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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Gchop a prenaseni malych dil
lepeni

etiketovani

paletovani

tiidéni

Vseobecné udaje
Vlysokorychlostni manipulace s robotickymi funkcemi pro volny pohyb v prostoru  Typické dlohy:
zarucuje presnost pohybu a polohovani véetné vysoké dynamiky aZ do 150 .
premisténi/min. .
Diky vysoké tuhosti mechanické konstrukce a nizké pohybujici se hmotnosti je .
paralelni kinematika s pohony s ozubenym femenem v uspofadani delta aZ .
tfikrat rychlejSi neZ srovnatelné kartezské systémy. .
TFi dvojité ty€e zajistuji trvale vodorovnou polohu koncové jednotky. PFitom jsou .

pohony a servomotory stacionarni.
Paralelni kinematika se hodi pro manipulacni dlohy s hmotnosti do max. 5 kg.

Srovnani paralelni kinematiky a kartézského systému

Tycova kinematika

* nizka pohybujici se hmotnost —
idealni pro vy35i poZadavky
na dynamiku v prostoru

« vysoka presnost pfi rliznych
profilech trasy, také pfi vysoce
dynamickém provozu

4 velikosti s & pracovniho prostoru
a7 1200 mm

Kartézsky systém
pohony se stavi jeden na druhy;
prvni nese vsechny nasledujici
vysoka pohybuijici se hmotnost,
kvlli tomu znacné nizsi dynamika
velikostné odstupiiovany pracovni
prostor tvaru kvadru
konstrukce ze standardnich dild
prizplisobivé tvary konstrukce
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Technické podrobnosti

Ty€ova kinematika

montazni ram

2| montazni Ghelnik pro pohon
s ozubenym femenem
motor

spojovaci blok

dvojice tyci

téleso rozhrani

[ ] [=] ]

(=]

Koncova jednotka

Koncovou jednotku lze volitelné
objednat ve stavebnici vyrobk.
Obsahuje motor s prevodovkou,
ktery umoziiuje otocny pohyb (4. osa)
a dodava se ve dvou velikostech.
Navic lze zvolit koncovou jednotku
s otocnym prlichozim vedenim pro
vakuum &i pretlak, nebo bez tohoto
veden.

Na tuto jednotku [ze namontovat
rlizna chapad|a ze $iroké nabidky
= 34.

2016/07 - zmény vyhrazeny
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sada Ghelnikd =» 33
ochrannd hadice = 33
pohon s ozubenym femenem
drzak hadice = 33

koncova jednotka k upevnéni
chapadla atd. =» 24
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

Pracovni prostor
Na vybér jsou Ctyfi velikosti, které se liSi & pracovniho prostoru.
Mozny pracovni prostor lze zjednoduSené popsat jako valcovy tvar (= nakres).
Cim vy35T je poZadovany pracovni prostor, tim men3ije jeho priimér (2 schéma).

=] = =

==

/
JZL\;‘A
(=
©

=S|

—

@
_1

1
N\

— @ —
450 <
400 ~ SANE
E 250 B >
= 00—~ - ~
150 ’\\ <
100 N < N \\ —— EXPT-45
50 AN - & : —-rmee— EXPT-70
100 300 500 700 900 1100 1300 —_—— EPTOS
@ [mm] eseennnas EXPT-120

4 => internet: www.festo.com/catalogue/... zmény vyhrazeny - 2016/07



Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Varianty montaZe motord

Montazni polohu motor( |ze individualné konfigurovat pomoci stavebnice Kod
wyrobk{ (= 30). HHH
Standardni montazni poloha motor( odpovida kédu HHH (srovnej s obrazkem HHV
nize). To znamena: A1/A2/A3 vzadu. HVH
Pokud by motor mél byt namontovan vpfedu, je pro pfislusné pohony nutné HW
uvést objednaci kad V. VHH
Poloha télesa rozhrani zavisi na poloze motoru (V nebo H) na pohonu A1. VRV

VWH

VW

Al
— =) R

= o [s) .=
v :l :)H
. &l O
o

Popis

A1/A2/A3 vzadu

A3 vpredu; A1/A2 vzadu
A2 vpiedu; A1/A3 vzadu
A2/A3 vpiedu; Al vzadu
A1 vpiedu; A2/A3 vzadu
A1/A3 vpiedu; A2 vzadu
A1/A2 vpiedu; A3 vzadu
A1/A2/A3 vpiedu

systém soufadnic

poloha
télesa rozhrani
/>~
/
H / ] L v\
H 4 v
~ e
o o /
g ;
o
o
© )
o
(] on
© o <]

2016/07 - zmény vyhrazeny => internet: www.festo.com/catalogue/...

FESTO



Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

Ochrana proti necistotam pro velikosti 95 a 120
varianta montaZe: chranéné provedent (P8)

Otérem ozubeného femenu v zakladnim provedeni mohou vznikat drobné a namontovat kryci sadu EASC-E10 (= 33), ktera brani vnikani takovych caste-

necistoty, které padaji do pracovniho prostoru. tek do pracovniho prostoru. Castetky padaji do vany vespod a shromazduji se
PFi vybéru varianty EXPT-...-P8 (= 30) jsou pohony namontovany pootocené v krytu (viz nize).

(sané nahote). Kromé toho lze jako samostatné pfisluSenstvi objednat

standardni chranéné provedenf (P8)

T
=1

N

vana

kryt

snadna montaz kryci sady EASC-E10

montaz vany

montaz krytu
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Ridici systémy CMCA

K paralelni kinematice EXPT existuje vhodné feSeni fizeni CMCA.

