF-1 ® EGC-50-TB-KF ® EGC-50-TB-KF X: 1900 Zalezne od Poziomo
(standard) Y: 1900 wybranej dynamiki
Dodatkowe o EGC-50/70/80-TB-KF o EGC-50/70-TB/BS-KF X: 5000 pracy
wymagania ® ELGA-70-TB-RF ® ELGA-70-TB/BS-KF/RF Y: 1000
* DGC-12/18-KF
® DGCI-18-KF
YXCF-2 ® EGC-80-TB-KF ® EGC-80-TB-KF X: 3000
(standard) ® EGC-HD-125-TB-KF Y: 2000
Dodatkowe e EGC-80-TB-KF ® EGC-80-TB/BS-KF X: 8500
wymagania ® ELGA-70/80-TB-KF/RF ® ELGA-70/80-TB/BS-KF/RF Y: 1500
® EGC-HD-125-TB/BS-KF
YXCF-3 ¢ EGC-120-TB-KF ® EGC-120-TB-KF X: 3000
(standard) ® EGC-HD-160-TB Y: 2000
Dodatkowe ® EGC-80-/120-TB-KF ® EGC-120-TB/BS-KF X: 8500
wymagania ® 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 e EGC-185-TB-KF ® EGC-185-TB-KF X: 3000
(standard) ® EGC-HD-220-TB-KF Y: 2000
Dodatkowe e EGC-185-TB-KF ® EGC-120/185-TB/BS-KF X: 8500
wymagania ® ELGA-150-TB-KF ® ELGA-120-TB/BS-KF/RF Y: 2000
e EGC-HD-220-TB/BS-KF
® DGC(I)-40/63-KF
Dodatkowe ® ELGC-TB-KF-45 X: 1500
wymagania Y: 800
ELGC ® ELGC-TB-KF-60 X: 2000
Y: 1500
® ELGC-TB-KF-80 X: 2000
Y: 2000
Dodatkowe Inne wymagania sa dostepne na zaméwienie
wymagania

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.
Skonfiguruj swoéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Manipulator dziatajgcy w uktadzie kartezjafiskim, ktérego konstrukcja mechaniczna oparta jest na serii
manipulatorow EXCH, jest szybkim systemem z prostokatng przestrzenig roboczg. System manipulacyjny YXMF
jest ekonomiczng alternatywa oferujaca przestrzef roboczg poréwnywalng do dwéch robotéw SCARA, przy
zachowaniu podobnej wydajnosci. Otrzymasz ekonomiczny system o duzej zywotnosci i niskim zuzyciu energii.
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Manipulator ptaski XY oparty na
manipulatorze EXCM

Zastosowania:

¢ Dla optymalnej dynamiki pracy i wydajno5cig do 100 cykli na minute
w prostokatnej przestrzeni zabudowy

e tadowanie i roztadowywanie

e Sortowanie i pakowanie

* Montaz

Wtasciwosci i korzysci:

¢ Wysoka dynamika pracy dzigki koncepcji rownolegtego napedu
kinematycznego

e Optymalne wykorzystanie przestrzeni zabudowy: bardzo zwarta
i ptaska konstrukcja ze skalowalng przestrzenig robocza w osi XiY

® 30% wieksza wydajno5¢ dzigki mniejszej przemieszczanej masie
osiY

e Uniwersalno5¢: interfejs montazowy osi Y umozliwia montaz napedu
obrotowego lub chwytaka w celu realizacji operacji obracania
i chwytania

¢ Nisko potozony Srodek ciezkosci: mniejsze momenty skrecajace,
wieksza doktadnos¢ pozycjonowania i ograniczone wymagania
dotyczace ramy

e Zintegrowany system prowadnic kabli zapewnia prosta i bezpieczna
instalacje, takze w przypadku wprowadzania modyfikacji lub
rozszerzefi



Maksymalna przestrzeii robocza i obszar instalacji

tancuch kinematyczny:
e Dwa pracujace réwnolegle

U*Sk‘;k(x) w silniki serwo M1 i M2
I J; e Jeden pas.ek’zebaty ZR
[ g ] w ksztatcie litery H X
e Dwie bardzo sztywne osie X, \/
> jedna bardzo sztywna 05 Y
| |2
4
i
EXCH-40 y &
[ ] |
| l |
EXCH-60
N/ o/
80
oy
3 70
= e, . N
E 60 S~ Szczegotowy opis dziatania Silnik 1
fe . . r 1
g, \ uktadu kinematycznego: TN e IO
§ 40 \. e Dzigki zsynchronizowaniu obu
S 20 silnikéw, ptyta montazowa osi + —> X v
§ Y moze byé przesuwana ) A N ¥
= 20 . &
= wosiXiY
i yF_ -«
g 10 o Wspétdziatanie dwéch silnikéw Ll
© o . . . zapewnia uzyskanie
400 800 1200 1600 maksymalnego przyspieszenia
Skok w osi X[mm] i predkosci
Obciazenie
Maks. nominalne dla Doktadnos¢
Wielkos¢ Typ osi L1 L2 Maks. skok przyspieszenie | Maks. predkos¢ maks. dynamiki | powtarzalnosci
systemu 05 XY (mm) (mm) roboczy (mm) (m/s2) (m/s) pracy (kg) (mm)
YXMEF-2 EXCH-40 382 360 X: 200...2000 Pozioma pozycja | Pozioma pozycja 4 +0,1
Y: 200...1000 montazu: 50 montazu: 5
Pionowa: 30 Pionowa: 4
YXMF-3 EXCH-60 643 507 X:500...2500 Pozioma pozycja | Pozioma pozycja 6
Y: 500...1500 montazu: 50 montazu: 5
Pionowa: 30 Pionowa: 3
Dodatkowe Inne wymagania sg dostepne na zamdwienie
wymagania

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.

