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:Desea disfrutar de una conectividad libre y constante?

:Busca conceptos sostenibles y compatibles?

Nosotros conectamos el presente con el futuro.

—> WE ARE THE ENGINEERS

OF PRODUCTIVITY.
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Confie en un socio que marca tendencias tecnolégicas desde hace décadas. En sistemas neumaticos o en
automatizacion eléctrica. Y le espera nada menos que una oferta de soluciones universal que abarca desde
la mecanica hasta los paquetes de soluciones y subsistemas de Motion Control integrales, ademas de las

modernas soluciones de nube para la industria.

Conectividad mecanica

El extenso programa de ejes
lineales y modulos de giro
mecanicos le ofrece una variedad
casi inagotable para la automa-
tizacion de movimientos: a la

Festo ofrece una variedad exclu-
siva de soluciones para lograr la
automatizacién continua de las
magquinas e instalaciones. Le
ayudamos a conectar entre si sus
médulos de automatizacion para
que se combinen siempre a la
perfeccion de forma mecanica,
eléctrica e inteligente.

medida de su estandar interno
y, como es natural, de nuestros
servomotores.
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Conectividad eléctrica

Nuestro programa con servo-
motores y reguladores de servo-
accionamiento constituye la
unién ideal entre su mecanica

y su tecnologia de control; siem-
pre adaptado de forma 6ptima

y facilmente configurable gracias
a nuestro software de ingenieria.

Controles, software y sistemas de

38 Controles multieje
42 Seguridad funcional

46 Sistemas de manipulacion

Conectividad inteligente

El control descentralizado de
moédulos de proceso individua-
les, la comunicacién libre y ver-
satil con otros socios de control
y las soluciones Motion Control
integrales de Festo permiten un
gran nimero de soluciones para
tareas de automatizacién indus-
triales. Respaldado por software
innovador para ingenieria 'y
configuracion.

Conectividad

universal




Construccion rapida y pleno control: plataforma de automatizacion de

Si busca soluciones, por ejem-
plo, celdas o subsistemas aut6-
nomos, o bien si necesita un
potente preprocesamiento, el
nuevo control maestro EtherCAT®
CPX-E-CEC de Festo le resultara
perfecto. Puede conectarlo

Maschine Control: Festo

CMMT-ST

EMMS-ST

como un subsistema en entornos
de automatizacion heterogéneos
0 mas grandes mediante proto-
colos basados en Ethernet

como Modbus®, PROFINET y
EtherNet/IP.

Nube de Festo
MyDashboards
MyProjects

EMMT-AS

CMMT-AS

Con la interfaz OPC-UA integrara
CPX-E-CEC-xx en entornos de
host de la Industria 4.0 y en con-
ceptos de nube. Asi integrara los
datos de los componentes de
Festo con paneles de Festo tanto

CPX-E-CEC

en Siemens MindSphere o en
Factory Talk del entorno de loT de
Rockwell.




Festo y EtherCAT®

Con este enfoque, puede imple-
mentar subsistemas y celdas
auténomos y conectarlos poste-
riormente en red o automatizar
por completo el potente prepro-
cesamiento de una solucién
mecatronica de Festo e integrarla
en el sistema host.

Festo
Automation
Suite

En un entorno EtherNet/IP, por
ejemplo de Rockwell, todos los
actuadores se pueden mover asi
interpolados.

vl
| sBSx/SBRD

Ademas, el subsistema le ofrece
todas las ventajas de la ingenie-
ria: desde un rapido disefio
mecatrénico hasta una progra-
macién sencillay clara dentro de
la plataforma de automatizacion
de Festo.
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Optimised and Simplified Motion Series (OMS/SMS)

Soluciones completas



Nivel de control

Nivel de mando

Siemens MindSphere
Rockwell FactoryTalk®
Festo MyDashboards

Regulador de
servoaccionamiento/
controlador

Nivel de campo

Soluciones

Sistema de control distr

PLC

Control CODESYS integrado
con OPC-UA CPX-CEC V3.0

CPX-10T

Control Motion Control
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Eje de accionamiento por husillo y por correa dentada

EGC-TB

EGC-TB-HD

ELGA-TB-KF/RF/G

EGC-BS-HD
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Ejes en voladizo
ELCC
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Sistemas de manipulacion
Sistemas de
un eje

Pérticos verticales de
dos ejes

dos ejes ‘

Pérticos horizontales de
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Porticos con tres ejes
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Control modular
CPX-E-CEC

Unidad de control
CECC
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Control integrado/
Unidad de indicacion y control
CDPX

Motor paso a paso
EMMS-ST
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Actuadores
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camara inteligente, sensor de vision, Checkbox

i

EtherNet/IP

—_
EtherCAT.

ETHERNET Ml B 1

POWERLINK
Sercos

the automation bus
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DeviceNet

CANopen

CCulink

@ IO-Link
HART .

Buscador de productos

PositioningDrives
Software de configura-
cién y calculo para
actuadores eléctricos

Herramientas de
ingenieria

Festo Design Tool 3D

PARTdata Manager
Con plug-ins CAD

FluidDraw P6

Banco de datos CAD
Macros EPLAN

Schematic Solution para
proyectos EPLAN

Festo Automation Suite

FHPP
Festo Handling and
Positioning Profile

FST 4
Festo Software Tool

FCT
Software de ingenieria
de Festo

CODESYS

con OPC-UA para
Industria 4.0, suminis-
trado por Festo

Paneles de instrumen-
tos en App World



Optimised Motion Series, el sis-
tema econdmico de rendimiento
optimizado. Incluye el sistema
mecénico con motor montado de
forma fija y el sistema de accio-
namiento (controlador del motor)

Sencillo

e Un cddigo del pedido para la
seleccion del producto y la
configuracién

e Combinacién éptima y fija
de actuador y motor

Cilindros eléctricos EPCO
Cilindros eléctricos con husillos
de bolas y vastagos antigiro para
un posicionamiento y movi-
miento sencillos, por ejemplo,

al apilar, detenery separar, o
para la conmutacion en lineas
de transferencia.

con la tecnologia de navegacion
web integrada y los cables de
conexién adecuados. Otra gran
ventaja: configuracion, pedido y
puesta en funcionamiento con
solo un cédigo de tipo.

Con rapidez

e Configuracién de movimiento y
posicién via Web-Config

e Puesta en funcionamiento y
mando rapidos y sencillos

Eje de accionamiento por correa
dentada ELGR

Eje de accionamiento por correa
dentada rentable para movimien-
tos sencillos con requisitos de
carga mecanica, dindmica y pre-
cision comparativamente bajos.

Versatil

e Libre eleccion: posiciones,
fuerza y velocidad

e Perfiles de movimiento de
libre definicién

Actuador giratorio ERMO
Solucién completa para movi-
mientos rotativos y giratorios
como la alineacién de piezas

y para aplicaciones sencillas
de platos divisores, como esta-
ciones de trabajo manuales
semiautomaticas.

Controladores de motor
CMMO-ST

Servocontrolador de bucle
cerrado regulado para motores
paso a paso con navegador web
integrado e interfaz 10-Link®,
Modbus®TCP o I/0.

Soluciones econémicas de
varios ejes para tareas de
manipulacion sencillas

Las soluciones multieje 2D en
el sistema Optimised Motion
Series se pueden montar

facilmente sin adaptadores.



Combina por primera vez la sen-
cillez de la neumatica con las
ventajas de la automatizacion
eléctrica: Simplified Motion
Series. Estos actuadores integra-
dos son la solucién perfecta para
los usuarios que buscan una
alternativa eléctrica para las
tareas mas simples de movi-
miento y posicionamiento linea-

Eje de accionamiento por husillo
ELGS-BS

les y rotativas, pero que sin
embargo desean prescindir de la,
en parte laboriosa, puesta en
funcionamiento de los sistemas
de accionamiento eléctricos cla-
sicos. El funcionamiento tiene
lugar de forma sencilla segtn el
principio plug and work sin nece-

sidad de ningtn tipo de software.

Para ello, las 1/0 digitales (DIO)

Mini carros EGSS

y el 10-Link® se integran auto-
maticamente en el sistema, un
producto que dispone de serie
de dos tipos de control.

Con su funcionalidad simplifi-
cada, estos actuadores son per-
fectos para movimientos senci-
llos entre dos posiciones finales
mecanicas, sin necesidad de

Eje de accionamiento por
correa dentada ELGS-TB

Eje de accionamiento por
correa dentada ELGE-TB

Para més informacién consulte las paginas 28 y 29

Médulo giratorio ERMS

@ IO-Link

prescindir de caracteristicas de
movimiento optimizadas, una
retraccién suavemente amorti-
guada o una funcién simplificada
de compresion y bloqueo. La
respuesta de posicion final se
encuentra igualmente ya inte-
grada, de forma que no es
necesario el empleo de sensores
externos adicionales.

Integracion de serie de dos posi-
bilidades de control en un pro-
ducto: 1/0 digitales e 10-Link®

Para la puesta en funciona-

miento, basta con ajustar todos

los parametros relevantes direc-

tamente en el actuador:

e Velocidad y fuerza

e Posicion final de referenciay
amortiguacion

e Arranque manual

Posibilidad de empleo de funcio-

nes ampliadas a través de

10-Link®:

e Ajuste de precision de los
parametros de movimiento

e Funciones de copia y backup
para la transmision de
parametros

e Funciones de lectura de los
parametros del proceso
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Los ejes de accionamiento por
husillo y correa dentada ELGC
brillan con su guia de rodamiento
de bolas, que esta protegida por
una cinta de recubrimiento de
acero inoxidable fija. Ambos
tienen en com(n su aspecto
limpio y su disefio optimizado

en cuanto a peso, asi como el
motor de montaje flexible.

Conexidn de vacio

e Estandar: conexion cerrada
para la hermeticidad del eje

e Opcional: posteriormente
se puede conectar el vacio si
es necesario

e Con conexién de vacio: mayor
proteccion del sistema gracias
a la reduccién de una emision
de particulas inferior

Cinta de recubrimiento de
acero inoxidable

e Para la proteccion de la guia
interior y la correa dentada

e En contacto permanente
mediante bandas magnéticas

® No se comba en caso de mon-
taje invertido

Los ejes de accionamiento por
husillo ELGC-BS poseen una
marcha precisa y silenciosa, con
montaje horizontal o vertical. Los
eje de accionamiento por correa
dentada ELGC-TB estan disefia-
dos para lograr grandes acelera-
ciones y velocidades, combina-
das con una buena rigidez y
absorcion de carga.

Guia de rodamiento de bolas

e Guia de rodamiento de bolas
integrada con una prolongada
vida (til

o Rail de guia firme y preciso
para absorber las fuerzas de
guia elevadas

El exclusivo y universal sistema
de montaje "one-size down" con
elementos de fijacion para el
montaje entre ejes permite el
montaje directo sin necesidad de
una placa adaptadora adicional.
Gracias a la interfaces adapta-
das, los ejes resultan perfectos
para los movimientos XY y los
movimientos Z verticales.