Je k dispozici ve dvou drovnich:
* montazni deska
¢ montazni deska v rozvadéci

Systém Ize objednat pomoci stavebnice vyjrobkii = 30 nebo zvIast

=> internet: CMCA

montazni desky

FESTO

Ridici systém obsahuje potfebné ovlddani vice pohon(i CMXR a ovladage motorii

CMMP. Navic je integrovan bezpetnostni obvod, ktery ve spojeni s ruéni ovladaci
jednotkou CDSA tvofi zakladni funkce.

Verze s rozvadétem obsahuje také ovladaci prvky a ventilator ve dvefich.

Ridici systém CMCA je pfedem parametrizovan a otestovan spole¢né s pislusnou
kinematikou.

montazni deska v rozvadéci

(U 5]
| \"ll BB
1
dl-dl.ldl.l"
‘ ’ I ]
&
NA o
Souvislost mezi objednacim kodem paralelni kinematiky EXPT a fidiciho systému CMCA
V zavislosti na konfigurované kinematice EXPT
« vybaveni koncovou jednotkou (nebo bez ni)
« varianté fidictho systému
* typu fidiciho systému
dochézime k nasledujicim objednacim kddm pro fidici systém CMCA.
Vfidicich systémech jsou obsaZeny ovladace motord CMMP-AS uvedené
v tabulce.
Tabulka pro pfifazeni
paralelni kinematika EXPT fidici systém CMCA ovladace motordl CMMP-AS

pro montazni desku

EXPT-...-T0-...-C-C1-...

CMCA-C1-B4-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T0-...-C-C2-...

CMCA-C2-B4-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T1 az T4-..-C-C1-...

CMCA-C1-B5-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

EXPT-...-T1 az T4-...-C-C2-...

CMCA-C2-B5-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

pro montazni desku v rozvadéci

EXPT-...-T0-...-CC-C1-...

CMCA-C1-B4-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T0-...-CC-C2-...

CMCA-C2-B4-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T1 aZ T4-...-CC-C1-...

CMCA-C1-B5-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

EXPT-...-T1 az T4-...-CC-C2-...

CMCA-C2-B5-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

2016/07 - zmény vyhrazeny
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

typové znaceni

typ

FESTO

| EXPT

70

E1

T2

HHH

EXPT

\ tyova kinematika

pracovni prostor [mm]

45 450, H100

70 700, H100

95 950, H100

120 1200, H100

pohon

E1 DGE-25

E4 EGC-80

nastavby

T0 bez ototného pohonu

Tl ototny pohon, velikost 8

T2 otocny pohon, velikost 8,
s pneum. otocnym priichozim vedenim

T3 otocny pohon, velikost 11

T4 ototny pohon, velikost 11,

s pneum. otocnym priichozim vedenim

montazni poloha motoru

HHH A1/A2/A3 vzadu

HHV A3 vpredu; A1/A2 vzadu
HVH A2 vpredu; A1/A3 vzadu
HW A2/A3 vpredu; Al vzadu
VHH A1 vpredu, A2/A3 vzadu
VHV A1/A3 vpiedu; A2 vzadu
VWH A1/A2 vpFedu; A3 vzadu
VW A1/A2/A3 vpiedu

ochrana proti netistotam

standardni

P8

chranéné provedeni

=> internet: www.festo.com/catalogue/...
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO
typové znaceni
> \ cc a - B - 15K DE
fidici systém
- bez
C montazni desky
CC rozvadét
fidici systém pro vice os
- bez
1 s CMXR C1
2 s CMXR C2, s integrovanym PLC
ovladaci jednotka (roboticka)
- bez
B s ovladaci jednotkou CDSA
délka kabelu
- bez
5K 5m
10K 10m
15K 15m
nastaveni z vjroby
- standardni
S s kalibraci
jazyk dokumentace
DE némcina
EN anglictina
ES Spanélstina
FR francouzstina
IT italStina
RU rustina
ZH ¢instina
2016/07 — zmény vyhrazeny = internet: www.festo.com/catalogue/... 9



Paralelni kinematika EXPT, Tripod

prehled periférii

Priklady variant
objednaci kdd: EXPT-...-E4-T2-HHH-...

FESTO

E4:  pohon: EGC-80
T2:  néstavba: otocny pohon, velikost 8, s pneumatickym préichodem vzduchu
HHH: montazni poloha motoru: A1/A2/A3 vzadu
| .| J
L 1 A 1
[ = “m
A3 Al (6]
A2
@
N
objednaci kdd: EXPT-...-E4-TO-HVV-P8-... s kryci sadou EASC-E10-...
E4:  pohon: EGC-80
TO:  nastavba: bez ototného pohonu
HW: montazni poloha motoru: A1 vzadu, A2/A3 vpiedu
P8:  ochrana proti ne€istotam: chranéné provedeni
Kryci sadu EASC-E10 musite objednat zvI&3t jako prisluenstvi.
[
p :)\
R EI)) 0 TN
2 ARSI
A3 / ﬂ
)
[9]
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

prehled periférii

Montazni dily a prisluSenstvi

FESTO

EADC-E10

Sada je dodana samostatné.