Skonfiguruj swoéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Manipulator YXMF oparty na serii manipulatoréw EXCM ujawnia swoje zalety tam, gdzie liczy sie kazdy
milimetr przestrzeni zabudowy. £gczy znakomita funkcjonalnosé, wyjatkowo zwartg, ptaskg konstrukcjg oraz
maksymalne pokrycie przestrzeni roboczej. Zawiera dopasowany pakiet silnikéw skokowych z enkoderami
optycznymi i podwojny naped serwo CMXH ze sterowaniem potozeniem w petli zamknietej.
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Manipulator YXMF oparty na
EXCM-30

EXCM-40

Wysoka wydajnos¢ dzigki zasilaniu
48 V. Dla obcigzef do 4 kg z duzym
pokryciem przestrzeni roboczej.

Zastosowania:
¢ Dla matych zespotéw montazowych przy montazu matych czesci
¢ Dla bardzo matych przestrzeni roboczych

Wtasciwosci i korzysci:

e Maksymalna funkcjonalnos¢ dzieki koncepcji rownolegtego napedu
kinematycznego

e Ptaski i kompaktowy dla optymalnego wykorzystania przestrzeni

e Clean Look

¢ Wysokie obcigzenia

e Festo plug & work wraz z wstepna parametryzacja

e Konfigurowalna dtugosc i szerokosc

e Elastyczne prowadnice kabli 3D

e Opcjonalny zestaw akcesoriow montazowych



Maksymalna przestrzei robocza i obszar instalacji

tancuch kinematyczny:

® @
* Dwa zamocowane na state
‘ L1+skok(X) silniki serwo M, oraz M,
‘ X e Jeden pasek zebaty ZR
| e Dwie bardzo sztywne osie X,
_ jedna bardzo sztywna 05 Y -
_ Y
< X
> 2
(%2}
+
9
M, M,
Zasada dziatania Szczegotowy opis dziatania
Uktad EXCM moze osiagnat 8 . Wy oP ! SHnikid |
.. . uktadu kinematycznego:
dowolne potozenie w przestrzeni . i ) Fi e N
. e Dzigki zsynchronizowaniu obu
roboczej. Obrotowy pasek zebaty Lo . ]
. silnikéw, ptyta montazowa osi ¥F i —> 4 v
napedzany zamocowanymi na . h
oo . ) Y moze by¢ przesuwana &
state silnikami przesuwa wézek WosiYi7 | . ¥
w dwoch wymiarach. P . DU -«
y e Wspétdziatanie dwéch silnikéw =) A M
zapewnia uzyskanie maksymal-
nego przyspieszenia
i predkosci
Obciazenie
nominalne dla
Maks. maks. dynamiki | Doktadnos¢
Typ osi L1 L2 Maks. skok przySpieszenie | Maks. predkos¢ | pracy powtarzalnoSci
Wielkos¢ systemu 05 XY (mm) (mm) roboczy (mm) (m/s?) (m/s) (kg) (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
Dodatkowe wymagania | Inne wymagania sg dostepne na zaméwienie

* Niekompatybilne z biblioteka Positioning Basic Lib

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.
Skonfiguruj swéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Manipulator kartezjafski YXCR dla ruchu w tréjwymiarowej przestrzeni roboczej stanowi idealne rozwigzanie
dla bardzo dtugich skokdéw do 3 000 mm w osi X, nawet przy bardzo wysokich obcigzeniach. Potgczenie kilku
modutéw napedowych moze zostac wykorzystane wszedzie, dla lekkich badz ciezkich elementéw roboczych
badZ duzych obcigzef. Manipulator tréjwymiarowy jest idealnie dostosowany do wymagah wiekszo5ci

zastosowan.

32

Manipulator tréjwymiarowy YXCR
oparty na standardowych modutach.
W tym przyktadzie: X: EGC-120,

Y: EGC-120, Z: EGC-80

Dodatkowe wymagania sa dostepne
na zaméwienie np. wersja do duzych
obcigzen

Zastosowania:

® Do dowolnego ruchu w przestrzeni roboczej 3D

e Mozliwo5¢ wykorzystania do manipulowania lekkimi i ciezkimi
elementami roboczymi badZ duzym obcigzeniem

e W przypadku bardzo wysokich wymagah w zakresie doktadnosci
i/lub bardzo ciezkich elementach roboczych, nawet przy dtugich
skokach

Wtasciwosci i korzysci:

e Niezawodny i precyzyjny dzieki wysokiej sztywno5ci mechanicznej
i wytrzymatej konstrukgji