Montaje flexible del motor

e Posiciones de motor y con-
juntos de montaje de libre
eleccion, con posibilidad de
conversién posterior:

e Conjunto de sujecion axial:
posicién del motor 4 x 90°

e Conjunto paralelo: direccién de
montaje 3 x 90° y cada posi-
cién del motor girada 3 x 90°

Iman para deteccion de
posiciones

¢ Iman de posicionamiento en
ambos lados del carro

e De serie con los ejes de
accionamiento por correa
dentada y por husillo

e Para un registro de la posicion
sencillo y econémico junto
con el sensor de proximidad
SMT-8M



Sistema de montaje @nico

"one-size-down"

Los pérticos verticales de dos

ejes o porticos con tres ejes, las

soluciones pick & place o los
sistemas de voladizo en 3D se
pueden combinar facilmente y se
pueden montar sin tener conoci-
mientos ni herramientas especia-
les.

e Unién sin adaptadores de los
ejes y mini carros para formar
sistemas sistemas de manipu-
lacién compactos

e Combinacién del eje basico con
el siguiente eje de montaje
mas pequeiio sin placa adap-
tadora adicional mediante la
fijacion para perfil universal

Portico vertical de dos ejes
Movimientos verticales en 2D
para tareas de manipulacién
sencillas: rentables, compactos
y faciles de montar

Voladizo

Manipulacién sencilla en formato
compacto para movimientos en
3D sencillos: disefio de sistema
sin adaptador, rentable con
carrera Z larga

Deteccion de posiciones

econdémica

e Sensor de proximidad magne-
torresistente SMT-8M como
contacto normalmente abierto
o normalmente cerrado con
salida de conmutacién PNP

* Fijacion flexible, segura'y
rapida al perfil con el soporte
para sensor y facil de insertar
aras en el soporte desde arriba

e Puede complementarse poste-
riormente o posicionarse de
nuevo en cualquier momento

Mini carro EGSC-BS
- Véase la pagina 23

Voladizo

Manipulacién 3D sélida y de
espacio optimizado para cargas
mas elevadas: adaptador de
90°adicional para aumentar la
rigidez con cargas mas elevadas

Voladizo

Sistema 3D compacto y econ6-
mico con una carrera Y mas
larga: dlo de ejes paralelos que
incluye el eje de guia pasiva sin
accionamiento ELFC para aumen-
tar el par y mejorar el guiado.

Tipo ELGC-BS ELGC-TB
Tamario 32/45/60/80 45/60/80
Actuador Actuador por husillo Actuador por correa dentada

(Husillo de bolas)

Carrera maxima [mm] | 1000 2000
Velocidad maxima [m/s] |1 1,5
Fuerza max. de avance [N] 350 250
Precision de repeticién [mm] | +0,015 +0,1

11



La gama completa ELGA con guia
protegida en diferentes variantes
esta disponible con actuador de
correa dentada o por husillo,
ambos modelos como eje indivi-
dual o como solucién completa
en sistemas de manipulacion
estandar.

Resumen de variantes de guia

Guia de rodamiento de bolas Guia de rodillos ELGA-TB-RF

ELGA-TB-KF

Eje de accionado por correa

dentada ELGA-TB-..

¢ La guia de rodamiento de bolas
-KF permite someter al carro y
a la guia a elevadas cargas
transversales y pares, también
durante el movimiento.

e Guia de rodillos -RF para la
manipulacién altamente dina-
mica de piezas, incluso de
tamafio mediano y grande.

Posiciones de motor

Eje de accionado por correa

dentada ELGA-TB

e Montaje del motor en cual-
quiera de los cuatro lados

e Salida del conector girada
4 x 90°, conversion en cual-
quier momento

e Posibilidad de conversion pos-
terior en cualquier momento

12

Los ejes de accionamiento por
correa dentada ELGA-TB son
muy dindmicos y trabajan a altas
velocidades. Los ejes de acciona-
miento por husillo ELGA-BS
poseen una marcha precisa y
silenciosa. Ambos comparten

su gran capacidad y sus carreras
largas.

Guia deslizante ELGA-TB-G

e Guia deslizante G para ejecutar
tareas de posicionamiento y
manipulacién sencillas, o como
eje de accionamiento en apli-
caciones con guia externa.

La guia de carros interior, la cinta
de recubrimiento de acero inoxi-
dable, la construccion practica-
mente sin ranuras y la desviacion
del carro protegen dentro y
fuera, incluso en salas limpias.

Guia de rodamiento de bolas
ELGA-BS-KF

Eje de accionamiento por husillo

ELGA-BS

e Guia de rodamiento de bolas
-KF para soportar elevadas car-
gas transversales y pares; tam-
bién durante el movimiento.

Eje de accionamiento por husillo

ELGA-BS

e Montaje del motor de libre
eleccién en ambos extremos
del eje

e Salida del conector girada
4 x 90°

e Se puede girar en cualquier
momento



Otras variantes

Eje de guia pasiva ELFA

e Sin actuador propio

e Carro de libre movimiento,
pasivo

e Variantes de guia:
- guia de rodillos -RF
- guia de rodamiento de

bolas -KF

Seguridad a la vista

Eje apto para la industria
alimentaria

e Clean Look: superficies lisas,

sin ranuras para sensores

e ELGA-..-F1 con materiales de

conformidad con la FDA
e Variantes de guia:

- guia de rodillos -RF

- guia de rodamiento de

Segundo carro
e En ELGA-TB-KF
e Un carro accionado y uno

adicional de libre movimiento

e Para admitir pares y cargas
mas elevados

e Mayor vida (til gracias a la
carga reducida y repartida
de la guia

bolas -KF

Seguridad gracias a la deteccion S

opcional

e Sensor de proximidad induc-
tivo de libre posicionamiento

e Grado de proteccién del
sensor: IP67

e Montaje enrasado en la
ranura perfilada

e Montaje seguro en soporte
para sensor Clean Design
(material sintético), facil

Aire de bloqueo o de vacio

e Mayor proteccion mediante la
conexién opcional de aire de
bloqueo o de vacio

e Empleo en salas limpias: con el
uso del vacio se evita que las
particulas del eje acaben en el
entorno

e Uso en entornos polvorientos
o sucios: al utilizar aire de
bloqueo, se evita que entren
polvo u otras impurezas
ambientales en el eje.

Sistema de medicion de reco-
rrido para la supervision del eje
lineal

e Apropiado para aplicaciones
orientadas a la seguridad
(2.2 canal)

e Sistema de medicion lineal
para la supervision directa de
la posicion del carro del eje

e Solucién minima: 2,5 pm en un
max. de 4 m/s

limpieza
Modelo ELGA-TB-KF ELGA-TB-RF ELGA-TB-G ELGA-BS-KF
Tamaiio (= ancho de perfil en mm) 70 80 120 150 70 80 120 70 80 120 70 80 120 150

Tipo de actuador

Correa dentada

Husillo de bolas

Tipo de guia (carro)

Guia de rodamiento de bolas

Guia de rodillos

Guia deslizante

Guia de rodamiento de bolas

Carrera max. [mm] 8500 7400 8500 2900
Velocidad méx. [m/s] 5 10 5 0,5 ‘ 1 ‘ 1,5 ‘ 2
Repetitividad [pm] +80 +80 +80 +20

Fuerza de avance max. Fz[N]

350 | 800 | 1300 | 2000

350 | 800 [ 1300

350 | 800 [ 1300

300 ‘ 600 ‘ 1300 ‘ 3000

13




Las diferentes ejecuciones

Variantes de carga pesada -HD

Montaje adaptable del motor
en caso de EGC-(HD)-TB

14

Serie completa con numerosas
variantes, p. ej. para una dina-
mica y velocidad elevadas, gran-
des cargas y pares. En definitiva,
se trata de un nuevo programa
de ejes a modo de sistema
modular de ejes miltiples,
apropiado tanto para soluciones
individuales como para solucio-
nes completas en el sistema.

Los amplios perfiles del EGC

y su seccioén optimizada maximi-
zan larigidez y la capacidad de
carga de los actuadores. La
velocidad, la aceleraciény la
compensacion de pares marcan
nuevos estandares: incluso en
el nuevo EGC-HD con gufa para
cargas pesadas apto para
trabajar

con cargas y pares extremos a
grandes velocidades y acelera-
ciones.

Otro plus: gracias a su gran
capacidad, los ejes suelen poder
dimensionarse con un tamafio
mas pequefio, especialmente en
el caso de ejes de accionamiento
por husillo.

Eje de accionamiento por correa
dentada EGC-(HD)-TB

Actuador dinamico concebido
para altas velocidades con car-
gas elevadas y carreras largas.

Eje de accionamiento por husillo
EGC-(HD)-BS

Actuador preciso para obtener
una gran precisién y una marcha
silenciosa con cargas elevadas y
carreras largas.

Eje de accionamiento por correa
dentada EGC-HD-TB

Eje de accionamiento por husillo
EGC-HD-BS

¢ Montaje del motor en cual-
quiera de los cuatro lados

e Posibilidad de conversién pos-
terior en cualquier momento

Eje de guia pasiva EGC-FA
Unidad de guia lineal sin accio-
namiento para soportar fuerzasy
pares en aplicaciones de varios
ejes.

Las ventajas:

Puede determinar una variante
estandar con su ndmero de arti-
culo y cambiarla a posiciones
alternativas en caso necesario.



Diversas variantes de carros

Seguridad a la vista

Segundo carro
e Para momentos axiales y
transversales elevados
e Desplazamiento libre

Carro prolongado
e Guia mas larga
e Para un momento axial

mas elevado

Carro protegido

e Los anillos rascadores a ambos
lados del carro limpian la guia
exterior de suciedad y liquidos

Sistema de medicion inductivo

Seguridad gracias a la deteccion

opcional

e Sensor de proximidad

inductivo SIES-8 M

e Montaje enrasado de hasta

adicional EGC-..-M
e Mayor precision absoluta,

minima resolucién 2,5 ym

e Apropiado para aplicaciones

2 sensores por ranura perfilada

orientadas a la seguridad
(2.2 canal)

e Las imprecisiones inherentes

al sistema pueden compen-
sarse 6ptimamente mediante
regulacién

Unidad de sujecion EGC-..-HPN

para sujetar el carro

e Para aplicaciones orientadas
a la seguridad

e Las soluciones de las catego-
rias 1, 2 y 3 de conformidad
con la norma EN 13849-1 son
factibles con las versiones de
1y 2 canales

Modelo EGC-TB/BS-KF EGC-HD-TB/BS
Tamafio 50/70/80/120/185 125/160/220
Actuador Accionamiento por correa dentada/ | Accionamiento por correa den-

accionamiento por husillo

tada/accionamiento por husillo

Carrera maxima [mm] | 5000/8500 (10 000) 5000/2400
Velocidad maxima [m/s] | 2/5 5/1,5
Precision de repeticién [mm] | 0,08 ...0,02 +0,08 ... 0,02
Fuerza max. Fx [N] 2500/3000 1500/1300
Carga maxima del par Mx [Nm] | 529 900

Carga maxima del par My/Mz [Nm] | 1820 1450

Opciones

Médulo de conexidn para
lubricacién central

Médulo de conexidn para
lubricacién central

15
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Ideal para aplicaciones con
requisitos de carga mecanica,
dindmica y precision relativa-
mente bajos; diseno de coste
optimizado. En este sector de
las tareas sencillas que no
requieren mucha inversion,
ELGR y ELGG destacan por su
gran versatilidad y su amplio
abanico de aplicaciones practi-
cas, con una larga vida (til de

5000 km de distancia recorrida.

Eje de accionamiento por correa
dentada ELGR
e Un carro accionado

® 16 2 carros adicionales de
libre movimiento opcionales
para una guia mas largay
métodos de fijacién adicio-
nales.

Movimiento en la misma
direccion

Uno de los carros esta unido a la
correa dentada, el segundo se
mueve libremente y constituye
una prolongacién de la guia.

Seguridad mediante deteccion
de la posicion final opcional:

El sensor de proximidad SIES-8M
puede montarse posteriormente
en cualquier momento en el eje
junto con el soporte para sensor
y la leva de conmutacion.