typ popis => strana/internet
spojovaci kabely PFi dodanf jsou volné pfiloZeny vSechny potfebné spojovaci kabely a hadice na stlateny vzduch. |32
5K, 10K, 15K Potfebnou délku kabell [ze zvolit ve stavebnici vyrobkii (bez kabelli, 5m, 10 m nebo 15 m).
servomotory Montazni poloha motoru se definuje pomoci stavebnice vyrobkd (HHH ... VWV). Diky absolutnimu | -
HHH, HHV, ... snimati otacek v provedeni multiturn nemusi po spusténi probihat Zadny referencni pohyb.
koncové jednotky Na vybér: -
10,71, T2, ... « koncova jednotka bez otocného pohonu (T0)
« koncova jednotka s otocnym pohonem (T1 az T4).
télesa rozhrani SlouZi jako rozhrani mezi paralelni kinematikou a rozvadétem, k napajeni koncové jednotky. -
ochranné hadice Jsou pfedem namontovany u vSech variant (TO aZ T4), na pohon A1l. 33
MKG
[6] sady thelnik{i Jsou pfedem namontovany u vSech variant (TO aZ T4), na pohon A1. 33
EAHM-E10 Podle potteby |ze jako pfislusenstvi objednat dalsi sady Ghelnikd.
drzaky hadic Jsou pfedem namontovany u vSech variant (TO aZ T4), na pohon A1l. 33
EAHM-E10-TH Podle potfeby lze jako pfisluSenstvi objednat dalsi drZaky hadic.
instalace koncové jednotky Kabely k napajeni koncové jednotky jsou jiZ nainstalovany mezi koncovou jednotkou a télesem | -
rozhrani.
[9] krycisady Chrani pracovni prostor pfed ne€istotami. 33

2016/07 - zmény vyhrazeny

=> internet: www.festo.com/catalogue/...

11




Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

N 0 - velikost

45,70, 95,120

www.festo.com

servis oprav

Obecné technické adaje
velikost 45 70 95 120
konstrukce tyova kinematika
druh motor( servomotory
montazni poloha vodorovné
pracovni prostor

jmenovity pramér [mm] 450 700 950 1200

jmenovita vyska [mm] 100 100 100 100
max. zrychleni?) [m/s?] 110
max. rychlost!) [m/s] 7
max. rychlost Gchopu?)?) [ichopy/ 150

min]

opakovatelna presnost [mm]
presnost polohovani3) [mm]
stabilita drahy3)4) [mm] 0,5
uzitetna zatéz>

pfi min. dynamice [kg] 5

pfi max. dynamice [kg] 1
zékladni hmotnost [kg] 45 47,5 61,5 66

1)  pfi pouziti v kombinaci s ovladatem motoru CMMP-AS-C5-3A a ovladanim vice os CMXR

2) v12“cyklu

3) pouze u kalibrovaného systému (objednaci kéd S)

4)  pfirychlosti <0,3 m/s

5)  uZitetna zatéZ = zatizeni nastrojem (pfisluSenstvi upevnéné na koncové jednotce) + uzitetna zatéz

Max. procesni sila ve sméru Z

velikost 45 70 95 120
u & pracovniho prostoru [mm] 0 0 0 0
procesni sila [N] 1300 1000 1000 850
u & pracovniho prostoru®) [mm] 112,5 175 237,5 300
procesni sila [N] 1000 750 750 750

6) Uvedené hodnoty odpovidaji 25 % jmenovitého priméru.

Provoznia okolni podminky

teplota okolf [°eC] 0..+40
skladovaci teplota [°eC] -10 ... +60
provozni tlak rozpoznavani ztraty tyCe  [bar] 2.8
trvala doba sepnuti?”) [%] 100
odolnost korozi KBK®) 2

7)  Pii pouZiti v kombinaci s ovladatem motoru CMMP-AS-C5-3A a ovladanim vice os CMXR.

8) Trida odolnosti korozi 2 dle normy Festo 940 070:
konstrukeni dily s mim@&j3imi naroky na odolnost korozi. Vnéj3i viditelné Casti s pozadavky predeviim na vzhled povrchu, ktery je vystaven pfimému kontaktu s okolni pro priimys| b&znou atmosférou, respektive
latkami, jako jsou chladicf latky a maziva.

12 => internet: www.festo.com/catalogue/... zmény vyhrazeny - 2016/07




Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

FESTO

Materialy
funkéni fez
Tycova kinematika
—
montazni ram tvarny legovany hlinik
pohon s ozubenym femenem | = internet: dge, egc
DGE/EGC
kulovy ¢ep tvarny legovany hlinik
tazna pruZina silné legovana ocel, nerezova
dvojice ty&i plast, vyztuzeny uhlikovymi vidkny
[6] kulova panev polyamid
koule keramika
koncova jednotka tvarny legovany hlinik
- upozornéni k materialu obsahuje latky LABS
(branici nanasent laki)
prosté médi a PTFE

Rozpoznavani ztraty tyce

Pfivody na téleso rozhrant:

p-Stab @ SDES @

Pomoci rozpoznavani ztraty tyce lze
detekovat rozpojeni mechaniky tyce
a nouzove zastavit.

Napéjenf stlatenym vzduchem
pro rozpoznani ztraty tyce.
V télese rozhrani se tlak vzduchu
reguluje na hodnotu 2 bary.

Rychlost dchopu v zavislosti na jmenovité zatézi

Charakteristika dynamiky se zjistuje
v takzvanych 12“ cyklech. Diagram
ukazuije, kolik cykll je maximalné

mozno provést v zavislosti na jmeno-

vité zatézi. Pfitom slouZi jako zaklad
presnost £0,5 mm.

Jeden 12“ cyklus znamena:
1. kpoloze Gchopu

k wychozi poloze

k poloze predani

k poloze odloZeni

k poloze predani

k wychozi poloze

AN U~ W N

160

150

140

130

120

110

n [picks/min]

90

80

70

60

m [kg]

2016/07 - zmény vyhrazeny

Poruseni spoje se kontroluje prostfed-
nictvim trvalého pfivodu stlateného
vzduchu (tlakovy spinac v télese
rozhrani je integrovany na ramu).

Tlakové &idlo k rozpoznavani
ztraty tyce.
Spojovaci kabel =» 32

Spoje koule-panev pro koncovou
jednotku jsou proto napajeny
vzduchem o tlaku 2 bary (rel.).