® Mozliwo5¢ swobodnego taczenia elementéw pneumatycznych
i elektrycznych

e Maksymalna precyzja i duza obcigzalno5¢, nawet przy bardzo
dtugich skokach

e 7 odpowiednim pakietem napedéw serwo oraz silnikiem Festo
i prowadnicg kabli



Wielkos¢ Typ osi Typ osi Typ osi Maks. skok Maks. Pozycja
systemu 05 X osY 0sZ roboczy [mm] obciazenia | montazu
YXCR-1 e EGC-50-TB-KF ® EGC-50-TB-KF ® EGSL-35 X: 1900 Zalezne od | Poziomo
(standard) ® DGSL-6 Y: 1900 wybranej
Z:50 dynamiki
Dodatkowe o EGC-50/70/80-TB-KF o EGC-50/70-TB/BS-KF * EGSL-35 X: 5000 pracy
wymagania ® ELGA-70-TB-RF ® ELGA-70-TB/BS-KF/RF * DGSL-6/8/10 Y: 1000
e DGCI-18-KF e DFM-12 Z: 80
® DGC-12/18-KF
YXCR-2 ® EGC-80-TB-KF ® EGC-80-TB-KF ® EGSL-45/ 55 X: 3000
(standard) ® EGC-HD-125-TB * DGEA-18 Y: 2000
® EGC-70-BS-KF Z: 800
® DGSL-12 /16
Dodatkowe ® EGC-80-TB-KF * EGC-80-TB/BS-KF ® EGSL-45/55 X: 8500
wymagania ® ELGA-70/80-TB-KF/ RF ® ELGA-70/80-TB/BS-KF/RF * DGEA-18 Y: 1500
® EGC-HD-125-TB/BS-KF ® DNC(E/I)-32 z FENG Z: 1000
® DGC(I)-25/40-KF e EGC-70-BS-KF
® DGSL-12/16
* DFM-16/20
YXCR-3 * EGC-120-TB-KF * EGC-120-TB-KF * EGSL-75 X: 3000
(standard) ® EGC-HD-160-TB ® DGEA-25/40 Y: 2000
® EGC-80-BS-KF Z: 800
e DGSL-20/25
Dodatkowe ® EGC-80-/120-TB-KF ® EGC-120-TB/BS-KF ® EGSL-75 X: 8500
wymagania ® ELGA-80/120-TB-KF/RF * ELGA-80/120-TB/BS-KF/RF * DGEA-25 Y: 2000
® EGC-HD-160-TB/BS-KF ® DNC(E/1)-32/40 z FENG Z: 1000
® DGC(I)-40/63-KF ® EGC-70/80-BS-KF
® DGC-40-KF e 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
(standard) e EGC-HD-220-TB-KF e EGC-120-BS-KF Y: 2000
Z: 800
Dodatkowe ® EGC-185-TB-KF ® EGC-120/185-TB/BS-KF ® DGEA-40 X: 8500
wymagania ® ELGA-120-150-TB-KF/RF | ® ELGA-120-TB/BS-KF/RF ® DNC(E/I)-63 z FENG Y: 2000
® EGC-HD-220-TB/BS-KF ® EGC-120/185-BS-KF Z: 1000
* DGC(I)-63-KF ® ELGA-120/150-BS-KF
* DFM-50
Dodatkowe ® ELGR Y: 8500
wymagania ® ELCC Y: 2000
Duze Z:2500
obciazenia
Dodatkowe * ELGC-TB-KF-45/60/80 | ® ELGC-BS-KF-32 * ELGC-BS-KF-25/32/45 X: 2000
wymagania ® ELGC-BS/TB-KF-45/60 Y: 1500
ELGC Z:150

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.
Skonfiguruj swéj system przy pomocy Handling Guide Online:
- www.festo.com/handling-guide
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Niezwykle kompaktowy system 3D doskonale przenosi duze sity i momenty obrotowe. Zapewnia ptynng
charakterystyke dziatania oraz duzg precyzje pozycjonowania. Naped elektryczny EGSC z prowadzeniem
na tozyskach kulkowych oraz pneumatyczng jednostke mini DGSL mozna potgczy¢ z kompaktowym
manipulatorem EXCM-30.

Dzieki rownolegtemu napedowi kinematycznemu z paskiem zebatym i dwém zamocowanym na state silnikom
serwo, manipulator YXMR wymaga minimalnej przestrzeni zabudowy i zapewnia maksymalng funkcjonalnos¢
przy niewielkiej przemieszczanej masie. Silniki skokowe z enkoderami optycznymi umozliwiajg sterowaniem
potozeniem w petli zamknietej. Kompaktowy manipulator trojwymiarowy YXMR jest doskonatym rozwigzaniem
dla niezawodnego pozycjonowania duzych obcigzef w bardzo matej przestrzeni robocze;.

Zastosowania:

¢ Dla kompaktowych zespotéw montazowych przy montazu matych
czesci

¢ Dla bardzo matych przestrzeni roboczych

Wtasciwosci i korzysci:

e Ptaska i kompaktowa konstrukcja dla optymalnego wykorzystania
przestrzeni

¢ Wysokie obcigzenia

e Festo plug & work wraz z wstepna parametryzacja

e Konfigurowalna dtugo5sc i szerokosc

Manipulator tréjwymiarowy YXMR:
XY: EXCM-30, Z: EGSC-32

Wielkos¢ Typ osi Typ osi Maks. skok roboczy Maks. przyspieszenie Maks. predkos¢
systemu 0s XY 0sZ (mm) (m/s2) (m/s)
YXMF-1* EXCM-30 EGSC-25/32 X:90...700 20 1
DGSL-8/10/12 Y: 110...510
Z: 150
YXMF-2* EXCM-40 EGSL-45 X:200...2000 5 1
DGSL-16 Y: 200...1000
Z:200
Dodatkowe Inne wymagania sa dostepne na zamdwienie
wymagania

* Niekompatybilne z biblioteka Positioning Basic Lib

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.

Skonfiguruj swéj system przy pomocy Handling Guide Online:

- www.festo.com/handling-guide
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Manipulator tr6jwymiarowy YXCR oparty na bazie manipulatora EXCH jest bardzo dynamiczny, osiggajac do
100 cykli na minute. Optymalnie wykorzystuje przestrzef roboczg dzieki réwnolegtemu napedowi
kinematycznemu: manipulator YXMR jest bardzo kompaktowy i ptaski ze skalowalng przestrzenig robocza

wosiXiY.

Dodatkowy ruch w osi Z jest dostepny jako opcja z wykorzystaniem ptyty montazowej osi Y. Ptyta montazowa
osi Y obstuguje 05 Z lub podnoszacy modut obrotowy w celu zapewnienia swobodnych ruchéw w przestrzeni
tréjwymiarowej. Przejrzysta konstrukcja zapewnia lepszg widocznos¢ elementéw systemu, a mniejsza
przemieszczana masa zapewnia 30% wiekszg wydajnosc.