Eje de accionamiento por correa
dentada ELGG
e Dos carros accionados

e Para carreras de centrado en
la industria de envasado y
embalaje

e Como pinza con carreras de
hasta 300 mm por lado y
10 kg de carga dtil

e Como actuador de movi-
mientos de puertas

Movimiento en direcciones
opuestas

Los dos carros del eje estan
unidos a la correa dentada y
se desplazan sincronizados en
sentidos opuestos.

e Salida de conmutacién
PNP o NPN

e Distancia de deteccién 1,5 mm

e Precision de repeticién 50 um
(radial)

e Indicador del estado de la
salida: 2 LED amarillos para
mejor visibilidad, indepen-
dientemente de la direccién
de aproximacién

e Grado de proteccién IP67



Variantes de guiado en

ELGRy ELGG

e Guia de rodamiento de bolas:
para cargas medias con un
buen comportamiento de mar-
cha con momento de inercia

e Guia deslizante (previa solici-
tud): para cargas pequefas
0 para su uso en entornos
himedos o con polvos no
abrasivos

El eje de accionamiento por
husillo EGSK convence por su
precision, repetitividad, disefio
compacto y rigidez. El cuerpo de
acero en forma de U del eje sirve
al mismo tiempo de rail de guia.

La combinacidn de los elementos
de la guia LMy la tuerca del
husillo de bolas en un solo com-
ponente minimiza la suma de las
tolerancias de fabricacién, lo que
ofrece una precision y repetibili-
dad excepcionales.

Montaje del motor flexible con

ELGRy ELGG

e Montaje del motor en cual-
quiera de los cuatro lados

e Posibilidad de conversion pos-
terior en cualquier momento

Las ventajas:

Puede determinar una variante
estandar con su nlmero de
articulo y cambiar a posiciones
alternativas en caso necesario.

e Guia de rodamiento de bolas
y husillo de bolas

e Tres clases de precision

e Opcional con carro adicional

e Tamafo 33y 46 también en el
modelo de carro corto

17
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El eje en voladizo en cuatro
tamarfios es extremadamente
rigido y ligero, ademas de rapido
y seguro. El potente ELCC resulta
ideal en la paletizacion o alinea-
cién de cajas de cartén en la
industria del embalaje, para
diversas tareas de posiciona-
miento con carreras largas en
vertical, horizontal, o en otros
angulos de montaje.

Posicionamiento flexible del

motor

e La direccién de montaje se
puede escoger libremente
hacia arriba o hacia abajo

* Montaje axial, paralelo o
transversal al eje

e Alineacion del motor 4 x 90°

e Posibilidad de conversién
posterior

Sistema de medicion de reco-
rrido incremental

Deteccién de posicion sin con-
tacto con resolucién de 2,5 pm,
también adecuada para solucio-
nes de dos canales relevantes
para la seguridad. Montaje
exterior para el tamafio 60/70 e
interior para el tamafio 90/110.

Eje de piiion y cremallera
EHMH

e Dos tamafios constructivos
con hasta 200 kg de carga
atil (vertical) y una carrera
max. de 2,5 m

Opcional: unidad de sujecién,
tapa de actuador del pifidn,
paquete de rascador en la
guia, sistema de medicion
de recorrido

e Menos vibraciones y hasta
un 50 % menos de tiempo
de oscilacién

e Aceleracion muy elevada
con hasta un 30 % menos
de duracién del ciclo

e Carrera max.de 2 my carga
de hasta 100 kg

Sensor de proximidad inductivo
SIEN-M8

Apto para la marcha de referen-
cia o la deteccién de la posicion
final y se puede incorporar al
mismo tiempo con el sistema

de medici6n de recorrido.

e Cinta de recubrimiento de
acero inoxidable opcional

e Elamortiguador opcional evita
que se produzcan dafos
durante la alineacién y amor-
tigua las distancias de caida
cortas en caso de una instala-
cién vertical.

Unidad de sujecion opcional

e Terminales seguros del eje
estacionario para retencion en
ausencia de energia, en caso
de fallo del suministro eléctrico
o interrupcion de la potencia

e Adecuado también para
frenadas de emergencia

Conexion de aire de bloqueo

El aire de bloqueo junto con la
cinta de recubrimiento minimiza
el nimero de particulas que
entran en la zona de la guia, por
ejemplo, en entornos polvorien-
tos o0 en maquinas herramienta.

Tamaiio 60 |70 |90 |110
Guia Guia de rodamiento de bolas
Carrera maxima [mm] | 1300 1500 | 2000 | 2000
Carga (til maxima* (en vertical)  [kg] 10 20 60 100
Velocidad maxima [m/s] |5

Aceleracion maxima [m/s?] | 50 ‘ 30

Precision de repeticion [mm] | £0,05

Fuerza méx. de avance [N] 300 ‘ 600 ‘ 1200 ‘ 2500

* Con los disefios mediante el software técnico PositioningDrives se admiten

cargas mayores en algunos Casos.



El cilindro eléctrico ESBF permite
un posicionamiento dinamico
con una fuerza de avance de
hasta 17 kN, esta disponible en
seis tamafios e incluye de serie

un husillo de bolas. Esta disponi-

ble alternativamente con husillo
deslizante hasta el tamafio 50.
Se basa en lanorma ISO 15552
y su vastago es antigiro y tiene

guia de deslizamiento. Las super-

ficies lisas con disefio CleanLook
permiten limpiar el ESBF de
forma sencilla y se mantiene
limpio por mas tiempo. Todo

con una vida dtil de 10.000 km.

Montaje adaptable del motor

* Montaje axial: sentido de
salida de cables del motor
aelegir 4 x 90°

* Montaje paralelo: sentido de
salida de cables del motor
a elegir 3 x 90°

Tamaio

Opciones del cilindro
e Unidad de guia
- Guia de rodamiento de
bolas resistente
- Compensacién de cargas
transversales
- Bloqueo antigiro aumentado
para pares elevados
e Vastago con rosca interior
e Vastago prolongado
e Lubricacién homologada para
alimentos NSF-H1 para la
aplicacion en la industria
alimentaria
e Conjuntos para el montaje del
motor estancos con conexién
del agujero de aireacién para
tipo de proteccién IP65

Proteccion opcional

e Conexi6n del agujero de
aireacién para la aplicacién
en entornos hostiles o
sucios (IP65)

e Vastago, junta y cojinete
protegidos contra fugas
mediante fuelle para el uso
en entornos muy sucios

32 | 40 | 50

Deteccion de posiciones
opcional
e Soporte para sensor alter-
nativo (para adherir):
- Regleta para sensores
de aluminio
- Soporte para sensores
de material sintético en
Clean Design
e Sensor de proximidad
SME/SMT-8 para el referen-
ciado o la deteccién de
posiciones

63 | 80 | 100

Tipo de accionamiento/tipo de
husillo

Husillo de bolas (BS) husillo
deslizante (LS)

Husillo de bolas (BS)

Carrera maxima [mm] 800 800 1000 1200 1500 1500
Fuerza méx. de avance [N] 1000 3000 5000 7000 12000 17000
Velocidad méaxima [mm/s] 1,1 1,2 1,2 1,35 1,34 1,34
Precision de repeticion [mm] +0,01

19



20

El cilindro eléctrico con husillo de
bolas y vastago antigiro con guia
de deslizamiento se encuentra
disponible en tres tamafios, cada
uno con dos pasos. Dispone de
un motor fijo, adaptado de forma
6ptima. Las superficies lisas

con disefio CleanLook facilitan

el lavado del cilindro y lo mantie-
nen limpio por mas tiempo. La
amortiguacion de fin de recorrido
a ambos lados reduce la energia
del impacto, la carga y la for-
macién de ruido. Potente y
compacto con una vida dtil de
10.000 km de distancia recorrida.

Opciones de fijacion

e Atornillable por delante o con
2 ranuras de fijacién en la
parte inferior

e Gran variedad de accesorios
de montaje para las situacio-
nes de montaje mas diversas,
p. ej., fijacion por brida, bascu-
lante o por pies con gran canti-
dad de adaptadores

Opciones del cilindro
e \Vastago con rosca interior
e Vastago prolongado
e Unidad de guia con guia de
rodamientos de bolas resis-
tente
- Compensaci6én de cargas
transversales
- Bloqueo antigiro para
pares elevados

Opciones del motor
* Montaje adaptable del motor
- Sentido de salida de cables
del motor a elegir 4 x 90°
- Salida estandar hacia arriba
e Encoder
- Con Encoder: modo
servo regulado
- Sin Encoder: funciona-
miento controlado con
coste optimizado
e Freno de inmovilizacion

Deteccion de posiciones
opcional
e Soporte para sensor alter-
nativo (para adherir):
- Regleta para sensores
de aluminio
- Soporte para sensores
de material sintético en
Clean Design
e Sensor de proximidad
SME/SMT-8 para el referen-
ciado o la deteccién de posi-
ciones

Tamaiio 16 25 40
Carrera maxima [mm] 200 300 400
Fuerza max. de avance [N] 125 350 650
Velocidad maxima [mm/s] 300 500 460
Fuerza transversal max. Fy/z [N] 187 335 398
(con unidad de guia externa)

Precision de repeticién [mm] +0,02




El cilindro eléctrico EPCC,
potente pero econdmico, es apto
para las tareas de posiciona-
miento sencillas. El husillo de
bolas hace que sea preciso y
rapido, ademas de sélido y resis-
tente. Sus dimensiones compac-
tas son perfectas para espacios
limitados como, por ejemplo en
equipos de montaje, sistemas de
ensayo y comprobacién, aplica-
ciones de escritorio, manipula-
cién de piezas pequefias y elec-
tronica. El disefio de peso optimi-
zado mejora la dindmica y reduce
los tiempos de ciclo.

Montaje del motor altamente
flexible
Posiciones de motor y conjuntos
de montaje de libre eleccion,
con posibilidad de conversién
posterior:
e Conjunto de sujecion axial:
posicion del motor girada
4 x90°
e Conjunto paralelo: direccién
de montaje 4 x 90° y cada posi-
cion del motor girada 3 x 90°

Aspectos técnicos mas
destacados de EPCC

e Husillo a bolas de muy alta
calidad con baja friccion
interna para motores mas
pequefos, es decir, peso,
espacio de instalacién y
potencia eléctrica requerida
inferiores.

Cojinete doble y acoplamiento
para absorber las fuerzas y

los pares de accionamiento,
instalados en el cilindro para
ahorrar espacio.

El montaje exclusivo "one size
down" permite incorporarlo sin
adaptador en el ELGC para
optimizar el espacio de instala-
cién con menos peso y mayor
dindmica.

Aire de escape recuperado

para compensacion de presion

opcional

e Las particulas del entorno y la
humedad no se aspiran en el
cilindro eléctrico

* No se emiten particulas del
actuador al entorno

Deteccion de posiciones

econdémica

e Deteccién simple y econémica
con sensor de proximidad
magnetorresistivo SMT-8M

e Soporte para sensor que
permite una fijacién al perfil
flexible, segura y rapida

e Puede complementarse poste-
riormente o posicionarse de
nuevo en cualquier momento

Tamaiio 25 | 32 45 60

Tipo de accionamiento/tipo de husillo Husillo de bolas/husillo deslizante

Carrera [mm] 25...200 25...200 25 ...300 25 ...500
Fuerza méax. de avance [N] 75 150 450 1000
Velocidad méx. (baja/alta) [mm/s] 133/400 188/500 180/600 250/600
Paso del husillo (bajo/alto) [mm/s] 2/6 3/8 3/10 5/12
Velocidad de giro max. [rpm] 4000 3750 3600 3000
Aceleracion maxima [mm/s?] 15

Precision de repeticion [mm] +0,02
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Precision, resistencia, dindmica:
la serie de carros eléctricos EGSL
esta disefada para un rendi-
miento maximo, incluso en
espacios reducidos. De este
modo, resulta perfecta para
resolver de forma muy precisa
tareas de posicionamiento con
carreras de hasta 300 mm.
Demuestra toda su capacidad
sobre todo en aplicaciones verti-
cales y funciones de carrera corta
del carro con posicionamiento
variable: proporciona una
extrema precision en el empuje,
la recogida y el posicionamiento,
manteniendo una linealidad y un
paralelismo con un margen de
1/100 mm, incluso con cargas
mecanicas elevadas.