305 mm
vychozi poloha (6] poloha pfedani
] []
£ £
E E
o o
[]

poloha Gchopu

n=cykll za minutu
m= jmenovita zatéz

=> internet: www.festo.com/catalogue/...
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

xxex

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

t87iste
_ efe
EXPT-45
jmenovita zaté7 0,1 kg jmenovita zaté7 0,5 kg
50 50
0 0
_| -50 _| 50
E £
E| -100 E| -100
| 150 | 150
-200 -200
-250 -250
0 100 200 300 (¢} 100 200 300
R [mm] R[mm]
a=0..100 m/s2 —— a=0..100m/s?
jmenovita zaté7 1 kg jmenovita zaté7 1,5 kg
50 50
0 A - 0 ',/" Ve
_| -50 yosh | 50T =
£ p - £ e A
-100 e " -100 7 "
= e A - £ P
-150 7 Ve 3 = -150 .
/ ,/ - // o
-200 -200
-250 -250
0 100 200 300 (¢} 100 200 300
R [mm] R [mm]
a=0..70m/s2 —— a=0..50m/s?
—--—-- - a=100m/s? —--—-- - a=80m/s?
——— a=90m/s? ——— a=70m/s?
moeeeeeees a=80m/s? EERAE RS a=60m/s?
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

xxex

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

t87iste

FESTO

_ ete
EXPT-45
jmenovita zatéz 2 kg jmenovita zaté7 3 kg
50 50
0 - 0 —
'l/ /4
_| 50 — _| 50 .
E s i E oo d
E 10077 — E- 7
-150 7 // -150 7
-200+ -200 <
-250 -250
0 100 200 300 0 100 200 300
R [mm] R [mm]
a=0..40m/s2 a=0..30m/s2
—--—-- - a=60m/s? —-—-- - a=40m/s?
——— a=50m/s?
jmenovita zaté7 4 kg jmenovita zatéZ 5 kg
50 50
(¢} 0 ped
’/.-’ e
_| 50 e _| 50
[= - £
E| -100 o E| -100
-150 g -150 %
-200 -200
-250 -250
0 100 200 300 0 100 200 300
R [mm] R [mm]
a=0..20m/s2 a=0..10m/s2
—--—-- - a=30m/s? —-—-- - a=30m/s?
——— a=20m/s?

2016/07 - zmény vyhrazeny
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

t87iste
_ efe
EXPT-70
jmenovita zaté7 0,1 kg
50
0
_| -50
E
E| -100
| 150
-200
-250
0 200 400
R [mm]
a=0..100 m/s2
jmenovita zatéz 1 kg
50
0
50 - -
| - % 7 oo
5 P s
- / ’¢
pd
-200
-250
0 200 400
R [mm]
a=0..70m/s2
—--—-- - a=100m/s?
——— a=90m/s?
moeeeeees a=80m/s?
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xxex

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

jmenovita zaté7 0,5 kg

| [mm]

| [mm]

FESTO

50
0
-50
-100
-150
-200
-250
(¢} 200 400
R[mm]
a=0..100 m/s2
jmenovita zaté7 1,5 kg
50
0 .
/ - -
507 e
s P et
-100 —
-150 7 7
/
-200
-250
(¢} 200 400
R[mm]
a=0..50m/s2
—-—e- - a=80m/s?
——— a=70m/s?
moseeeeee- a=60m/s?
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

t87iste

ﬂ/

xxex

FESTO

EXPT-70
jmenovita zatéz 2 kg jmenovita zaté7 3 kg
50 50
Y 7 0 s
- -

_| 50 S _| 50 -
E| -100 < - E| -100 -
= el e £ '1 . o

-150 -15 ;

/ /s’
-200 -200
-250 -250
0 200 400 0 200 400
R [mm] R [mm]
a=0..40m/s? a=0..30m/s?
—--—-- - a=60m/s? —-—-- - a=40m/s?
———- a=50m/s?
jmenovita zaté7 4 kg jmenovita zatéZ 5 kg
50 50
0 e 0T~
T R

_] -50 - _| 50T
E - £
E| -100 /'/ E| -100
— /" —

-150 /,' -150

-200 -200

-250 -250

0 200 400 0 200 400
R [mm] R[mm]
a=0..20m/s2 a=0..10m/s2

—--—-- - a=30m/s? —-—-- - a=30m/s?

2016/07 - zmény vyhrazeny
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

xxex

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

| [mm]

| [mm]

t87iste
_ L)
EXPT-95
jmenovita zaté7 0,1 kg
50
0
-50
-100
-150
-200
-250
0 200 400 600
R [mm]
a=0..100 m/s2
jmenovita zatéz 1 kg
50
0 g e
l/ 4"’
507 / -
-100 —
-150 // I /.
-200
-250
0 200 400 600
R [mm]
a=0..60m/s2
—--—-- - a=100m/s?
——— a=90m/s?
moeeeeeees a=80m/s?
—-—-— a=70m/s?

18
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jmenovita zaté7 0,5 kg

FESTO

50
0
_| 50
£
E| -100
| 150
-200
-250
0] 200 400 600
R[mm]
a=0..100 m/s2
jmenovita zaté7 1,5 kg
50
0 /,/ /,’ ‘”,.
. y .
_| 50 ~
£ / e
E| -100 ~
~| 15017 -
-200 <
-250
0] 200 400 600
R[mm]
a=0..50m/s2
—-—e- - a=80m/s?
——— a=70m/s?
EERAE RS a=60m/s?
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

xxex

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

[1] taziste
_ efe
EXPT-95
jmenovita zatéz 2 kg
50
(4] g
'/' —_
_| -50 7 =
E 4 -
E| -100 7
= pd
-150
5 ///
-200
-250
200 400
R [mm]
a=0..40m/s?
—-—e- - a=60m/s?
——— a=50m/s?
jmenovita zatéz 4 kg
50
(4] 7
-
E-m 7
T
'E' -100 7
-150 5
S
-200
-250
200 400
R [mm]
a=0..20m/s?
—--—-- - a=30m/s?