Manipulator tréjwymiarowy YXMR:

XY: EXCH, Z: EGSS-45

Zastosowania:

¢ Dla optymalnej dynamiki pracy z wydajno3cia do 100 cykli
na minute w prostokatnej przestrzeni zabudowy

¢ |dealne rozwigzanie w przypadku stanowisk montazowych lub
testowych, zapewniajace doskonatg widocznos¢ elementéw
systemu

e Montaz, pakowanie i sortowanie

Wtasciwosci i korzysci:

e Optymalna dynamika pracy z wydajnoscia do 100 cykli na minute
w prostokatnej przestrzeni zabudowy

¢ Doskonata widocznos¢ elementéw systemu

® 30% wieksza wydajno5¢ dzigki mniejszej przemieszczanej masie
osiY

e Uniwersalno5¢: interfejs montazowy osi Y umozliwia montaz napedu
obrotowego lub chwytaka w celu realizacji operacji obracania
i chwytania

e Nisko potozony Srodek ciezkosci: mniejsze momenty skrecajace,
wieksza doktadnos¢ pozycjonowania i ograniczone wymagania
dotyczace ramy

e Zintegrowany system prowadnic kabli zapewnia prosta i bezpieczna
instalacje, takze w przypadku wprowadzania modyfikacji lub
rozszerzefi

Wielkos¢ Typ osi Typ osi Maks. skok roboczy Maks. przyspieszenie Maks. predkos¢
systemu 0§ XY 05Z (mm) (m/s2) (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
Dodatkowe Inne wymagania sa dostepne na zamdwienie
wymagania

Konfiguracja sprzetowa zalezy od wybranej konfiguracji.

Skonfiguruj swéj system przy pomocy Handling Guide Online:

- www.festo.com/handling-guide
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Wkrecanie, dozowanie, testowanie, lutowanie, chwytanie, otwieranie i zamykanie pojemnikéw i inne zadania:
kompaktowy system manipulacyjny YXMx jest podstawg dla wielu rozwigzafh matych zespotéw montazowych.
System obejmuje kinematyke, sterownik i oprogramowanie co obniza koszty i skraca czas wprowadzania na

rynek — od projektowania do programowania i uruchomienia.

1. Technika sterowania

Sterownik

® Kompaktowos¢

e Wydajnos¢

e Architektura dwurdzeniowa

e Funkcja SoftMotion dla
zastosowan z trajektorig
ruchu 3D

® Funkcja przetwarzania
obrazu

® Bezproblemowa integracja
dzieki licznym interfejsom

PLC

Ruch

Dodaj element roboczy - i gotowe!

Wkrecanie Chwytanie
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Klejenie

2. Skalowalny sprzet

Uktad manipulacyjny

® Oparty na EXCM-30

e Kompaktowy i ptaski

® Do bardzo matych przestrzeni
zabudowy

e Skalowalne dtugosci skokéw
- X:90...700 mm
- Y:110..510 mm

e Silniki skokowe z enkoderem,
sterownik silnikow

e Clean Look

Wizja

Monitorowanie

stanu

Lutowanie

Opcja:

e Zdalna kamera USB

e 0§ Z: precyzyjny naped ze
Srubg o skoku 75 mm lub
125 mm

Osprzet Festo:

® Zestaw nastawczy

¢ Prowadnica kabli 3D

e Uniwersalny adapter
kotnierzowy

Dozowanie

3. Oprogramowanie

Biblioteka Festo Positioning
Desktop Library

Sterowanie ruchem do
kinematyki

Opcja: Biblioteka Festo
monitorowania stanu
Monitorowanie parametréw

pracy



Biblioteka Festo Positioning Desktop Library

Najwazniejsze cechy: programator krokowy

Procesy sa generowane automatycznie w tle przy uzyciu
graficznego interfejsu uzytkownika programatora krokowego.
Dzigki temu programowanie zastosowania jest proste, szybkie
i catkowicie intuicyjne — bez potrzeby posiadania umiejetnosci
programowania.

Wartos$¢ dodana na Zzyczenie: Biblioteka Festo monitorowania stanu

o .
World (]
Oprogramowanie dostepne w

Festo App World
-> www.festo.com/appworld

Pewny, szybki i prosty sposdb na osiagniecie celu dzieki modutowi
oprogramowania do sterowania ruchem!

Oprogramowanie jest fabrycznie zainstalowane w sterowniku

i wykorzystuje biblioteke Festo Positioning Basic Library. Oprécz
podstawowych funkcji do uruchamiania i pozycjonowania systeméw
manipulacyjnych (szczegbtowe informacje sa na stronie 42),
oprogramowanie zapewnia rowniez nastepujace dodatkowe funkcje:

e Funkcja Plug-and-Play do automatycznego wykrywania i konfiguracji
silnikow

e Zdefiniowany interfejs do komunikacji z systemem hosta przez
TCP/IP

® Przetwarzanie sekwencji

Przejrzyste wymagania utrzymania ruchu, zuzycia energii i procesu
produkcyjnego w jednym pakiecie oprogramowania!

Obecnie od wszystkich systeméw urzadzef i maszyn oczekuje sie, ze
zapewnig maksymalng dostepnos¢ i niezawodnos¢. Dodatkowy modut
oprogramowania monitorowania stanu kontroluje parametry pracy

i biezgce wartosci systemu YXMx, np. charakterystyke ruchowa,
ciSnienie zasilania, zuzycie powietrza i energii oraz wiele innych.
Dzigki temu, moze by¢ pomocne w profesjonalnym planowaniu prac
konserwacyjnych przy jednoczesnym ograniczeniu ich kosztéw.
Umozliwia ponadto analize procesu produkcji i oferuje kompleksowe
monitorowanie energii. Oprogramowanie jest zgodne z norma VDMA
24582. Zawiera podstawowy modut wizualizacji do przegladania
statusu komunikatéw za pomoca przegladarki internetowe;j.
Korzystajac z otwartych interfejséw mozna wyswietla¢ dane
wykorzystywanych systeméw, np. faczac sie z chmura poprzez

OPC UA.