Variantes de montaje del motor
Mas flexibilidad gracias a los
diferentes tipos de montaje del
motor: lateral o axial. En el mon-
taje axial, el motor puede girarse
4 x 90°y en el montaje lateral
3x90°y se puede adaptar per-
fectamente a las condiciones
para la instalacién.

Ventajas

e Posicionamiento exacto y

libre con una repetitividad de
max. +0,02 mm

Ideal para aplicaciones verti-
cales como tareas de introduc-
cién a presion o preparacion
de uniones

La zona de la gufa esta prote-
gida contra la suciedad y las
particulas pequefias gracias

a un husillo completamente
cubierto; opcién de recubri-
miento adicional de la zona

de guia

Deteccién sencilla y econémica
con ranuras para sensores
integradas a derecha e
izquierda

e Herramientas de software
adecuadas para el dimensiona-
miento (PositioningDrives),
la configuracion, la puesta en
funcionamiento y otras opera-
ciones: el paquete de software
de ingenierfa de Festo

Tamaio 35 45 55 75
Carrera de trabajo [mm] 50 100, 200 100, 200, 250 100, 200, 300
Velocidad méaxima [m/s] | 0,5 1,0 1,0 1,3
Fuerza de avance Fx [N] 75 150 300 450
Pares Mx  [Nm] 6,2 18,6 33,1 67,4
My [Nm] | 6,0 16,3 33,3 47,1
Mz [Nm] 6,0 16,3 33,3 47,1
Precision de repeticién [mm] +0,015
Carga (til horiz./vert. max. [kg] 2 6 10 14




El mini carro compacto EGSC es
sinénimo de un posicionamiento
muy econémico y preciso. La
guia de rodamiento de bolas pro-
tegida e interior absorbe fuerzas
y pares y el actuador compacto
de husillo de bolas garantiza un
funcionamiento suave del husillo
y una lubricacién permanente
gue asegura una larga vida (til.
El mini carro es ideal para usarlo
en lugares donde se requiere un
espacio de instalacién minimo o
el maximo ahorro, por ejemplo,
en la industria electrénica, en
aplicaciones de sobremesa, en
sistemas de montaje, en la

Montaje del motor altamente
flexible
Posiciones de motor y conjuntos
de montaje de libre eleccion,
con posibilidad de conversién
posterior:
e Conjunto de sujecion axial:
posicion del motor girada
4 x90°
e Conjunto paralelo: direccién
de montaje 3 x 90°y cada
posicion del motor girada
3x90°

Especificaciones técnicas

manipulacién de piezas peque-
fias 0 en sistemas de ensayo e
inspeccion.

El exclusivo sistema de montaje
"one size down" con la fijacion
para perfil universal permite el
montaje directo sin necesidad
de adaptadores adicionales.

En combinacién con el actuador
giratorio ERMO y la familia de
ejes ELGC, los sistemas de
manipulacién 2D y 3D, muy
econdmicos y con un espacio
de instalacién optimizado,
resultan sencillos y flexibles.

Aire de escape recuperado

para compensacion de presion

opcional

e Aire de compensacion de pre-
sién recogido posteriormente
mediante racor y tubo flexible

e Las particulas del entorno y la
humedad no se aspiran en el
cilindro eléctrico

* No se emiten particulas del
actuador al entorno

Solucion pick & place

Solucién compacta para posicio-

nary alinear piezas sencillas de

forma precisa, incluso en caso

de cargas elevadas

¢ Montaje directo, econémico y
sin adaptadores de ambos mini
carros EGSCy del actuador
giratorio ERMO

® Mecanicamente rigido, de
disefio robusto y de posiciona-
miento preciso

Forma constructiva

Mini carro eléctrico con husillo de bolas

Tamafos 25/32/45/60
Carrera Gtil [mm] 25...200

Fuerza de avance max. [N] 20 /60 /120 /250
Velocidad max. [m/s] 0,6

Aceleracién max. [m/s?] 15

Repetitividad [pm] +15

23



24

El EHPS eléctrico permite una
sujecion flexible y econémica en
la técnica de manipulacion y
montaje, asi como en la industria
electrénica o en el montaje de
piezas pequefias y alli donde se
requieran sistemas o soluciones
mono-energéticos y de corriente.
En particular, donde no se admita
aire comprimido y se exija un
entorno limpio.

Destaca por una manipulacién
sencilla, una instalacién muy
simple y un manejo seguro

e Puesta en funcionamiento
rapida sin controlador externo
Adaptacion sencilla de la
fuerza de sujecion en 4 etapas,
del 50 % hasta el maximo,
mediante un interruptor de
encaje a presion

Control mediante entradas

y salidas digitales

El autobloqueo en caso de
corte de corriente evita la
pérdida del producto sujetado

e

Deteccion de posiciones de las
mordazas opcional
e Deteccién simple y econémica:
- Sensor de proximidad
SMT-8M/-8G
- Transmisor de posicion
SMAT
e Montaje a ras en la ranura
para sensor
e Puede complementarse
posteriormente en cualquier
momento

Tamaio 16 20 25
Fuerza de sujecién max. [N] 50 90 125
Recorrido de apertura por mordaza/

total [mm] 10/20 13/26 16/32
Precision de repeticién [um] 30 10 10
Tiempo de cierre [s] 0,3 0,42 0,44
Frecuencia max. [Hz] 2,2 1,7 1,3
Peso [kg] 0,31 0,54 0,9
Grado de proteccion IP40

Cable de conexion Longitud del cable 0,3 m, conector de 5 pines M12x1
Tension de funcionamiento [VDC] | 24




Empleo en la linea de transporte

Este tope ha sido disefiado espe-
cialmente para su utilizacién en
linea de transporte en los que se
transportan objetos de una esta-
cién de mecanizado a otra. Con
solo dos secuencias de atorni-
llado es posible fijar el EFSD
directamente al perfil de la linea
de transporte.

El EFSD se encarga de la parada
de los portapiezas o de los pro-
ductos de embalaje. Debido a
la relacion directa entre masay
velocidad de transporte, el tope
puede detener, por ejemplo,
100 kga 6 m/min o a 36 m/min
hasta 20 kg. Para proteger la
mercancia transportada y el
tope, se dispone de una amorti-
guacion regulable in situ. El
modulo de amortiguacién
funciona con aire ambiente,
requiere poco mantenimiento

y es facil de instalar.

Ciclo de funcionamiento
"parada"

—

El control se realiza a través de
I/0 digitales directamente desde
el control de nivel superiory no
se requiere ning(n controlador
adicional gracias a la l6gica
interna. La conexién se realiza a
través de un conector M12 para
el accionamiento y la deteccion
de posiciones integrada. Detecta
la posicion superior e inferior del
tope (extendido o retraido).
Ademas, el tope eléctrico EFSD
se ha disefiado para ahorrar
energia, ya que el motor se des-
conecta automaticamente en las
posiciones finales, por lo que no
se precisa energia para mantener
o abrir el tramo continuamente.

hoo0

Posicion 1

El cilindro de tope esta en la
posicion inicial

El tope esta extendido y listo
para detener el transporte de un
material

Posicion 2

El cilindro de tope se encuentra
en la posicion de parada

El material transportado se ha
frenado mediante la amortigua-
cién interna y se ha mantenido
en la posicion.

e Equipamiento rapido y sencillo
de lineas de transporte sin aire
comprimido

e Tres tamafos para detener el
material de 0,25 kg a 100 kg
(lavelocidad de transporte y la
masa determinan el tamafio)

e El control mediante entradas
y salidas digitales facilita la
puesta en funcionamiento

e Sensores integrados para
detectar la posicién (tope
extendido o retraido)

e Indicador LED: mensaje
de estado y fallo para un
diagnéstico de fallos visual

* Montaje sencillo en la linea
de transporte mediante dos
tornillos de retencién

e Conexion eléctrica sencilla
para sefales de entrada y
salida a través de dos cables
con conector M12x1 de 5 pines

000

Posicién 3

El cilindro de tope esta en la
posicion de desbloqueo

El tope se ha retraido y libera el
material que se va a transportar.
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El actuador giratorio ERMO
posee un robusto cojinete sin
holgura que soporta fuerzas y
pares elevados. Junto al motor
paso a paso se ha integrado
también un reductor y un eje
hueco hermetizado. Es ideal
como solucién completa electro-
mecanica para girar y orientar
partes y piezas de trabajo o para
realizar tareas de giro con cargas
elevadas. También apto para

aplicaciones de plato divisor sen-

cillas como, p. €j., en puestos de
trabajo manual. Con el conjunto
de montaje externo opcional es

posible limitar el angulo de giro

hasta un maximo de 270°.

Interfaces de fijacion

e Mismas interfaces en la
briday el cuerpo que en el
actuador giratorio neumatico
DSM/DSM-B

e |nterfaces aptas para la
conexion con otros
electromecanismos, p. ej.:
- Cilindro eléctrico EPCO
- Carro eléctrico EGSL
- Carro eléctrico EGSC

Motor y cables de conexién

e Montaje del motor girado
3x90°

e Posibilidad de conversion pos-
terior en cualquier momento

e Lineas apropiadas para
cadenas de arrastre en IP54
para alimentacién de potencia
(carga) y Encoder con longitud
de hasta 10 m

Sensor de referencia opcional
e Sensor de proximidad induc-
tivo SIEN con conexién M8

integrado en el cuerpo

e Para referenciado o consulta
de la posicién

e |deal para aplicaciones
multivuelta

e Grado de proteccién IP67

Alimentacion de energia opcio-

nal para giro ininterrumpido

Kit para la disposicién de energia

con la técnica de conexién

adecuada

* Neumaético, por ejemplo para
pinzas, incluidas las conexio-
nes insertables para los tubos
flexibles

e Eléctrico, p. €j., para sensores
o para la transmisién de
sefiales 10-Link®, incluidos los
conectores M12 de 8 polos y
los zdcalos

Tamaiio 12 16 25 32
Tamainio de la brida [mm] 58 x 58 68 x 68 83x83 105 x 105
Momento de giro [Nm] 0,15 0,8 2,5 5
Velocidad [°/s] 600 600 400 300
Precision de repeticién [°] +0,05 +0,05 +0,05 +0,1

Par maximo axial/radial [N] 500/500 600/750 700/1200 800/2000




Médulo de actuador giratorio con
motor y médulo de deteccion EAPS
(con carcasa adicional opcional)

Con el actuador giratorio eléc-
trico ERMB de posicionamiento
libre se pueden girar masas de
hasta 15 kg de forma flexible y
dinémica.

El médulo se puede utilizar como
eje de rotacién con cualquier
angulo de rotacién >360° o
aparte, como mesa giratoria
pequefa controlada por CN.

La instalacion resulta extremada-
mente sencilla gracias a las
conexiones de fijacion en todos
los lados, los grandes diametros
del arbol hueco y la resistencia
de la brida giratoria.

Actuador giratorio con pinzay
un eje Z

Extremadamente compacto: este
completo equipo de manipula-
ciébn combina el movimiento
giratorio y lineal, que se pueden
posicionar independientemente.

