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Gotowe do zainstalowania szybkie jednostki manipulacyjne Festo z innowacyjnym napedem paskowym
utatwiajg bardzo dynamiczne operacje montazowe. Mozna je stosowaé we wszystkich przypadkach

wymagajacych szyhkiego, elastycznego i ekonomicznego pozycjonowania.
Podcisnieniowe chwytaki Bernoulliego umozliwiaja bezdotykowa manipulacje kruchymi elementami.

ymagania stawiane automatyzacji
uktadow ztozonych z robotdw i sys-
teméw manipulacyjnych sa réoznorodne
i skomplikowane. Coraz mniejsze serie
oraz rosnaca liczba wariantow produktu
wymagaja krotszych czasow rekonfigu-
racji i ekonomicznego procesu produkcji.
Ponadto na potrzeby kontroli jakosci
w uktadach sterowania coraz czgSciej
wykorzystywane sg inteligentne systemy
adaptacyjne, np. systemy wizyjne. Ozna-
cza to, ze rozwiazania musza by¢ ela-
styczne, tzn. musza mie¢ mozliwo$¢ roz-
budowy i zmiany konfiguracji. I ostatni,
nie mniej wazny wymog: zmniejszenie
jednostkowych kosztow produkeji dzigki
zwigkszeniu wydajnosci. Aby spehic te
wymagania, firma Festo opracowata dwie
szybkie jednostki manipulacyjne w posta-
ci gotowych do montazu zespotow.
Portal-H 1 Portal-T opracowano z my-
$la o dynamicznych operacjach manipu-
lacyjnych i montazowych matych (masa
do trzech kilogramoéw) elementow, ktore
wymagaja szybkiego przenoszenia i ela-
stycznego pozycjonowania. Sterownik
robotéw, wchodzacy w sktad gotowego
do montazu zestawu, taczy elementy me-
chaniczne, napedy elektryczne i algorytm
regulacji, tworzac w ten sposob kinema-
tyczne rozwiazanie systemowe.

8 3 : P . .
- ‘r 3 : L »

Szybki Portal-T wymaga mniejszej powierzch-
ni montazowej w poréwnaniu z innymi modu-
tami manipulacyjnymi i mozna go dopasowy-
wac do kazdego wymaganego skoku zakresu
ruchu
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Niski, doktadny i niedrogi:
szybki Portal-H

Portal-H jest tansza alternatywa ro-
botéow o kinematyce delta. Zwarta kon-
strukcja charakteryzuje si¢ niskopoto-
zonym $rodkiem cigzkos$ci i odpowied-
nio niskimi nap¢dami o prostej budowie.
Oznacza to mniejsza powierzchnig mon-
tazowa, ktora przy okazji pozwala upo-
rzadkowa¢ uktad linii produkcyjnych.
W przeciwienstwie do systemow o kine-
matyce delta, napedy liniowe mozna do-
pasowywaé do zadanego zakresu ruchu
roboczego. Dzigki temu mozliwe jest do-
stosowanie portali do specjalnych wyma-
gan i osiagnigcie optymalnego czasu cy-
klu potaczonego z maksymalng dynami-
ka — bez zadnych ograniczen przestrzeni
roboczej. Zoptymalizowana charaktery-
styka przyspieszania i hamowania po-
zwala na uzyskanie w osiach X 1Y skoku
od dwoch metrow przy powtarzalnosci
0,1 mm. Co wigcej szybki Portal-H ta-
czy dynamikg systemu manipulacyjnego
z silnikiem liniowym ze stosunkowo ni-
skim kosztem rozwiazania z paskiem z¢-
batym, bedac przy tym o 30% szybszym
od uktadéw konwencjonalnych.

Ruch linowy i obrotowy
w jednym module

Modut liniowo-obrotowy rozszerza
mozliwosci szybkiego Portalu-H dzigki
wprowadzeniu dwoch dodatkowych stop-
ni swobody oraz umozliwia ruch liniowy
i obrotowy w ramach tego samego zespo-
tu. Niezalezny ruch w dwoch osiach spra-
wia, ze modut jest idealnym rozwiaza-
niem dla operacji montazu. Operacje
te czgsto wymagaja potaczenia ru-
chu liniowego 1 obrotowego w ce-
lu skorygowania ustawienia ele-
mentéw po opuszczeniu przez nie
urzadzenia podajacego, a przed mon-
tazem. Modut liniowo-obrotowy sktada
si¢ z tulei z mozliwo$cia przeprowadze-
nia przez nig zasilania uktadu chwytaja-
cego i tworzy o$ Z, na ktorej zamocowa-
ny jest chwytak. Modut liniowo-obroto-

Sztywna konstrukcja Portalu-H w potaczeniu
z silnikami serwo EMMS-AS, pozycjonerami
CMMS-AS oraz zoptymalizowanym klasycz-
nym uktadem przenoszenia napedu zapew-
niajg maksymalng dynamike, niemozliwg do
osiggniecia przez zaden inny manipulator
kartezjanski

wy moze osiggac przyspieszenie 20 m/s?
i predkos¢ 1,5 m/s. Pozwala to na uzycie
chwytakow podci$nieniowych i mecha-
nicznych do przenoszenia przedmiotow
wazacych do jednego kilograma.