® Prosta integracja z systemami wyzszego poziomu
e Intuicyjny interfejs uzytkownika

e Dostosowanie paneli do potrzeb klienta na zyczenie
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Te kompaktowe i ekonomiczne manipulatory pick & place, dzieki bardzo krétkim cyklom, sg idealnym
rozwigzaniem do automatycznego podawania i usuwania drobnych elementéw w bardzo ograniczonej
przestrzeni. Jest to mozliwe dzieki sekwencyjnemu ruchowi liniowemu i wahadtowemu petnego cyklu

pick & place.

Manipulatory pick & place HSP/HSW

Manipulator HSP

Dane techniczne, wersje i opcje
mozna znalez¢ w katalogu Festo

online.

Pneumatyczny
manipulator

Manipulator do
dowolnie
konfigurowalnych
napedéw

Rozwigzania pick & place z jednostkami DGSL oraz EGSL
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® Wysoki poziom sztywnosci
mechanicznej, wytrzymata
konstrukcja

* Mozliwos¢ swobodnego
taczenia elementéw
pneumatycznych
i elektrycznych

e Jako rozwigzanie elektryczne —
swobodne pozycjonowanie

Zakres pracy

e Obcigzenie do 6 kg

e Zakresy skoku do 400 mm

e Do zastosowaf, w ktérych
modut chwytaka musi by¢
wycofywany z obszaru
roboczego

Manipulatory HSW

Dane techniczne, wersje i opcje
mozna znalez¢ w katalogu Festo

online.

Wersje pick & place

(patrz przyktad)

Pneumatyczny
manipulator

Manipulator do
dowolnie
konfigurowalnych
napedéw

Elektr./pneumat. jednostka pick &
place DGSL/EGSL

Elektryczna jednostka pick & place
EGSL/EGSL



Manipulator z dedykowanymi ptytami do chwytania
podcisnieniowego

System podwojnych
manipulatoréw

3m

8m

Gtowne komponenty:

e Chwytanie: ESS-20-CN, VN-10

e Wykrywanie elementu
roboczego: ADN-20

e 05 Z: DGEA-40

e 03Y: EGC-120-TB

Gtowne komponenty:
e 05 Z: EHMH-80-RP
e O3Y: EGC-120-TB

Dane techniczne:

e Zmiana potozenia cienkich
elementéw/materiatow takich
jak arkusze tektury, tworzywa
sztuczne, arkusze blach itp.

e Wykrywanie sktadowania za
pomoca prostych czujnikéw

¢ Niezawodne sktadowanie
dzieki rozbudowanym testom
chwytakéw przed
rozpoczeciem projektu

Dane techniczne:

e Obcigzenie elementem
roboczym: 30 kg/05 Z

e Rama stalowa: dtugosc
8 metrdw, wysokos¢ 3 metry

e Specjalne wymagania np.
gtowica zaciskowa, centralne
smarowanie

e Odpowiedni interfejs do
systemu chwytakowego klienta
i mocowania silnika
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Kompleksowe rozwigzania do sterowania ruchem Festo oferujg wiele rozwigzaf dla zadafh automatyzacji
przemystowej. Wspierane przez innowacyjne oprogramowanie do projektowania i konfiguracji.

Modut Kompaktowy Sterownik Terminal CPX Sterownik modutowy
sterownik zintegrowany
Sterownik CECC-D | CODESYS CODESYS Sterownik ruchu | Sterownik Sterownik ruchu
CECC-LK sterownik sterownik CPX-CEC-M1 modutowy CPX-E-CEC-M1

w CDPX CPX-CEC-C1 CPX-E-CEC-C1

Funkconalnos¢ - - - - - -

ptp = point-to-point | Pojedyncza 0% Pojedyncza 05 C1: pojedyncza 0% M1: interpolacja (3D) | Pojedyncza 03 Interpolacja (3D)
(ptp, asynchroniczna) | (ptp, asynchroniczna) (ptp, asynchroniczna)
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Sterownik CPX-E zostat zaprojektowany jako centralny system sterowania dla techniki manipulacji
z EtherCat® Master o stopniu ochrony IP20.

Wydajne sterowanie:

Oprdcz wszechstronnych funkcji PLC i zastosowah wieloosiowych
z interpolacja, system CPX-E mozna w prosty sposéb zintegrowac
z istniejacym systemem nadrzednego sterowania przy uzyciu
interfejsu EtherCAT®, PROFINET lub interfejsu EtherNet/IP. Funkcje
klienta i serwera OPC UA umozliwiajg prosta integracje i wspot-
dziatanie w srodowiskach Przemystu 4.0 z chmurg i cyfryzacja.

Kompletne rozwiazanie dla wielu zastosowaii:

System CPX-E jest zintegrowanym rozwigzaniem, ktére oferuje funkcje
oprogramowania dostosowane do wielu produktéw i pakietéw
rozwigzah systemowych Festo, na przyktad:

e Manipulacja czesciami

® Systemy montazowe

e Paletyzacja

® Klejenie i dozowanie

System CPX-E mozne by¢ réwniez wykorzystywany do petnej
automatyzacji uniwersalnych zadan, np. maszyn pakujacych (owijarki
przeptywowe), systemow paletyzacji, systemy lutowania
selektywnego lub jednostek manipulatoréw.