Gama de motores adaptados

La utilizacién de servomotores o
motores paso a paso simplifica
un concepto de regulador uni-
forme, la plataforma de software
interconectada, la puesta en
funcionamiento y el control. El
rendimiento del ERMB se adapta
a los requisitos que correspon-
dan segln el tipo de motor.

Seguridad adaptativa

Con el médulo de deteccién
EAPS se pueden definir de forma
fiable las zonas no admisibles.
La deteccion de los bulones indi-
zados regulables en el anillo
sujetador se realiza con 2 senso-
res inductivos.

Actuador giratorio como mesa
giratoria pequefia controlada por CN

La carga (til max. es de 8 kg.
Tiempo de posicionamiento para
carga de 1 kg a 180° Angulo de
giro: 0,25 s

Vibraciones reducidas

El médulo giratorio ERMB mini-
miza las vibraciones en los siste-
mas multieje y aumenta asi sus
prestaciones, gracias a la unifor-
midad de los movimientos y a las
rampas de aceleracién definidas
por el usuario. La inmersién en
las posiciones finales es suave

y sin desgaste.

Especificaciones técnicas

¢ 3 tamafos (20, 25, 32) con
300 r.p.m. de salida como méx.

e Repetitividad:
+0,03/0,05/0,08°

Tiempo de posicionamiento

e Tiempo de posicionamiento
min. para un angulo de giro de
1802:<0,18 s
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Simplified Motion Series: se trata
de distintos electromecanismos
junto con una combinacién sen-
cillay de aplicacién optimizada
formada por motor y regulador
de servoaccionamiento, el deno-
minado actuador integrado. Esta
solucién no requiere un servoac-
cionamiento externo, ya que
todos los componentes electréni-
€0s necesarios ya estan integra-
dos y optimizados para facilitar
el movimiento entre dos posicio-
nes finales mecéanicas. Se pue-
den configurar caracteristicas
especiales de movimiento como
la incorporacién suave a la posi-
cién final o una funcion simplifi-
cada de compresion y bloqueo.

En la puesta en funcionamiento,
se pueden ajustar de forma
sencilla e intuitiva todos los
parametros relevantes directa-
mente en el actuador integrado.
e Speed Out: velocidad para el
movimiento de alejamiento de
la posicion final de referencia
e Speed In: velocidad para el
movimiento de acercamiento a
la posicion final de referencia

Perfil basico para el movimiento
entre dos posiciones finales:
velocidad regulada

La alternativa eléctrica para las
tareas mas simples de movi-
miento y posicionamiento linea-
les y rotativas se ofrece sin la, en
parte laboriosa, puesta en fun-
cionamiento convencional de los
sistemas de accionamiento eléc-
tricos. Se lleva a cabo de forma
sencilla y rapida sin necesidad
de ningln tipo de software, sin
ordenador ni otros accesorios,
dado que todos los parametros
pueden ajustarse directamente
de forma manual en el actuador.
Simplified Motion Series se
conecta directamente al control,
ya sea mediante |/0 digitales
(DIO) o por 10-Link®, ya que
ambos estan integrados de serie.
Para la instalacién no se necesita
ningln armario de maniobra, ya
que los actuadores se montan
directamente en la maquina.

e Force: fuerza del actuador en la
posicién "extendido"

e Referencia: definicion de la
posicion final de referencia del
actuador

e Start Press: definicion de la
posicién en la que empieza el
movimiento con control de
fuerza

e Demostracion: arranque
manual (similar al acciona-
miento manual auxiliar)

Perfil de movimiento ampliado
para funciones simplificadas de
prensay sujecién: velocidad y
fuerza reguladas

@ IO-Link

Potente comunicacion punto a
punto integrada: 10-Link® para
una conexion inteligente con el
control y hasta en la nube.

Mas funciones con [0-Link®:

e Ajuste de precision de los
parametros de movimiento

e Funcion de copia y backup para
la transferencia de parametros
entre el actuadory el ordena-
dor o desde el ordenador a
otro actuador idéntico.

e Funciones de lectura de los
parametros del proceso

Conexi6n eléctrica sencilla

mediante la tecnologia de conec-

tores M12

 Potencia (4 pines): alimenta-
cién eléctrica para el motor

e Logic (8 pines): sefal de con-
trol, sefial de sensor y corriente
para la electrénica integrada

vf‘\—’\
N

—» Movimiento "Out"

—»  Movimiento "In"
A*  Posicion final de referencia
B Posici6n de trabajo
C  Posici6n inicial "prensar"
—>
L



Mini carros EGSS

El EGSS resistente y de alto ren-
dimiento con marcha de husillo
silenciosa es la solucién precisa
para realizar movimientos linea-
les individuales guiados o movi-
mientos Z verticales.

Eje de accionamiento por correa
dentada ELGE-TB

El rentable eje de accionamiento
por correa dentada con guia de

Eje de accionamiento por husillo

ELGS-BS

Eje de accionamiento por husillo

sumamente compacto y rentable

con guia de rodamiento de bolas

precisay resistente en el carro y

potente husillo de bolas.

e Tres tamafos de la construc-
cién para cargas (tiles de
hasta 20 kg con una carrera
maxima de 800 mm

e Tres tamafos con una carrera
maxima de 200 mm con una
repetitividad de + 20 um

e | a guia interior absorbe las
fuerzas transversales y ofrece
una excelente seguridad contra
la torsién en caso de pares
elevados.

e Montaje directo sin adaptado-
res del ERMS

e Elaire de compensacion de
presién opcional evita la pene-
tracién de particulas o hume-
dad y el escape de particulas

rodamiento de bolas ofrece
unas caracteristicas de funciona-
miento muy buenas y silenciosas
y es ideal para realizar tareas
muy sencillas y rentables con
requisitos del entorno, de carga
mecanica, de dindmicay de
precisién comparablemente
mas bajos.
e Alto rendimiento de marcha
de 5.000 km

Eje de accionamiento por correa
dentada ELGS-TB

Eje de accionamiento por correa
dentada compacto y econémico
con correa dentada duradera'y
guia de rodamiento de bolas en
el carro precisa y resistente.

e Dos tamafios de la construc-
cioén para hasta 1,3 m/s
con una carrera maxima de
2.000 mm

Cilindro eléctrico EPCS

ELEPCS con husillo de bolas de
marcha suave es ideal para movi-
mientos lineales sencillos. Como
solucién completa altamente
rentable, el cilindro eléctrico es
ideal en caso de tareas como la

Actuador giratorio ERMS

El actuador giratorio para tareas
de giro sencillas o con una mayor
carga mecanica dispone de un

Ventajas comunes

e La cinta de recubrimiento
duradera y ajustada de acero
inoxidable protege la guiay el
husillo o correa dentada

e Sistema de montaje (nico
"one-size-down"

e Opcional: conexién de vacio
a fin de reducir al minimo las
emisiones de particulas desde
el eje en lainstalacion

sujecion, la distribucion, la

clasificacion y la expulsion y en

sistemas de manipulacién como

ejes Z sencillos.

e Tres tamafos con una carrera
maxima de 500 mmy 0,36 m/s

e Soluciones sencillas y renta-
bles para la deteccién de posi-
ciones con sensor de proximi-
dad

e Elaire de compensacion de
presién opcional evita la pene-
tracién de particulas o hume-
dady el escape de particulas

rodamiento de bolas robusto,
preciso y sin holguras de la mesa
giratoria y, por tanto, absorbe
cargas transversales y pares ele-
vados.
e Dos tamanos, cada uno con
angulos de giro de 90°y 180°
e Eje hueco hermetizado como
paso integrado para cables o
tubos flexibles
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Software de
puesta en
funcionamiento
Festo Automation Suite

El software basado en ordenador
combina parametrizacién, pro-
gramacién y mantenimiento en
un Gnico programa, desde la
mecanica hasta el control. La
puesta en funcionamiento de
todo el conjunto de acciona-
miento se realiza en solo cinco
pasos y se integra en el control
CPX-E con solo dos clics.

o

30

El CMMT-AS es uno de los regula-
dores de servoaccionamiento
mas compactos del mercado de
reguladores de baja tension. Este
regulador de servoaccionamiento
compacto para movimientos
punto a punto e interpolados es
perfecto para diferentes sistemas
de bus basados en Ethernet y
puede integrarse directamente
en entornos de sistemas de dis-
tintos fabricantes. La puesta en
funcionamiento con Festo Auto-
mation Suite se realiza en pocos
minutos.

Integracion de sistemas de otros
fabricantes

El regulador de servoacciona-
miento CMMT-AS también puede
integrarse directamente en
entornos de sistemas de terce-
ros, donde se comporta como

si fuera un regulador propio.
Gracias a este comportamiento
idéntico, no son necesarios
conocimientos especificos del
regulador para el CMMT-AS.

El sofisticado disefo proporciona
un acceso libre y comodo a las
conexiones y elementos de
mando. Todas las conexiones

y la unidad de control CDSB
extraible estan montadas en la
parte frontal y superior del regu-
lador. El disefio compacto y la
técnica de conexiones optimi-
zada permiten una instalacion
sencilla en espacios muy redu-
cidos dentro del armario de
maniobra en un tiempo mucho
mas corto.

El requisito para la integracion
perfecta es un protocolo Ether-
Net como PROFINET, PROFIBUS,
EtherNet/IP, EtherCAT® o Mod-
bus®. Estan disponibles mddulos
de funcién para varios fabrican-
tes como, p. €j., Festo, Siemens,
Rockwell, Beckhoff y Omron.

Especificaciones técnicas importantes del CMMT-AS

e Integracion directa de bus de
campo con grandes fabricantes
de controles
Configuracion de funciones
de seguridad estandar sin
software: STO, SS1, SBC
Auto-Tuning permite una
puesta en funcionamiento
sencilla y optimiza automatica-
mente la regulacion de los
movimientos rotatorios y linea-
les, gracias a la mecanica de
Festo y de otros proveedores.
La capacidad de apilado de
varios reguladores garantiza
una anchura, profundidad y
altura extremadamente
pequefias del regulador y
una densidad exclusiva.
e Perfecto con el servomotor
EMMT-AS

EtherCAT.

EtherNet/IP

T

*ﬂodbus

Aplicaciones

Movimientos punto a punto e interpolados

Potencia nominal

monofésico 230 V: 0,35/0,7 kW, trifasico 400 V: 0,8/1,2/2,5 kW

Comunicacién

EtherCAT®, PROFINET, EtherNet/IP, Modbus®

Funciones de seguridad

STO, SS1, SBC, (SS2, SOS, SLS, SSR) *

Entrada multiencoder en motor
Entrada de encoder adicional

ENDAT2.1/2.2 (One Cable), HIPERFACE, Nikon ENDAT2.2,

Nikon, A/By SIN/COS incremental

Filtro de red

Integrado

Acoplamiento del circuito intermedio

Si

Disefio Puesta en funcionamiento
Programacién

PositioningDrives

Festo Automation Suite (incl. asistente para la primera puesta en marcha)

Autotuning CODESYS
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CMMP-AS-MO

La plataforma del software de
ingenieria de Festo y el perfil
unificado de datos FHPP per-
miten una puesta en funcio-
namiento, una programacion
y una parametrizacion sin
dificultades.

La gama de controladores de
servomotor (regulador de ser-
voaccionamiento) CMMP-AS es
una solucién totalmente funcio-

nal para movimientos dinamicos.
Ideal para unidades de control de

discos de levas electronicos.

CMMS-AS-MO como variante
basica con funciones estandary
CMMP-AS-M3 con posibilidades
de ampliacién para, p. ej., cone-
xién EtherCAT® o médulo de
seguridad.