2016/07 - zmény vyhrazeny

jmenovita zatéz 3 kg

FESTO

50
0 =
'/
_| -0 e
£ d
£| -100 e
= L7
-150 7
-200
-250
0 200 400 600
R [mm]
a=0..20m/s2
—-e—e- - a=40m/s?
——— a=30m/s?
jmenovita zatéz 5 kg
50
07
_| 50
£
£/ -100
-150 //’
-200
-250
0 200 400 600
R[mm]
a=0..10m/s2
—-—- - a=30m/s?
——— a=20m/s?
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

xxex

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

t87iste
_ ele
EXPT-120
jmenovita zaté7 0,1 kg jmenovita zaté7 0,5 kg
50 50
0 0
_| 50 _| 50
E £
E| -100 E| -100
| -150 | -150
-200 -200
-250 -250
0 200 400 600 800 (¢} 200 400 600 800
R [mm] R [mm]
a=0...100 m/s2 —— a=0..100m/s?
jmenovita zaté7 1 kg jmenovita zaté7 1,5 kg
50 50
Y i 4 . Y / 7/ Le*
/ // 7 /
— 50 / / — 5077 7
E ol £ / / -~
E| -100 ; E| -100 7
= 7 // o = /
-150 % - y 1501 -
// < yal y4 o"'
-200 -200
-250 -250
0 200 400 600 800 (¢} 200 400 600 800
R [mm] R [mm]
a=0..60m/s? ——— a=0..50m/s?
—--—-- - a=100m/s? —--—-- - a=80m/s?
——— a=90m/s? ——— a=70m/s?
—-eeeeee- a=80m/s? —--eemeee- a=60m/s?
—-—-— a=70m/s?
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Max. zrychleni a v zavislosti na poloze v pracovnim prostoru R a na vzdalenosti |, od téZiSté jmenovité zatéZze m ke koncové jednotce

xxex

FESTO

t87iste
_ ele
EXPT-120
jmenovita zatéz 2 kg jmenovita zaté7 3 kg
50 50
(¢} 7 0 7
/ — v
_| =50 ya _| 50
E| -100— -~ E| -100 -
'E' | / 7/ % | e
-150 v 1507 7 L
-200 < -200 %
250 250
0 200 400 600 800 0 200 400 600 800
R[mm] R [mm]
a=0..40m/s2 a=0..20m/s2
—--—-- - a=60m/s? —-—-- - a=40m/s?
——— a=50m/s? ——— a=30m/s?
jmenovita zaté7 4 kg jmenovita zatéZ 5 kg
50 50
0 e 0T~
d /
_| =50 _| 50
E / £
E| -100 7 £/ -100 7
~| 150 - | 150 £
/ —~
-200 -200
250 250
0 200 400 600 800 0 200 400 600 800
R[mm] R [mm]
a=0..20m/s2 a=0..10m/s2
—--—-- - a=30m/s? —-—-- - a=30m/s?

2016/07 - zmény vyhrazeny

——— a=20m/s?
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Pozadavky na ram

Pfesnost polohovani a drahy zavisi
velkou mérou na konstrukci ramu.

Je nutné vzit v Gvahu nésledujici vlivy:
e tuhost ramu

* hmotnost ramu

 hmotnost kinematiky

Pfi maximalni dynamice pohoni
pisobi nasledujici sily na rohovy
helnik montazniho ramu a tedy
i na upevnéni v ramu.

Moznosti upevnéni na ram

Paralelni kinematika musf byt upev-
néna zasadné v oblasti rohového
helniku montaZniho ramu. V této
oblasti musi byt zajisténa rovna
dosedaci plocha s vysokou tuhosti

v krutu.

PFimé upevnéni Srouby

Srouby M8x...
PouZijte minimalné 4 Srouby (M8) na
rohovy (helnik, pfimo na ram. Pfitom
by tyto 4 Srouby mély leZet co nejdale

22

« frekvence zplisobena dynamickym
provozem kinematiky
- cykly za minutu
- dynamické nastaveni
pro zrychlenf a zastaveni

Maximalni sily vznikaji, kdyz dva po-
hony zrychluji v opatném sméru nez
tfeti a tim dochazi k vodorovnému
pohybu jmenovité zatéze.

Ram musi byt konstruovan tak, aby
maximalni sily vznikajici v kinematice
mohly byt pfenaseny s potfebnou
bezpetnosti.

FESTO

Smérna hodnota pro prvni vlastni
frekvenci, specifikovana pro cely
systém, je minimalné 16 Hz.

velikost 45 70 95 120
svisla sila [N] +250 +290 +325 +475
vodorovna sila [N] +145 +150 +200 +215

K dosazeni pfesnosti polohovani
plati pro dosedaci plochy nasledujici
minimalni poZadavky:

- rovinnost = 0,05 mm

- rovnobéznost = 0,5 mm

od sebe, aby bylo zajisténo spojeni
odolné krutu.

=> internet: www.festo.com/catalogue/...

ProtoZe vzdalenost drazek v profilu
80x80 je 40 mm, jsou diry v rohovych
Ghelnicich usporadany tak, aby bylo
mozné profil upevnit v riiznych
polohéch.

Srouby M20x...