Kompaktowy i dynamiczny:
szyhki Portal-T
Portal-T jest oparty na tej samej tech-
nologii co Portal-H. Jako szybki modut
manipulacyjny pozwala na bardziej dy-
namiczne dzialanie niz konwencjonalne
portale liniowe i1 posiada dowolnie defi-
niowany zakres skoku roboczego.
Portal-T ma bardzo zwartg budowe
i oferuje imponujace przyspieszenie w osi
Z przy skoku w osi Y do 1000 mm i w osi
Z do 300 mm z powtarzalno$cia 0,1 mm.

Inteligentna konstrukcja

Oba portale osiagaja predkos¢ do 5 m/s
i przyspieszenie 50 m/s_ w calym obsza-
rze roboczym dzigki inteligentnej kon-
strukcji: dwa napedy liniowe z paska-
mi zgbatymi potaczone sa przy pomocy
jednego paska zgbatego przesuwajacego
si¢ wokot dwoch watkéw napedowych.
Wspoélny pasek zgbaty napedzany jest
przez dwa, rownolegle zamocowane sil-
niki serwo Festo serii EMMS. Dodat-
kowa zaleta tego rozwiazania o dwdch



stopniach swobody jest zmniejszenie
bezwladnosci uktadu ruchomego dzigki
przeniesieniu silnika osi Y poza plaszczy-
zng X-Y. Te dwa czynniki (wspodlny pasek
zgbaty 1 mniejsza bezwtadno$¢) umozli-
wiaja wykonywanie szybkich, dynamicz-
nych ruchow.

System kinematyczny

Podstawa szybkich Portali-H i Portali-T
jest sterownik robotow CMXR. Laczy on
elementy mechaniczne, napgdy elektrycz-
ne i algorytm regulacji, tworzac w ten
sposob kinematyczne rozwigzanie syste-
mowe, umozliwiajace bardzo dynamicz-
ne ruchy w trzech wymiarach. Sterownik
robotow CMXR interpoluje i pozycjonu-
je wszystkie napgdy liniowe, ktore prze-
mieszczaja element roboczy wzdluz za-
danej trajektorii, zgodnie z wymaganiami
operacji klejenia, zgrzewania laserowego
czy cigcia goracym powietrzem. Sterow-
nik ustala punkty zmiany trajektorii, co
pozwala na precyzyjne sterowanie urza-
dzeniami procesowymi. CMXR pracuje
jako interfejs pomigdzy nadrzgdnym sys-
temem sterowania a pozycjonerami silni-
kow i wyspami zaworowymi. Co wigcej,
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Szybkos¢ bez ograniczen!

Portal-H i Portal-T

Szybkie portale manipulacyjne sg idealnym
rozwigzaniem do transportowania cienkich,
bardzo delikatnych elementow, takich jak
ogniwa stoneczne czy ptytki krzemowe

mozna go fatwo laczy¢ z systemami wi-
zyjnymi, takimi jak inteligentny system
SBOx. Przy wykorzystaniu systemow wi-
zyjnych i transporteréw liniowych mozna
tworzy¢ uktady operujace na obiektach
znajdujacych si¢ w ruchu.

Bezdotykowe chwytanie
Podci$nieniowe chwytaki Bernoullego
w potaczeniu z modutem liniowo-obro-
towym sg idealnymi rozwiazaniami do
manipulacji modutami stonecznymi lub

gotowe do zainstalowania
szybkie jednostki manipulacyjne

napedy i sterowanie

innymi kruchymi elementami. Przedmio-
ty, takie jak plytki krzemowe, pobierane
sa bezdotykowo w wyniku wytwarzania
podci$nienia przez strumien wypltywa-
jacego z chwytaka powietrza. Powoduje
to przemieszczenie elementu w kierunku
chwytaka az do chwili osiagnigcia row-
nowagi migdzy cigzarem elementu a sita
wynikajaca z roznicy cisnien nad i1 pod
elementem. W ten sposéb migdzy chwy-
takiem a powierzchnig chwytanego ele-
mentu tworzy sig szczelina o grubosci od
0,5 do 3 mm i element chwytany jest bez-
dotykowo.

Integracja systemu
gotowego do montazu

Portal-H i Portal-T sa dostgpne jako
zmontowane podsystemy gotowe do mon-
tazu lacznie z uktadem chwytajacym, np.
chwytakiem bezdotykowym. Rozwiaza-
nia te sa catkowicie sprawdzone i zmonto-
wane. Dostarczane sa do bezposredniego
montazu na maszynach wraz z wszyst-
kimi potrzebnymi danymi projektowymi
i schematami obwodow oraz peilna gwa-
rancja dziatania i w gwarantowane;j statej
cenie.

ul. Mszczonowska 7
05-090 Raszyn

Tel. +48 22 711 41 00
Fax +48 22 711 41 02
www.festo.pl