Especificaciones técnicas

y funciones

e Corriente del motor
- Monofasico: 2,5y 5A
- Trifasico: 5y 10 A

® 256 registros de posicion
integrados

e Freno automatico de motor

e Regulacion de la posiciony
la velocidad de giro

e Regulacion del pary la
corriente

Las herramientas de software

de Festo ofrecen un concepto

universal, desde la puesta

en funcionamiento hasta el

establecimiento de parametros,

pasando por la programacion,

hasta la parametrizacion

e Manipulacién uniformey
sencilla

e Tarjeta SD para parametros
y firmware

e Posicionamiento sin
sacudidas

e Posicionamiento continuo
en funcionamiento en bucle
cerrado

e Medicién flotante

e Disco de leva electrénico

e Sensor de final de carrera
por software flexible

e Resistencia de frenado
(opcional)

Funcion de seguridad integrada

e Sistema de sujecion seguro
integrado con bloqueo de
arrangue para aplicaciones
donde la seguridad es lo méas
importante

e Desconexion segura del par
STO (Safe Torque Off) hasta
la categoria 4, Ple integrado

e Posibilidad de ejecutar otras
funciones de seguridad con
componentes externos

e Se dispone de ejemplos de
soluciones

CANopen

B{U[S
EtherCAT.

Df,';liget‘\”"3
EtherNet/IP-
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EtherCAT.

EtherNet/IP

T

Software de
" puesta en
funcionamiento
Festo Automation Suite
El software basado en ordenador
combina parametrizacion, pro-
gramacién y mantenimiento en
un Gnico programa, desde la
mecanica hasta el control. La
puesta en funcionamiento de
todo el conjunto de acciona-
miento se realiza en solo cinco
pasos y se integra en el control
CPX-E con solo dos clics.

32

Aligual que su hermano mayor
CMMT-AS, el regulador de ten-
sién en miniatura CMMT-ST es
un componente integral de la
plataforma de automatizacion
de Festo. Ofrece tareas de posi-
cionamiento altamente econémi-
cas y soluciones de movimiento
con un bajo consumo de energia
de hasta 300 W.

e Potencia continua méax.: 300 W
e Tension primaria: 24 ... 48V DC
e Corriente del motor:
8 A/pico 10 A
e Movimientos de interpolacion
y punto a punto, asi como
posicionamiento preciso
® 50 % mas compactos que el
mas pequefio de los CMMT-AS
e Integracion directa de bus de

CMMT-ST

Gracias a la misma plataforma
que el CMMT-AS, es adecuado
para varios sistemas de bus
basados en Ethernet y también
puede integrarse sin problemas
directamente en entornos de
sistemas de diferentes fabrican-
tes. La puesta en funcionamiento
con Festo Automation Suite se
realiza también en este caso en
pocos minutos.

campo con grandes
fabricantes de controles

e Configuracién de funciones
de seguridad estandar sin
software: STO, SS1

e Auto-Tuning permite una
puesta en funcionamiento
sencilla y optimiza automatica-
mente la regulacion de los
movimientos rotatorios y

CMMT-AS

Aunqgue es mas compacto y eco-
némico que el hermano mayor
CMMT-AS, ambos utilizan el
mismo concepto de conexién

y comunicacién, médulos de
funciones y seguridad de serie.
Debido a que comparten el
mismo concepto, CMMT-AS y
CMMT-ST pueden combinarse
perfectamente para accionar
ejes grandes y pequefios.

lineales, gracias a la mecénica
de Festo y de otros provee-
dores.

° Optimo con motor paso a paso
EMMS-ST probado

e |gual que en CMMT-AS, ya que
la plataforma es idéntica:
mismo concepto de conexiony
comunicacion, bloques de fun-
ciones y seguridad estandar.
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Tecnologia de motores paso a
paso en una auténtica solucién
plug and work de Festo: el con-
trolador de posicion de un eje
(regulador de servoacciona-
miento) CMMS-ST combinado
con los motores paso a paso
EMMS-ST para la manipulacién
de uno o varios ejes con masas
en movimiento de hasta 20 kg.

Especificaciones técnicas y fun-
ciones
e Tension primaria: 24 ... 48V DC
e Corriente del motor:
8 A/pico 12 A
® 63 registros de posicion
integrados, p. ej. rampas de
aceleracién

El controlador de motor (sistema
de accionamiento) CMMO-ST es
un servocontrolador regulado
para motores paso a paso y
ofrece una amplia conectividad
como 10-Link®, Modbus® TCP o
conexion de 1/0.

Como servosistema de bucle
cerrado completo con acelera-
cion limitada utiliza la curva
caracteristica maxima del motor
y obtiene asi la maxima seguri-
dad funcional y un alto dina-
mismo.

El CMMS-ST es un servosistema
de bucle cerrado completo, fun-
cionamiento muy fiable y gran
dinamismo gracias al aprovecha-
miento de la linea caracteristica
méaxima del motor. A modo de
alternativa, el CMMS-ST también
funciona con motores paso a
paso sin Encoder, como un sis-
tema open-loop econémico.

® Freno automatico de motor

e Posicionamiento sin sacudidas

e Posicionamiento continuo

e Proteccién de las entradas y
salidas digitales contra corto-
circuito, sobrecarga y tensio-
nes inversas

Funciones

e Supervision de posiciones de
libre definicién y de zonas de
par de giro

e Supervision de diversas
variables de proceso, como
momento de giro, velocidad,
posicién y tiempo

e Modo de posicionamiento con
limitacién de par opcional

® Modo de fuerza con limite
de carrera

e Modo de velocidad con limite
de carreray de fuerza

Funcion de seguridad integrada

e Desconexion segura del par
STO (Safe Torque Off) con
categoria 3, PLd integrado

e Posibilidad de ejecutar otras
funciones de seguridad con
componentes externos

e Se dispone de ejemplos de
soluciones

La plataforma del software

de ingenierfa de Festo y el
perfil unificado de datos FHPP
permiten una puesta en fun-
cionamiento, una programa-
cién y una parametrizacién
sin dificultades.

Datos técnicos generales

e Alimentacion eléctrica 24 V DC
(por separado) para la parte
l6gicay para la carga

e Corriente maxima del motor
5A

e Seguridad: STO/cat. 3, PLd

e Grado de proteccion: IP40

® |0-Link®y Modbus® TCP

e Interfaz I/0 (7 posiciones de
libre definicién a través de
entradas y salidas directa-
mente asignadas)
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El servomotor sincrono AC para
aplicaciones exigentes y dinami-
cas se caracteriza por un par de
retencion extremadamente bajo.
Esto permite una excelente capa-
cidad de regulacion y una exacti-
tud de trayectoria durante tareas
de posicionamiento. Con la
"Placa de caracteristicas electrd-
nica", todos los datos importan-
tes del motor estan guardados
en el motor. El regulador de
servoaccionamiento CMMT-AS

Compacta: solucion de cable
nico

La solucién compacta de cable
nico (OCP = One-Cable-Plug)
exige un trabajo de conexion
mucho menor. El servomotor se
conecta con un solo cable, para
corriente, sefal del encodery
freno de inmovilizacién. De este
modo disfrutara de un cableado
visual y de una sustituciéon mas
sencilla.

puede leerlos y parametrizar asi

el servomotor automaticamente.

La puesta en funcionamiento es

coser y cantar, ademas de total-

mente segura.

e 3 tamafios 60/80/100 con
hasta 2,6 kW / 9,8 Nm

e Encoder absoluto multivuelta
0 monovuelta

e Con o sin freno de inmovili-
zacion

e Superficie lisa y lacada:
resistente a la suciedad y
facil de limpiar

e Apto para la transmisién de
potencias eléctricas elevadas

e Robusto y de larga vida Gtil
para el uso dinamico,
p. ej., en cadenas de arrastre

e Cables largos para distancias
superiores a 50 m

e Longitud de cable de hasta
100 m con seguridad mejorada
contra perturbaciones
mediante medidas adicionales

e Grado de proteccion IP67:
cuerpo completo y técnica de
conexion (conector enchufado)
Grado de proteccién IP40: en el
eje, opcionalmente IP65 con

anillo de junta apto para
marcha en vacio

Medicion de temperatura inte-
grada en el motor, transmision

a prueba de interferencias y
digital a través del protocolo
del encoder

‘é Software de
puesta en
funcionamiento
Festo Automation Suite
El software basado en ordenador
combina parametrizacién, pro-
gramacién y mantenimiento en
un (nico programa, desde la
mecanica hasta el control. La
puesta en funcionamiento de
todo el conjunto de acciona-
miento de CMMT-AS y EMMT-AS
se realiza en solo cinco pasos y
se integra en el control CPX-E con
solo dos clics.
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Concebidos para tareas de
posicionamiento dinamicas:

los servomotores EMME-AS con
ocho zonas de movimiento de
giro.

Para tareas de posicionamiento
sencillas, en especial en la indus-
tria de la electronica y el montaje
de componentes pequefios, asi
como en estaciones de prueba:
el servomotor sincrono compacto
y especialmente econémico en
cuatro niveles de potencia.

e Encoder monovuelta, opcional:
multivuelta con adaptador de
bateria

e Freno de inmovilizacion
opcional

e Encoder monovuelta (estandar)
e Encoder multivuelta (opcional)
e Freno de inmovilizacion
opcional
e Grado de proteccién
— IP65 para caja motor y cone-
xion de potencia/encoder
— IP54 en el eje del motor sin
anillo de obturacién y IP65
con anillo de obturacién

e Cables de motor, freno y enco-
der con técnica de conexion
optimizada
-2,5..10m
— Opcional: variantes apropia-

das para cadenas de arrastre

e Grado de proteccion:

— IP65 para caja motor y
conexiones por cable

— IP50 en el eje del motor sin
anillo de obturacién y IP54
con anillo de obturacién

e Compatible con ejes y bridas
hasta EMMT-AS
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La serie de motores paso a paso e Cuatro tamafos con tamafio de  Programa de engranajes

EMMS-ST se basa en la tecnolo- brida 28,42,57 y 87 planetarios adecuado
gia hibrida de dos fases. Ademas e Conforme a la norma IEC 60034 e Relacién de reducciéni= 3y 5;
de la técnica de conexién sencilla @ Encoder opcional para funcién se pueden solicitar otras
y econdmica, los motores se de bucle cerrado e Lubricacién de por vida
distinguen sobre todo por su fun- e Freno de motor opcional e Grado de proteccion: IP54
cionamiento sin problemas y su e Grado de proteccién:
larga vida dtil. - Caja motor y conector con Cables de motor y encoder
IP54 (tamafio 28 en IP65) adecuados
- Eje del motor IP40 e Cinco longitudes estandar

de 1,5 m a 10 m; se pueden
solicitar otras

e Lineas apantalladas

e Apropiado para cadenas
de arrastre

e Grado de proteccion IP65
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EtherCAT.

EtherNet/IP-

*ﬂadbus

La soluciéon completa EMCA para
posicionar accionamientos elec-
tromecanicos y para el ajuste de
formato consta de un motor EC
sin mantenimiento ni desgaste

y de un controlador de motor
(regulador de servoacciona-
miento). También esta integrada
la electrénica de potencia. Esto
evita los largos cables del motor,
mejora la compatibilidad electro-
magnética, reduce el trabajo de
instalacion y el requerimiento de
espacio.

Las funciones de vigilancia inte-
gradas garantizan la seguridad
y la disponibilidad del equipo.
El registro de posicién absoluto
se realiza de forma predetermi-
nada mediante un Encoder
monovuelta u, opcionalmente,
mediante uno multivuelta. Se
suministran reductores externos
para el ajuste 6ptimo en las
tareas de posicionamiento o
ajustes de formato mas diversos.

La parametrizacion y la puesta a
punto se realizan con el software
de ingenieria de Festo.

