Control robotico CMXR-C2

Control en 3D

La comodidad de un control robético y la flexibilidad de un PLC:

La clase de rendimiento superior de la serie CMXR atina en una UGnica
plataforma las ventajas de dos campos. Ello amplia considerablemente
las posibilidades de aplicacion del CMXR-C2 y permite incluso la mani-
pulacién compleja de objetos méviles en varios sistemas de transporte.

Mas sencillo que nunca

EL PLC integrado CoDeSys, que
cuenta con los mas diversos
interfaces, simplifica la integra-
cién en unidades de control de
nivel superior o de periféricos
(p. €j., sistemas de visién por
camara) sin prescindir de la
comodidad de un control rob6ti-
co moderno. Al contrario. De
manera opcional se pueden
incluso mejorar online progra-
mas de movimientos mediante el
terminal de mano CDSA.

Mas seguro que nunca
El limitador inteligente de la
dinamica controla los valores

extremos de los motores y de la
mecanica de accionamiento.

El resultado: precision del 100%
en la trayectoria y tiempos de
ciclo 6ptimos.

Mas versatil que nunca

Ademas del seguimiento de obje-
tos moéviles y el acoplamiento
directo de sistemas de visién por
camara, el CMXR-C2 define tam-
bién puntos de conexién en la tra-
yectoria independientes de la
velocidad.

Para una mayor seguridad en los
procesos y una mayor calidad,

p. €j., en aplicaciones de pegado
o de sellado.
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Control robotico CMXR-C2

Caracteristicas del producto
e Control robético con potente
solucién Motion Control
Transformaciones de coordena-
das integradas, p. €j., para cine-
maticas cartesianas y de tripode
Sistema de mando modular con
un ndimero determinado de
moédulos de ampliacion de la
serie CECX, p. €j., E/S digitales y
analdgicas
Interfaces adaptados a siste-
mas externos
PLC CoDeSys integrado
Terminal de mano CDSA opcional
con tecla de autorizacion de dos
canales y parada de emergencia
® Puntos de conexién en la tra-
yectoria, p. ej., para pegar

Potente solucion Motion Control

* Movimiento punto a punto
(PTP) sincrénico, interpolacio-
nes lineales o circulares en
coordenadas cartesianas

e Ejes manuales opcionales para
orientar la herramienta

e Avance aproximado de posicio-
nes para efectuar movimientos
suaves con la cinematica

Ejemplos de aplicacion

e Tripode con seguimiento y aco-
plamiento a un sistema de
vision

e Manipulacién sencilla con un
pértico con un eje de movimien-
to cartesiano

e Seguimiento de objetos méviles
(tracking)

® Pegado, revestimiento, corte

e Salida de la velocidad en la tra-
yectoria

e Limitador de la dindmica inteli-
gente que tiene constantemente
en cuenta los limites fisicos de
los ejes y garantiza la precision
de la trayectoria

e Definicién de extremos de la
herramienta (TCP) en el espacio

e Sistema de coordenadas de
herramienta en el extremo de la
herramienta (TCP) para simpli-
ficar la programacion tipo
teach-in

e \elocidad reducida en funciona-
miento manual

® Reposicionamiento de la
cinematica tras la interrupcién
del programa

e Programacion individual de la
velocidad, la aceleraciény la
sacudida

e Varias rampas de aceleracion

e Velocidad constante en la tra-
yectoria con control

Ingenieria eficaz

e Configuracion intuitiva con
Festo Configuration Tool (FCT)
que reduce enormemente los
costes.

e Archivo facil de todos los datos
del proyecto, p. €j., de la confi-
guracion, de los programas de
movimiento y del PLC.
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Programacion facil de entender
e Programacién textual en Festo

Teach Language (FTL) facilmen-

te comprensible
e Completo juego de instruccio-

nes para movimientos, dinami-

cay control de programas

e Modificaciones de ejecucion
inmediata; no es preciso com-
pilar

e En combinacién con el terminal

de mano se pueden aplicar fun-

ciones de programacion tipo
teach-in

feed
5 Vel (dynCart, 75)
2 noc (dyncCart, 100)
3 Tool (gripperl)
4 Pip (home)
5 flagLoop := TRUE
6 index := 0
7 // loop for feeding
& WHILE index = 0 DO
8 IF index = 0 THEH
10 f/ start position

11 LinigtartPos)

CONT Line: 1
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