Pouzijte 1 Sroub (M20) na rohovy
helnik, pfimo na ram. Na kaZzdém
helniku je k tomu urfena stfedova
dira.

ProtoZe pfi demontaZi motoru se refe-
rence odpovidajiciho pohonu ztrati,
mély by byt pouZity montazni dity,

pro které se nemusi demontovat
motor.

Diry[ 1] nejsou v zavislosti na montéz-
ni poloze motoru pfistupné.

zmény wyhrazeny - 2016/07



Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Moznosti upevnéni na ram

Upevnéni pomoci kamend do drazky — rovnobézné s montaznim ramem

profil $rouby
(napf. HMBS-80/80) (napf. M8x35)
kédmen do drazky
(napf. NST-HMV-8-2-M8)

Priklad 1

Upevnéni pomoci kamend do drazky — pricné k montaznimu ramu

profil $rouby
(napf. HMBS-80/80) (nap¥. M8x35)

kdmen do drazky Ghelnik
(napf. NST-HMV-8-2-M8)

Priklad 1

upevnéni pfimo na profil

Priklad 2

upevnéni pfimo na profil

Priklad 2

Pfidavné Ghelniky v nasledujicich
prikladech jsou nutné pro zvy3eni
tuhosti v krutu a zvét3eni dosedaci
plochy.

upevnéni pomoci Ghelniku

2016/07 - zmény vyhrazeny
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Technické adaje - koncové jednotky
EXPT-...-T...

FESTO

Mechanické adaje
typ EXPT-...-

Tl ) 73 I
konstrukce elektromechanicky oto¢ny modul

- s otocnym prlichozim - s otocnym prlichozim

vedenim vedenim
druh motor@ servomotory
velikost 8 8 11 11
Ohel otaceni bez omezeni
pfipojeni pneumatiky - GYs - GYs
jmenovita svétlost [mm] - 4 - 4
normalni jmenovity pritok [/min] |- 350 - 350
prevodovy pomér 30:1
opakovatelna presnost [°] +0,01
max. otacky pohonu [1/min] | 200
jmenovity moment [Nm] 0,75 0,75 1,8 1,8
$pickovy moment [Nm] 1,8 1,8 4,5 4,5
max. axialni sila [N] 200 200 300 300
max. klopny moment, staticky [Nm] 15 15 40 40
piipustny moment setrvatnosti zatéze  [kgm?] | 0,0026 0,0026 0,006 0,006
montazni poloha libovolna
hmotnost zatéZe pro EXPT [g] 640 690 850 900
Elektrické ddaje
typ EXPT-...-

T T2 T3 T4
jmenovité napéti [VAC] 230
jmenovity proud [A] 0,31 0,31 0,74 0,74
$pickovy proud [A] 0,61 0,61 1,5 1,5
jmenovity vykon [w] 9,2 9,2 22,1 22,1
trvala doba sepnuti [%] 100
odméfovaci systém?) enkodér

1)  je nutny referentni pohyb
Provoznia okolni podminky
typ EXPT-...-

Tl ) 73 I
provozni tlak [bar] - -0,9..+10 - -0,9..+10
teplota okolf [°eC] 0..40
stupen kryti IP40
upozornéni k materialu odpovida RoHS
odolnost korozi KBKY) 2

1) Tfida odolnosti korozi 2 dle normy Festo 940 070:

konstrukeni dily s mim&j3imi naroky na odolnost korozi. Vnéj3i viditelné Casti s pozadavky predeviim na vzhled povrchu, ktery je vystaven pfimému kontaktu s okolni pro priimys| b&znou atmosférou, respektive

latkami, jako jsou chladici latky a maziva.

24 => internet: www.festo.com/catalogue/...
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

Pfivody na téleso rozhrant:

Pfipojenti pro:
p-Stab SDES @ kabel pro enkodér = 32
_ snimanf ototného pohybu = 32
privod pracovniho vzduchu pro pneumatické otocné priichozi vedeni
kabel pro motor = 32

Rozmé modely CAD ke stazeni =» www.festo.com
ry

koncova jednotka

D3
D4,

vystup pracovniho vzduchu
otoéné priichozi vedeni
pracovniho vzduchu
pipojent kabelu motoru
pipojeni kabelu enkodéru

BN
[N

typ B1 B2 B3 D1 D2 D3 D4 H1 H2 L1 L2 Tl T2
(%) (%) (%)
H7 +1

EXPT-... 141 122 88 7 M4 48 25 27 6 162 86 1,6 10

2016/07 - zmény vyhrazeny => internet: www.festo.com/catalogue/...
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod FESTO

technické ddaje

Rozméry modely CAD ke staZeni =» www.festo.com
tycova kinematika
L1
DD & = ,.“Ej-;s
o | “ H ‘ H
N
T
T
m
T
L2
N
m| m
sa)
)
NNV 3
o ’ ° jo oc\ ° ) O
¢ o . p E
o _0 2,
typ B1 B2 B3 B4 H1 H2 H3 L1 L2
EXPT-45 947 617 530 549 659 493 166 1088 652
EXPT-70 1077 703 622 590 727 561 166 1238 727
EXPT-95 1213 794 705 626 827 636 191 1394 803
EXPT-120 1355 888 800 672 944 710 234 1558 885