Wtasciwosci i korzysci:

e Master EtherCAT® oraz interfejs typu slave PROFINET i EtherNet/IP

e Standardowy interfejs do programowania CODESYS V3 jako SP10

e Zintegrowane funkcje ruchu np. SoftMotion

e Opcjonalny wyswietlacz

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

¢ Jednolite zarzadzanie danymi za pomocg oprogramowania Festo
Automation Suite
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Oprogramowanie Festo Automation Suite zapewnia parametryzacje, programowanie i obstuge komponentéw
Festo w ramach jednego programu. Umozliwia uruchomianie catego pakietu napedu, od uktadu
mechanicznego do sterownika. Idealne rozwigzanie dla prostej, wydajnej i bezproblemowej automatyzacji

przemystowe;.

Jednolity interfejs uzytkownika

Programowanie sterownika z CODESYS w CPX-E plug-in

Pobierz bezptatnie:
- www.festo.com/AutomationSuite
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Oprogramowanie zawiera podstawowe funkcje wszystkich
komponentéw Festo. Bezposrednio w programie mozna zainstalowac
wtyczki lub dodatki, dzieki ktérym mozna dostosowac
oprogramowanie do indywidualnych potrzeb. Przy pomocy
oprogramowania mozna wygodnie pobrac informacje o urzadzeniu,
instrukcje obstugi i opisy zastosowah bez koniecznosci
kazdorazowego uruchamiania przegladarki internetowej.

Wtasciwosci i korzysci:

e Kreator uruchomienia: do uruchomienia systemu napedu
z CMMT-AS wystarczy tylko piec krokdw

e Dwa klikniecia zamiast stu: znacznie uproszczona integracja napedu
serwo CMMT-AS z programem sterujgcym z CPX-E

® Mozliwos¢ konfiguracji za pomoca wtyczek urzadzef i dodatkowego
oprogramowania

e Wbudowane programowanie sterownika z CODESYS

e Dostep do informacji o urzadzeniu i instrukcji obstugi bezposrednio
Z poziomu oprogramowania



Biblioteka Festo Positioning Basic Library zapewnia podstawowe funkcje, ktére utatwiajg i przyspieszajg
uruchomianie i pozycjonowanie systeméw manipulacyjnych Festo. Systemy manipulacyjne mozna szybko
zaprogramowac i uruchomic, dzieki bibliotekom funkcji CODESYS i dopasowanemu prostemu projektowi
z wizualizacja sieci. Biblioteke Positioning Basic Library mozna bezptatnie pobrac z Festo App World.

Funkcje

e Konfiguracja systemu

® Ruch referencyjny

e Przesuw reczny/praca skokowa

e Ruchy punkt do punktu

e Wykonywanie programéw CNC generowanych w CODESYS

¢ Wykonywanie programéw CNC jako G-code z plikéw tekstowych
e System powiadamiania

Ruchy interpolowane z bibliotekg Festo Positioning Basic Library

Sterowniki dla biblioteki Festo Positioning Basic Library

App
World ’Eﬂ

Oprogramowanie dostepne w
Festo App World
CECC-X CPX-E-CEC-M1-PN CPX-CEC-M1-V3 > www.festo.com/appworld
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Powigzanie produktéw na wejsciu i wyjsciu za pomocg systemow wizyjnych. Przemystowe systemy wizyjne
monitorujg procesy np. poprzez skanowanie kodoéw badz sprawdzanie potozenia i jako5ci w systemach

manipulacyjnych.

Inteligentna kamera SBRD

Uruchom swéj system wizyjny:
Camera Configuration Studio dla SBRD
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Zastosowania o wysokich wymaganiach

System wizyjny z kamerami wysokiej rozdzielczo5ci, specjalnie
zaprojektowany sterownik systemu wizyjnego z interfejsem PROFINET
oraz wydajne oprogramowanie do przetwarzania obrazu otwieraja
nowe mozliwo5ci w automatyzacji i robotyce — na wysokim poziomie
wydajnosci, jakiego mozna oczekiwac od Festo. Lekkie i bardzo
kompaktowe kamery USB SBPB zapewniajg obraz monochromatyczny
lub kolorowy o rozdzielczo3ci do 5 megapikseli.

Zadania z zastosowaniem wielu
kamer

Dwa interfejsy kamery
umozliwiaja kontrole z kilku
perspektyw lub z duzym polem
widzenia.

Elastyczna obstuga w potaczeniu z r6znymi opcjami testowania:
oprogramowanie do przetwarzania obrazu Camera Configuration
Studio dla inteligentnej kamery SBRD zapewnia szybkie i niezawodne
dziatanie kamery. Oprogramowanie umozliwia konfigurowanie
programéw testowych, definiowanie, rejestrowanie oraz
dostosowanie wszystkich proceséw od zapisu obrazu do parametréw
wejsciowych i wyjsciowych — a takze symulacje na komputerze przed
uruchomieniem.

Funkcje i programy testowe

® ROI (zwrot z inwestycji) ¢ Narzedzie wigzki
e Wyszukiwanie okregéw e Kontrola jasnosci
i krawedzi e Kontrola koloru
e Wyszukiwanie skupisk e Przetwarzanie wsp6trzednych
e Dopasowanie wzorcow e Czytnik kodéw Data Matrix
e Prosty pomiar e Czytnik kodéw kreskowych
® Wiele pomiaréw ® Rozpoznawanie tekstu (OCR)



Czujniki wizyjne SBSx

Checkbox Compact CHB-C-N

Proste zastosowania

Szybkie i ekonomiczne dla

prostych zastosowan kamery —

nawet bez specjalistycznej

wiedzy. Czujniki wizyjne sa

dostepne jako:

e Czujniki obiektéw do prostych
zadan kontroli jakosci

e Czytniki kodéw 1D/2D

e Czujniki koloru do wydajnego
wykrywania obiektéw oraz
koloréw

e Czujniki uniwersalne tgczace
funkcje czytnikdéw kodow
i czujnikéw obiektow

Optymalna kontrola detali przy
szybkim ich przemieszczaniu sie
Do bezdotykowego sprawdzenia
potozenia i jakosci matych
elementdw np. wkretéw, sprezyn,
Srub podczas transportowania na
przenosniku tasmowym.