Caracteristicas

® 64 secuencias de posicionado
de libre programacion

e Encoder multivuelta con alma-

cenamiento intermedio (reso-

lucién hasta 32 bits y > 4 mil

mill. revoluciones de motor)

Un tamaio constructivo con las

mismas dimensiones de brida

en 2 longitudes constructivas

con clases de potencia

120 Wy 150 W

Grado de proteccion IP54

estandar e IP65 opcional para

lainstalacion directa en el

equipo

Freno de inmovilizacion y

reductor externo opcional

Actuador integrado para el ajuste
de formato como repuesto para una
rueda de maniobra

Valores caracteristicos técnicos
e Potencia nominal 120 0 150 W
e Rendimiento maximo 200 W
e Momento nominal 0,34 o

0,46 Nm
e Par maximo 0,78 Nm
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Software de
" puesta en
funcionamiento
Festo Automation Suite
El software basado en ordenador
combina parametrizacion, pro-
gramacién y mantenimiento en
un Gnico programa, desde la
mecanica hasta el control. La
puesta en funcionamiento de
todo el conjunto de acciona-
miento se realiza en solo cinco
pasos y se integra en el control
CPX-E con solo dos clics.

CPX-E es un potente sistema de
automatizacion y se conecta
como control maestro EtherCAT®
y Motion Controller en IP20 con
el sistema de control central para
la técnica de manipulacién. La
version sin unidad de control

es una |I/0 remota compacta y
econdémica que incluye varios
médulos de bus.

Médulo 1/0 remoto

e Mo6dulos de entradas digitales
(16 DI)

e Modulos de salidas digitales
(8D0/0,5A)

e Modulo de entradas analdgicas
(4 Al corriente/tension)

Mediante un gran ndmero de
funciones PLC y de aplicaciones
de mdltiples ejes con interpola-
cién, CPX-E puede integrarse
facilmente en sistemas host exis-
tentes. Las 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.

e Modulo de salidas analégicas
(4 AO corriente/tension)

® Mddulos maestros [0-Link®
(4 canales)*

e Modulo contador

Arquitectura del sistema de automatizacion CPX-E

EtherNﬂ/IP'»

CPX-E-CEC
Motion Control System

- EtherHEt

Ethernet
ready for

Industry 4.0

e Interfaz maestra EtherCAT®

e Interfaces esclavas de bus:
PROFINET, EtherNet/IP

e Alto rendimiento
(procesador Dual Core con
766 MHz y 512 MB de RAM)

e Interfaz USB e interfaz SD-Card

e Display CDSB opcional

e CODESYS V3 a partir de SP10

e Funciones Motion como
SoftMotion

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

Las opciones de control de

CPX-E

e CPX-E-CEC-C1: unidad de
mando CODESYS V3 de alto
rendimiento con extensas
funciones PLC, aunque sin
funciones Motion Control

e CPX-E-CEC-M1:
Motion Controllercon
CODESYS V3 y SoftMotion

CPX-10T Gateway

Encoder

HMI Hu
«
L
-
gw
CPX-E Remote I/0
Vision
y
o] EAERER N
o
Feed W =nEn
Energy Monitoring i I‘ﬁﬁgl![
EtherCAT~ .
Third Party Products er ° CMMT-AS/ST

LD ot} 2 e
‘ ® [ ’.I.

10-Link Valve Terminal

:

-
CPX-Terminal
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Control CODESYS con master
CANopen para varios ejes asincronos

40

El terminal CPX sirve como una
plataforma de automatizacion
modular y flexible que incluye un
controlador CODESYS integrado
o0 hace las veces de versatil
modulo I/0 remoto en el modulo
I/0 IP65 remoto. Con CPX se pue-
den conectar cadenas de control
neumaticas y eléctricas de forma
sencilla, rapida, flexible y, sobre
todo, sin problemas con todos
los conceptos de automatizacion
y las normas especificas de la
empresa. Esto convierte al CPX
en la plataforma ideal para los
periféricos eléctricos de la
magquina con inteligencia descen-
tralizada y en red. Con vistas al
futuro; ademas, ahora puede
conectarse a entornos HOST de
la Industria 4.0 y también a Festo
Cloud (y a otras nubes) mediante
la puerta de enlace loT.

Motion Control con
CPX-CEC-C1-V3

Terminal I/0 remoto inteligente

en IP65/IP67 directamente en

la maquina para tareas de con-

trol descentralizadas.

e Amplia libreria de funciones
CODESYS

e Master CANopen integrado
para varios miles /0

e Motion Control con hasta
127 actuadores eléctricos
asincronos

Conexién en red perfecta

mediante:

e Comunicacién universal a tra-
vés de bus de campo/Ethernet

e Seleccion de plataformas
neumaticas (terminales de
valvulas)

e Sistemas de instalacion des-
centralizados de nivel inferior
CPI, 10-Link® o I-port

e La mayor variedad de m6dulos
para casi todos los requisitos
de automatizacion

o o

PIRIOJF[}
BJU[S

ETHERNET Ml B 1

POWERLINK

CClink

#Modbus

Biblioteca adicional CODESYS-Soft-
motion para interpolacién tridimen-
sional

Amplia integracion de funciones

e Front-End Control

e Conceptos de instalacion
seleccionables y escalables

e Diagndstico completoy
Condition Monitoring, también
mediante la puerta de enlace
loT y Festo Cloud

e Motion Control para actua-
dores eléctricos y servoneu-
maticos

DeviceNet sercos
the automation bus
CANopen
EtherNet/IP Festo Cloud a través de
__. lapuertade enlace CPX-10T
EtherCAT.  OPC-UA/AMQP/MQTT

Motion Control con CPX-CEC-
M1-v3

Aligual que CPX-CEC-C1, con
libreria CODESYS-Softmotion
adicional. Con ella, el controlador
puede ejecutar una interpolacién
tridimensional de hasta 31 ejes
eléctricos sincronos. Incluye
flexibles funciones electrénicas
de discos de levas y editor CNC.

Novedad: para sistemas de
manipulacién muy dindmicos
(= 46/47) se ofrecen perfiles
predefinidos como bloques
funcionales y componentes
de visualizacién

("Festo Robot Lib").
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El CECC es un control versatil con
CODESYS V3 de Festo que ofrece
una amplia gama de funciones
en un equipo compacto. Especial
para tareas pequefias, el CECC es
ideal para el control facil de
actuadores eléctricos o neumati-
cos. La innovadora programacion
orientada a objetos y la biblio-
teca de funciones para Motion
Control de hasta 3 ejes interpola-
dos hacen que el manejoy la
programacion resulten muy sen-
cillos.

El CDPX como Front End Display
con pantalla tactil simplifica el
didlogo con maquinas e instala-
ciones. La planificacién y progra-
macién del proyecto resulta sen-
cilla e intuitiva y se lleva a cabo
con Designer Studio. La unidad
de indicacién y control con una
representacién gréfica perfecta
visualiza los datos y actda como
servidor de clientes externos en
todo el mundo.

La Smart Camera SBRD abre
nuevas posibilidades en automa-
tizacién y robética. El potente
Remote Head Controller esta
especialmente disefiado para
tareas multicdmara. Las camaras
SBPB ligeras y ultracompactas

CECC-D con funciones basicas:

e Master CANopen para la
conexién de reguladores de
servoaccionamiento

e Ethernet, cliente/servidor
Modbus® TCP, EasylP, TCP/IP,
servidor OPC disponible

e 12 entradas digitales, 8 salidas
digitales, 2 contadores rapidos
hasta 180 khz

CECC-S con interfaz adicional:

® |0-Link® master y dispositivo

® RS232, RS422, RS485 para
programacion libre o como
interfaz Encoder directa

Con el control CODESYS, el mas-
ter CANopen y los conjuntos
modulares de 1/0 digitales y ana-
légicos, se crea un Controlador
de Automatizacion Programable
(PAC) para facilitar el control de
las tareas de automatizacién a
nivel de campo. Ahora pueden
conectarse directamente a través
de CANopen los terminales de
valvulas y los regulador de ser-
voaccionamiento de Festo u
otros productos.

con USB producen iméagenes en
color y monocromo. Con una
resolucion de hasta 5 mega-
pixeles, es la solucién 6ptima
para muchas aplicaciones estan-
dar, y ademas es una opcién muy
econdmica.

CECC-LK con 10-Link®:

e Cuatro master [0-Link®y una
interfaz de dispositivo 10-Link®

e Conexion sencilla de sensores
y terminales de valvulas

e Conexion directa de Simplified
Motion Series

Se ofrece, si asi se solicita, un
servidor cliente OPC UA, por lo
que CECC estéa preparado para
la Industria 4.0.

e Cuatro tamafios de pantalla
hasta 13,3“ y resolucién de
1280 x 800 pixeles

e QOtras funciones, por ejemplo:
- Representacion de datos

en forma numérica, textual
y grafica
- Adquisicién de datos y
visualizacién de tendencias
- Representacion de image-
nes de camara IP

e Entradas/salidas digitales y

analégicas opcionales

El software de edicion de image-
nes Camera Configuration Studio
(CCS) adecuado se maneja facil-
mente y es muy intuitivo.
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La Directiva de maquinas
2006/42/CE permite, como
medidas de seguridad para la
debida reduccién de riesgos,

Maddulo i/0 PROFlsafe en CPX
Los médulos de entradas y
salidas PROFIsafe escalables de
la plataforma de automatizacion
CPX detectan toda la cadena de
seguridad in situ gracias a
IP65/67. Posibilidad de instalar
varios médulos de entrada
PROFIsafe por CPX.

Controlador de motor CMM...

La funcion de seguridad STO esta
integrada de forma estandar en
todos los controladores de motor
(sistemas de accionamiento) de
las series CMM...

Soluciones inteligentes para la
monitorizacién de ejes lineales
Los sistemas mecanicos de
accionamiento no se deben
monitorizar por medio de tecno-
logias de actuadores eléctricos
con Encoders en servomotores 'y
la implementaci6n de funciones

Ejemplos de soluciones
¢Como implemento funciones
de seguridad con componentes
de una tecnologia de actuado-
res eléctricos?

muchas funciones de seguridad
de conformidad con las normas
DIN EN 61800-5-2 y EN 60204-1.
Con el fin de aplicar estas funcio-

El médulo de entrada de 8 cana-
les compacto y robusto permite
la conexion sencillay cdmoda de
aparatos de conexi6én de seguri-
dad como, por ejemplo, parada
de emergencia o barreras de luz.

Asi, las demandas de parada de
emergencia con parada segura
SS1 se pueden convertir con
facilidad a la categoria 3, PLd.

de seguridad en controladores
de motor (sistemas de acciona-
miento) o sistemas de control
externos. Con un sistema de
medicién lineal que controla
directamente la posicién del
carro del eje y una fijacién de
seguridad de la cinta y el cabezal

Festo pone a su disposicion
soluciones de ejemplo para
mostrarselo. La descripcion, las
listas de piezas, los esquemas
del circuito, los programas de

nes de seguridad en la practica,
se requiere una serie de compo-
nentes que se integren facil-

mente en conceptos integrales.

El m6dulo de salida desconecta
la tension de alimentacion
interna del terminal de valvulas
conectado y ofrece dos salidas
independientes seguras para
otras zonas de alimentacién del
terminal de valvulas o para val-
vulas individuales.