26 => internet: www.festo.com/catalogue/... zmény vyhrazeny - 2016/07
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Rozméry

upeviovaci otvory na montaznim ramu

B1
B2|
B3

|| B4

.0

FESTO

modely CAD ke staZeni =» www.festo.com

2 e
Ny SN
L7
L6
LS
typ B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7
EXPT-45 330,8 107,2 93,5 87,2 51 12,3 11
EXPT-70 374,1 107,2 93,5 87,2 51 12,3 11
EXPT-95 419,3 107,2 93,5 87,2 51 12,3 11
EXPT-120 466,6 107,2 93,5 87,2 51 12,3 11
typ L1 L2 L3 L4 L5 L6 L7
EXPT-45 1017 923 775,4 675,4 822 794 694,6
EXPT-70 1167,1 1073,1 925,5 825,5 972,1 914 844,7
EXPT-95 1323,7 1229,7 1082,1 982,1 1128,7 1070,6 1001,3
EXPT-120 1487,5 1393,5 1245,9 1145,9 1292,5 1234,4 1165,1

2016/07 - zmény vyhrazeny
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

technické ddaje

Rozméry

oblast jmenovitého pracovniho prostoru

FESTO

modely CAD ke staZeni =» www.festo.com

obrys oblasti
D3 priimér oblasti

D4 priimér jmenovitého pracovniho prostoru
H7 vySka jmenovitého pracovniho prostoru
H9 vzdalenost spodni hrany desky pro chapadlo
od dna jmenovitého pracovniho prostoru
T - £ upozornéni
Vzdalenost pracovniho prostoru se vztahuje dolni hranu desky
pro chapadlo. U variant T1 aZ T4 je pracovni prostor prodlouZen
0 rozmér H8 smérem dold. TotéZ plati pro namontované systémy
chapadel, u nichZ se referencni bod vzdy posouva o vysku
systému chapadel.
@ Dodatetné rozméry pro instalaci kabelt a hadic pro motory
e nejsou v pracovnim prostoru zohlednény.
D4
D3
typ D1 D2 D3 D4 H1 H4 H5
+5 +5 +5
EXPT-45 950 860 620 450 659 500 117
EXPT-70 1120 1035 870 700 727 614 117
EXPT-95 1400 1260 1120 950 827 760 141
EXPT-120 1590 1440 1370 1200 944 907 141
typ H6 H7 H8 H9
EXPT-...-TO EXPT-...-T1/T2 EXPT-...-T3/T4
EXPT-45 180 100 0 27 28,5 234
EXPT-70 180 100 0 27 28,5 286
EXPT-95 170 100 0 27 28,5 357
EXPT-120 170 100 0 27 28,5 397
28 => internet: www.festo.com/catalogue/...
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technické ddaje

Zapojeni konektorti
Motory pohonii
motory enkodér

PIN funkce PIN funkce
1 faze U 1 -SENS
PE PE (ochranné uzemnéni) 2 +SENS
3 faze W 3 DATA
4 fazeV 4 DATA/
A teplotni ¢idlo My+ 5 oV

B teplotni ¢idlo My- 6 CLOCK/
C brzda BR+ 7 CLOCK
D brzda BR- 8 up
Motor koncoveé jednotky

motory enkodér

PIN funkce PIN funkce
U

%

1
2
3 w
4 PE

OO NN B W
SEEEINNNEIEIEESES

—_
o

GND

—_
-

5V

-
N

stinéni
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

Gidaje pro objednavky - stavebnice vyrobki

FESTO

Tabulka pro objednavky
velikost 45 70 95 120 podminky | kad zadani
E ¢. stavebnice 569797 569798 569799 569800
druh vyrobku EXPTfada T EXPT EXPT
pracovni prostor 450 -45
-70
-95
-120
pohon -E1
-E4
nastavby bez ototného pohonu -T0
otocny pohon, velikost 8 -T1
otocny pohon, velikost 8, s priichodem vzduchu -T2
otocny pohon, velikost 11 -T3
otocny pohon, velikost 11, s priichodem vzduchu -T4
montazni poloha motoru A1/A2/A3 vzadu -HHH
A3 vpredu, A1/A2 vzadu -HHV
A2 vpiedu, A1/A3 vzadu -HVH
A2/A3 vpredu, Al vzadu -HWV
A1 vpiedu, A2/A3 vzadu -VHH
A1/A3 vpredu, A2 vzadu -VHV
A1/A2 vpredu, A3 vzadu -VVH
A1/A2/A3 vpiedu VW
[0]| ochrana proti netistotim standardni
— chranéné provedeni -P8

Tabulka pro pfifazeni

paralelni kinematika EXPT

fidici systém CMCA

ovladace motorti CMMP (= 32)

pro montazni desku

EXPT-...-T0-...-C-C1-...

CMCA-C1-B4-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T0-...-C-C2-...

CMCA-C2-B4-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T1 az T4-..-C-C1-...

CMCA-C1-B5-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

EXPT-...-T1 az T4-...-C-C2-...

CMCA-C2-B5-C-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

pro montazni desku v rozvadéci

EXPT-...-T0-...-CC-C1-...

CMCA-C1-B4-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T0-...-CC-C2-...

CMCA-C2-B4-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A

EXPT-...-T1 aZ T4-...-CC-C1-...

CMCA-C1-B5-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

EXPT-...-T1 az T4-...-CC-C2-...