Przyktadowe zastosowanie:
skanowanie kodéw 2D
Czytnik kodéw skanuje kod
DataMatrix, a takze moze
sprawdzic jego jako5¢ wg

ISO 15415 lub AIM DPM 2006.

Przyktadowe zastosowanie:
kontrola potozenia i jakoSci
wewnetrznych biegunéw
System wizyjny CHB-C sprawdza
wewnetrzne bieguny i kontroluje
caty proces podawania.
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Szafka sterujaca dostosowana do Twojego systemu manipulacyjnego dla prostych zadah sterowania,
zastosowan pick & place lub ztozonych systeméw sterowania do skoordynowanych, dynamicznych

i precyzyjnych sekwencji ruchu z maksymalnie 6 osiami. Szafki sterujgce Festo dla systeméw sterowania
zapewniajg ochrone elementéw sterowania systeméw jedno i wieloosiowych.

Zaprojektowane i skonstruowane specjalnie dla Twojego zastosowania przy wykorzystaniu najnowszych
produktéw i technologii. Oczywiscie przy uwzglednieniu specyficznych wymogow danej branzy, np. przepiséw
dotyczacych higieny. W razie takiej potrzeby dostepne sg koncepcje bezpieczefstwa zgodne z dyrektywg
maszynowa WE, np. bezpieczne zatrzymanie SS1 wg EN 60204-1 w trybie automatycznym z poziomem
zapewnienia bezpieczefistwa d, kategoria 3.

Wykorzystaj wieloletnie doSwiadczenie oraz wiedze naszych specjalistow i przeslij nam opis wymagah swojego
projektu. My zajmiemy sie reszta.

Zakres ustug:

¢ Indywidualne projektowanie dostosowane do Twojego systemu
manipulacyjnego

e Kompletny system gotowy do natychmiastowego uruchomienia —
Festo plug & work

e Dla maks. sze5ciu napedéw

e Wstepnie zaprogramowane projekty podstawowe w CODESYS

e Sterowanie trajektorig ruchu w 3D, opcjonalnie dostepny jest
zintegrowany sterownik PLC

e Bezpieczne zatrzymanie SS1 w trybie automatycznym z PLd

e Prosta integracja z systemem hierarchii zabezpieczen klienta

e Dodatkowe, opcjonalne wejscia i wyjscia cyfrowe

e Stopiefi ochrony IP54

e Oszczedno5¢ przestrzeni zabudowy: precyzyjne dopasowanie do
ramy odpowiedniej kinematyki

e Kompletny system ma konstrukcje tatwg do obstugi i konserwacji
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System jednoosiowy

Bardzo dynamiczny manipulator YZ

Manipulator YZ

Bardzo dynamiczny manipulator XY

Manipulator XY

Kompaktowy manipulator XY

Szybka konfiguracja i integracja:

e Komponenty funkcyjne do
sterowania ruchem

e Moduty hosta dla prostej
integracji ze Srodowiskiem
sterowania

EtherCAT.

“HOPC UA
P[R[O]JF[ I
BJjU[S

Manipulator XYZ

Kompaktowy manipulator XYZ
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Festo oferuje sprawdzone ramy, ktére gwarantujg niezawodne dziatanie Twojego systemu manipulacyjnego.
Zaprojektowane do zastosowania w kazdym system kinematycznym i aplikacji, wersja ze stali lub aluminium.

Standardowe ramy stalowe

Ramy (LP-ST) dla manipulatoréw
liniowych do 6 m dtugoscii 2,5 m

wysokosci
B
Przyspawany uchwyt do przeno-
» szenia, uchwyty oczkowe jako

opcja
Interfejs z systemem
manipulacyjnym, regulacja
na systemie
manipulacyjnym

B
Ramy (RP-ST) dla manipulatoréw

Montaz na podtodze na tréjwymiarowych do 2 m szerokoéci, Wzmocnione wspornikiem dla
nézkach poziomujacych 5 m dtugoéci i 2,5 m wysoko&ci optymalnego roztozenia sit

Standardowe ramy aluminiowe

Ramy (LP-AT) dla manipulatorow
liniowych do 6 m dtugoscii2 m

wysokosci
=
Bezposrednie taczenie bez
dodatkowego katownika
mocujacego Typow:3 elem.enty lqc%qce: .
taczenie krzyzowe/gtdwny profil
u
B
Montaz na podtodze na nézkach
poziomujgcych
Proste taczenie krzyzowe Ramy (RP-ST) dla manipulatoréw
z materiatem profilu tréjwymiarowych do 2 m szerokosci,

3 m dtugosdcii 1,5 m wysokosci
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Szukasz indywidualnego rozwigzania ze sterowaniem potozeniem, ktére jest precyzyjne, delikatne

i jednoczeSnie mocne? Moze warto skorzystac z serwopneumatyki Festo? Niezwykle uniwersalny i modutowy
system napedu dla serwopneumatyki jest szczegdlnie przydatny w przypadku duzej przemieszczanej masy

i niewielkich przestrzeni zabudowy. Za pomocg systemu serwopneumatycznego mozna kontrolowac ustawianie
sitownika pneumatycznego w potozeniu docelowym lub kontrolowaé wartos¢ docelowej sity.