En caso de que las exigencias
sean mas estrictas, la serie
CMMP-AS-M3 ofrece médulos
opcionales de seguridad con
funciones de seguridad hasta
categoria 4, PlLe.

de medicién se pueden monitori-
zar estos sistemas mecanicos
para que reaccionen a tiempoy
de manera segura en el caso de
funciones de seguridad de hasta
la categoria 4, PLe.

aplicacion y los proyectos de
Sistema permiten una integra-
cion rapida en su concepto de
seguridad; con la documenta-
cioén apropiada.
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PositioningDrives impide que se
produzcan errores de configura-
cién y mejora la eficiencia ener-
gética seleccionando los compo-
nentes correctos. El disefio por
separado de la mecanica de
accionamiento, los reductores

y el motor provoca un aumento
de los factores de seguridad y
un sobredimensionamiento de
los sistemas de accionamiento
eléctricos.

Accionamientos por correa den-
tada o por husillo, servomotores,
motores paso a paso o motores
DC, guias de bolas o guias de
deslizamiento: la abundancia de
opciones supone un gran reto
para el usuario a la hora de
calcular el conjunto de acciona-
miento adecuado.

Con unos pocos datos sobre la
aplicacion, PositioningDrives
calcula las diferentes combina-
ciones posibles de ejes lineales
eléctricos, motores, reductores
y sistemas de accionamiento
(controladores) del catalogo.
Ahora se puede seleccionar de la
lista de resultados el conjunto de
accionamientos ideal para cada
requisito.

Parametros de aplicacion

Aqui se especifican la posicion
de montaje, la masa, la carrera
y la precision. Se puede limitar
el tiempo de desplazamiento de
manera opcional. La preseleccion
de la tecnologia de los actuado-
res y los motores, asi como de
las variantes de guia, limita la
variedad de variantes y permite
obtener rapidamente la lista de
resultados.

La solucién completa deseada
Para facilitar la seleccion se ofre-
cen diferentes posibilidades de
clasificacién. La combinacién de
eje, motor/reductor y sistemas
de accionamiento (controlado-
res) se representa graficamente;
el margen de carga se muestra
en forma de diagrama de barras.
Haciendo clic en la imagen de los
componentes se abre la docu-
mentacién correspondiente en

el idioma elegido.

Resultados detallados

El programa ofrece informacion
detallada: perfil de movimiento,
datos de carga dinamica, carac-
teristicas de producto o la lista
de piezas. La documentacién y la
copia de seguridad del proyecto
completan las funciones.
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El software basado en ordenador
Festo Automation Suite combina
parametrizacion, programacion y
mantenimiento de componentes
de Festo en un Gnico programa.
Permite la puesta en funciona-
miento del conjunto de acciona-
miento completo, desde el sis-
tema mecanico hasta el control.
Las funciones basicas de todos
los componentes de Festo ya
estan integradas en el software
de puesta en funcionamiento
gratuito.

Los plug-ins y las extensiones se
pueden instalar directamente

Aspectos mas destacados

e Entan solo cinco pasos hasta
el sistema de accionamiento
operativo

e Personalizable gracias a plug-
ins especificos del equipo y
ampliaciones

e Programacion del control
integrada

e Acceso a informacion del
equipo e instrucciones directa-
mente desde el software
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desde el programa. Ademas, la
informacién del dispositivo, los
manuales y las descripciones de
aplicaciones también se pueden
descargar directamente desde el
software sin necesidad de abrir
un navegador web.

Conectividad inteligente

Con el asistente para la primera
puesta en marcha integrado, se
puede configurar y parametrizar
de forma segura un sistema de
accionamiento completamente
operativo en tan solo cinco
pasos. Y con solo dos clics, el

El aspecto de la interfaz de
usuario es uniforme en todas las
funciones, independientemente
de si se solicita informacién de
diagnostico de los terminales de
valvulas o si se parametriza o
programa un regulador de servo-
accionamiento en CODESYS.

Representacion de eficacia
probada

Lista de todos los componentes

utilizados y visualizacién jerar-

quica de las relaciones de

comunicacion.

Disefio orientado al usuario
Insercion de los componentes de
Festo con arrastrar y soltar y
posterior establecimiento de las
conexiones de comunicacion
arrastrando una linea de manera

regulador de servoaccionamiento
CMMT-AS se integra en el pro-
grama de control CPX-E. De modo
opcional, la ampliacion CODESYS
permite una extensa programa-
cién de Motion Control y de fun-
ciones de robética en el CPX-E.

pa
Descarga gratuita del
software en

- www.festo.com/
AutomationSuite

intuitiva. Los parametros de los
participantes se calculan auto-
maticamente en segundo plano.

Navegacion similar a la de un
navegador

El contenido especifico del

equipo se muestra a través de

pestafas para que pueda saltar

de un contenido a otro cdmoda-

mente.

Instalacion de plug-ins

Con los nimeros de articulo o
cddigos de pedido se pueden
buscar las extensiones de
componentes especificos del
equipo y Festo Automation Suite
encuentra automaticamente el
plug-in adecuado y lo instala
desde dentro del programa o a
través de una descarga online.



Ejemplos de las caracteristicas de plug-in

Configuracion flexible del
terminal CPX-E

Los diferentes mddulos del ter-
minal CPX-E pueden configurarse
y parametrizarse a través de una
interfaz grafica arrastrandolos y

Programacion del control con
CODESYS

Puede descargar CODESYS como
ampliacion del sistema. Integra-
dos sin fisuras en la interfaz de
usuario del plug-in, dispondra
asi de los editores conocidos
para la programacion del

Integracion de suma sencillez
del sistema de accionamiento
Donde hasta el momento eran
necesarias 100 acciones con el
raton y el teclado, bastan ahora
dos. Después de que haya conec-
tado el CMMT-AS al control CPX-E
arrastrando una linea, el resto
transcurre de forma automaética:
integracion de las bibliotecas
necesarias, acoplamiento de los

Parametrizacion segura'y
sencilla

Através del "area de contexto"
pueden mostrarse las funciones
para la parametrizacion, el diag-
nostico y el control. En la interfaz
de parametrizacion sindptica y
de eficacia probada puede selec-
cionar facilmente el sistema
mecanico de Festo deseado a
través de la informacién del pro-
ducto como, p. ej., el niimero de
articulo. El programa garantiza el

soltandolos para modificarlos,
sustituirlos, agregarlos o elimi-
narlos. Los parametros de los
médulos y canales pueden
ajustarse comodamente.

controlador conforme a

|IEC 61131-3: desde movimientos
sencillos punto a punto, pasando
por aplicaciones SoftMotion con
funciones CNCy de discos de
levas hasta aplicaciones de rob6-
tica segln PLCopen parte 4.

datos de proceso e incorporacion
de los pardmetros mas importan-
tes de los ejes. Asi, el sistema de
accionamiento puede utilizarse
de inmediato en el programa de
control. El resultado: menos erro-
res y mas tiempo para su trabajo
principal, esto es, la creacién y
puesta en funcionamiento del
proceso de la maquina.

ajuste correcto, ya que todos los
datos técnicos, desde el regula-
dor de servoaccionamiento hasta
el eje, se almacenan en el plug-in
y se utilizan para el calculo auto-
matico de los ajustes del regula-
dor. De este modo se suprime el
arduo calculo manual de los
valores adecuados de los para-
metros. iTodo esto reduce enor-
memente las fuentes de errory el
trabajo necesario!
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Los sistemas de manipulacion listos para instalar le proporcionan soluciones rapidas y seguras para todas las
aplicaciones convencionales: completamente montados, probados y configurados, comprenden un sistema de
guia de la energia y un conjunto de accionamiento adecuado, asi como tecnologia de conexiones.

Handling Guide Online:

obtener el sistema de manipula-
cion apropiado con la maxima
rapidez

Configuracién rapida y sencilla
de sistemas de un eje, portico

con tres ejes y horizontales de
dos ejes, asi como sistema de

manipulacién muy dindmicos y
compactos en Handling Guide

Online.

Sistemas de manipulacion 1D

Sistema de un eje:

movimiento lineal

Gracias a su elevada resistencia
mecanica y estructura robusta,
el sistema de un eje es ideal para
carreras largas unidimensionales
y cargas grandes. Cadena de

Sistemas de manipulacion 2D
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Portico vertical de dos ejes:
movimientos verticales en 2D
Gracias a su elevada resistencia
mecanica, el portico vertical de
dos ejes presenta una gran preci-
sién incluso con carreras muy
largas de hasta 3000 mm en
direccién Y. La guia de los tubos
flexibles y de los guiacables
mediante cadenas de arrastre
garantiza la fiabilidad del funcio-
namiento y de los procesos.

e En 20 minutos obtiene el sis-
tema de manipulacién apro-
piado, incluido el modelo
CADy el archivo de puesta
en funcionamiento.

e Minimo esfuerzo de ingenieria
y el disefio del sistema de
manipulacién se reduce a
unos pocos minutos.

arrastre siempre incluida para
un funcionamiento seguro El
paquete de servoaccionamiento
de Festo adecuado y otras
muchas opciones completan el
sistema completo listo para su
instalacion.

4\‘
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e Maxima sencillez del manejo
intuitivo y consulta de datos
estructurada

e Entre la configuracion y el
pedido y el suministro apenas
pasan unas 3 semanas.

Portico vertical de dos ejes de
gran dinamismo: dinamica
maxima en espacios reducidos
El robot cartesiano ultrarrapido
basado en EXCT ofrece una gran
dindmica de hasta 95 picks/min,
elevada flexibilidad y construc-
cién compacta. Ideal para la
manipulacién flexible con liber-
tad de movimiento en el plano
vertical con limitaciones de
espacio, estrecho con eje Z muy
compacto.



Portico horizontal de dos ejes:
para movimientos horizontales
en 2D en el plano

Gracias a su elevada resistencia
mecanica y estructura robusta,
el pértico horizontal de dos ejes
puede utilizarse de manera uni-
versal tanto con piezas pesadas
como con cargas (tiles elevadas.
Su precision es extraordinaria
incluso con carreras largas.

Sistemas de manipulacion 3D

Portico horizontal de dos ejes
de gran dinamismo: maxima
dinamica en todo el espacio

Con su masa mévil extremada-
mente baja, el portal con técnica
de robotizacién permite hasta
100 picks/miny cubre el espacio
operativo de los 2 robots SCARA.
Es muy compacto y planoy se
mueve casi sin vibraciones. El
espacio operativo del pértico
horizontal de dos ejes XY flexibi-
liza al maximo la manipulacién
con movimiento libre en la
superficie.

Portico horizontal de dos ejes
compacto: cobertura maxima del
espacio operativo

Alli donde cada milimetro cuenta,
el pértico horizontal de dos ejes
compacto basado en EXCM
explota todas sus ventajas. La
gran funcionalidad se combina
con un disefio extremadamente
compacto y la maxima cobertura
del espacio de trabajo.

Portico con tres ejes:
movimientos tridimensionales
El robot cartesiano es ideal para
carreras muy largas de hasta
3000 mm en direccién X, incluso

con cargas elevadas. La combina-

cién de diferentes médulos de
ejes puede utilizarse de manera
universal para manipular piezas
ligeras o muy pesadas, asi como
para las dimensiones méas
diversas.

Portico con tres ejes de gran
dinamismo: una potencia
maxima en 3D

Con hasta 100 picks/min, el por-
tico con tres ejes, ampliable en
la direccién X e Y y basado en
EXCH, presenta una dindmica
maxima, ademas de ser com-
pacto y plano. La baja masa en
movimiento permite hasta un
30 % mas de potencia y el bajo
centro de gravedad proporciona
un sobregiro reducido y una
mejor precision de posiciona-
miento.

Portico con tres ejes compacto:
para cargas (tiles grandes en
espacios operativos reducidos
El sistema 3D, extremadamente
compacto, plano y que ahorra
espacio, absorbe de forma
6ptima las fuerzas y los pares

y permite configurar la longitud
y la anchura. La solucién destaca
por sus caracteristicas de suavi-
dad de marcha, al igual que la
alta precision en el posiciona-
miento.
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