Modut pozycjonowania
serwopneumatycznego CPX-CMAX-C1-1
i elektroniczny sterownik potozef
CPX-MPA koficowych Soft Stop CPX-CMPX-C-1-H1,
moduty terminala elektrycznego CPX

Mozliwos¢ implementacji szeregu
CMAX funkcji dzieki podwéjnej ptycie
— przytaczeniowej VABP. Powinno to
\ zawsze byc czescig kazdego
VABP projektowanego rozwigzania
VPWP bezpieczehstwa.
CMPX
( DNCI
CASM DDPC
Proporcjonalny zawér sterujacy VPWP \
ze zintegrowanym cyfrowym DGClI
interfejsem szeregowym dla
CPX-CMAX oraz CPX-CPMX DDLI
DSMI

Zastosowania:

e W przypadku duzych przemieszczanych mas oraz niewielkich
przestrzeni zabudowy

e Delikatne i ptynne ruchy zapewniajgce doktadne przetwarzanie
elementéw roboczych

Wtasciwosci i korzysci:

e Ekonomiczne rozwiazanie zwtaszcza w przypadku przemieszczanych
mas od 5 kg

e Wysoka dynamika pracy

e Sterowanie potozeniem i sita
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Zapewniamy pomoc w catym cyklu zycia systemu manipulacyjnego, od etapu projektowania i obstugi po
modernizacje. Obstuga wykonywana jest przez wykwalifikowanych i profesjonalnych pracownikéw. Gwarantuje
to niezawodno5¢€ procesu planowania i zapewnia wtgczenie systemu manipulacyjnego w proces produkcyjny
w bardzo krétkim czasie. Odcigza rowniez personel klienta.

Korzysci dla Ciebie: mniejszy naktad pracy, wieksza niezawodnosé, krétszy czas wprowadzania na rynek!
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Kreatywne, zorientowane na klienta projektowanie i sprawdzona
koncepcja!

Zapewniamy Ci pomoc w planowaniu, opracowaniu koncepcji,
projektowaniu i symulacji Twojego rozwigzania udostepniajac kilka
narzedzi inzynierskich online, np. Handling Guide Online. Dzieki tym
narzedziom szybko i tatwo dobierzesz odpowiednie rozwiazanie.
Wszystkie komponenty zostang odpowiednio dobrane i beda zgodne
z odpowiednimi normami i wytycznymi. Dane CAD mozna wykorzystac
bezposrednio w swoich projektach. Lub skorzystac z ustug
projektowania wykonywanych przez naszych specjalistéw i inzynieréw
projektu.

Ekonomiczne, szybkie i sprawne zamawianie oraz dostawa!
Pneumatyczne czy elektryczne? Festo oferuje ponad

33 000 produktoéw elektrycznych i pneumatycznych z jednego Zrodta.
Dzigki temu masz jedno zaméwienie, jedng fakture i jedng osobe
kontaktowa, co pozwala zaoszczedzic czas i obnizy¢ koszty
zamawiania. Zamawianie w sklepie Online Shop jest jeszcze
tatwiejsze: dostepnos¢ 24 godziny na dobe, 7 dni w tygodniu,
aktualne ceny i czas dostawy oraz Sledzenie zamdéwieh.



Ustugi zwigzane
z uruchamianiem systeméw
manipulacyjnych

¢ Dla niezawodno5ci dziatania:

sprawdzenie okablowania,
przytaczy, trajektorii ruchu
i prowadnic kabli

¢ Dla optymalnej trasy
ruchu: konfiguracja
i parametryzacja osi

¢ Dla maksymalnej wydajno5ci:

optymalizacja parametréw
sterowania i ruchu
referencyjnego

e Dla przetestowania

bezpieczefistwa: uruchomienie
napedu w trybie testowym

¢ Dla zapewnia bezpieczefistwo
pracy: szkolenie operatoréw
maszyn np. w zakresie
diagnostyki usterek
i rozwigzywania probleméw czy
zmiany warto5Sci potozenia

Ustuga uruchomienia jest
dostepna dla systeméw
jednoosiowych do tréjosiowych
oraz dla system6w osi

z modutem bezpieczefstwa

w ,,Pakiecie bezpieczefstwa”.

Oszczednos¢ czasu, prosta instalacja i uruchomienie!

Skorzystaj z naszych pomocnych narzedzi programowych i opiséw
zastosowan, aby szybko i w prosty sposéb zaprojektowac system
manipulacyjny gotowy do zainstalowania. Nasi lokalni specjalisci
serwisu zapewniajg optymalna integracje z catym systemem.

Proste filmy instruktazowe

Na naszym kanale YouTube ,,Festo Service” dostepne sg praktyczne

i intuicyjne informacje na popularne tematy np. naprawy, konfiguracja,
uruchamianie i modernizacja.

-> www.youtube.com/FestoService

Programowanie zastosowai

e Dostosowanie parametrow
komponentéw systemu

® Projektowanie sekwencji
programéw w sterowniku

® Projektowanie wizualizacji

¢ Integracja dodatkowych
komponentéw

e Podtgczenie do sterownika
nadrzednego

Szkolenia na poziomie

podstawowym

i zaawansowanym

e Podstawy automatyzacji
system6éw manipulacyjnych

e Rozwigzanie sterowania
ruchem

e Serwis i utrzymanie ruchu
poszczegblnych systemow
manipulacyjnych

Korzysci dla Ciebie:
maksymalna produktywnos¢
systemu!

Niezawodne dziatanie i mozliwos¢ modernizacji!

Aby zagwarantowa¢ maksymalng dostepnos¢ systemu i zywotnos¢,
proponujemy skorzystanie z naszych ustug utrzymania ruchu. Szybka
dostepnos¢ czeSci zamiennych, nasz serwis oraz wykwalifikowani
serwisanci gwarantuje szybka pomoc na miejscu w sytuacjach
awaryjnych i skraca do minimum czas przestojow. Skorzystaj

z oferowanej przez nas optymalizacji urzadzeh i ustug oszczedzania
energii, aby zwiekszyt efektywnos¢ energetyczng i ogblng
efektywnos¢ systemu oraz maksymalnie wykorzystac swoje

inwestycje.
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