CMCA-C2-B5-CC-S1

3x CMMP-AS-C5-3A, 1x CMMP-AS-C2-3A

[M] minimalni Gdaje
[0] volitelné

kod pro objednavky

| [ExpT

30
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Paralelni kinematika EXPT, Tripod

Gidaje pro objednévky - stavebnice vyrobki

FESTO

Tabulka pro objednavky
velikost 45 70 95 120 podminky | kad zadani
E fidici systém bez
montéZni deska -C
rozvadet -CC
fidici systém pro vice 0s bez
s CMXR-C1 -C1
s CMXR-C2, s integrovanym PLC -C2
ovladaci jednotka (robot) bez
s ovladaci jednotkou CDSA -B
délka kabelu bez
5m -5K
10 m -10K
15m -15K
nastaveni z vjroby standardni
s kalibraci S
jazyk dokumentace néméina -DE
anglictina -EN
Spanélstina -ES
francouzstina -FR
italStina -IT
rustina -RU
¢instina -ZH

S

upozornéni

Chcete-li objednat paralelni kine-

matiku, spojte se prosim s lokalnim

[0] volitelné

Paralelni kinematiku smi uvést

do provozu pouze specialné vyskoleny

1] Pokud nezvolite Zadny fidici systém (montazni deska (C) nebo rozvad&t (CC), neni soucasti dodavky paralelni kinematiky EXPT Zadny ovladat motoru.
Délka kabelti motoru a enkodéru ototného pohonu (nastavba) je vzdy 15 m, nezavisle na idaji uvedeném ve stavebnici vjrobku.

* Praktické znalosti ovladaci
motorti CMMP a ovladani vice

Jsou potfebné nasledujici znalosti:
* specialista se znalostmi robotiky

zastoupenim spolecnosti Festo. odborny personal (specializovany a softwaru CoDeSys 0s CMXR
na robotiku). * Praktické znalosti paralelni
kinematiky
minimalni Gdaje
kod pro objednavky
2016/07 - zmény vyhrazeny => internet: www.festo.com/catalogue/... 31



Paralelni kinematika EXPT, Tripod

prislusenstvi

FESTO

Udaje pro objednavky
délka kabelu [m] ¢. dilu typ
pripojeni motorG pohonii k ovladactim v rozvadéci
kabely pro motory NEBM
m 5 550310 NEBM-M23G6-E-5-N-LE7
10 550311 NEBM-M23G6-E-10-N-LE7
15 550312 NEBM-M23G6-E-15-N-LE7
délka X1) 550313  NEBM-M23Gé6-E- -N-LE7
kabely pro enkodéry NEBM
@‘/-3 5 550318 NEBM-M12W8-E-5-N-S1G15
N2 % 10 550319  NEBM-M12W8-E-10-N-S1G15
15 550320 NEBM-M12W8-E-15-N-S1G15
délka X1) 550321  NEBM-M12W8-E- -N-S1G15
kabely télesa rozhrani k ovladactim motord v rozvadéci
kabely pro motor NEBM
m 15 ‘ 571907 NEBM-M12G4-RS-15-N-LE4
kabely pro enkodéry NEBM
@?’ @f) 15 571915  NEBM-M12G12-RS-15-N-S1G15
spojovaci kabely NEBU pro rozpoznani ztraty tyce nebo referencnich cidel otocnych pohon
5 541334 NEBU-M8G3-K-5-LE3
10 541332 NEBU-M8G3-K-10-LE3
15 575986 NEBU-M8G3-K-15-LE3

1) maximalné 25 m

Udaje pro objednavky - ovladaée motoru

pro velikost vystupni napéti | vystupni jmenovity vykon | €. dilu typ
‘ jmenovity proud
| IVAC] (Al | VA \
pro paralelni kinematiku
45..120 \ 3x0 ... 270 \ 5 \ 1000 \ 1622902  CMMP-AS-C5-3A-M0O
pro nastavbu
45..120 \ 3x0 ... 270 2,5 \ 500 \ 1622901  CMMP-AS-C2-3A-M0O

upozornéni
Na vyzadani je dispozici fidici
systém pro vice pohond.
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Udaje pro objednavky
pro velikost popis ¢. dilu typ
ochranné hadice MKG
m 45..120 na kazdy pohon potfebujete 2 m 3156318 MKG-23-PG-29-B
drzaky hadic EAHM
45..120 pro upevnéni ochrannych hadic 3506553 EAHM-E10-TH-W29
45..120 pro upevnéni drzakl hadic 2075203 EAHM-E10-AK
na pFipojovaci bloky 2075842  EAHM-E10-AK-P8Y)
1) vkombinaci s variantou EXPT-...-P8
Udaje pro objednavky
pro velikost popis ¢. dilu typ
kryci sady EASC-E10
95 « chranf pracovni prostor 3790894 EASC-E10-95
120 pred necistotami 3790896 EASC-E10-120
* |ze namontovat pouze
v kombinaci s variantou
EXPT-...-P8
adaptacni sady EAHA
~ 45..120 pro prisavky ESG 1574224 EAHA-R2-M12P
i ‘ (velikost drzaku 2)
Dy g ee pro pisavky ESG 1574227 EAHA-R2-M14P
/ g (velikost drzéku 3 a 4)
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Adaptatni sady
DHAA, HAPG

Kombinace chapadel s adaptacni sadou

material:

tvarny legovany hlinik
prosté médi a PTFE
odpovida RoHS

FESTO

upozornéni

Sada obsahuje individualni
upeviovaci rozhrani a potfebny
upeviiovaci material.

modely CAD ke staZeni =» www.festo.com

chapadla velikost adaptacni sady
¢. dilu typ
paralelni chapadla
DHPS, standardni
6 187566 HAPG-SD2-12
10 184477 HAPG-SD2-1
16 184478 HAPG-SD2-2
HGPT-B, robustni
16 564958 DHAA-G-Q5-12-B8-16
20 564955 DHAA-G-Q5-16-B8-20
25 537181 HAPG-SD2-25
HGPL, robustni s dlouhym zdvihem
14-40, 14-60, 14-80 537310 HAPG-SD2-31
HGPC
12 542671 HAPG-SD2-41
16 542668 HAPG-SD2-42
HGPD, utésnéna
16 564958 DHAA-G-Q5-12-B8-16
20 564955 DHAA-G-Q5-16-B8-20
25 537181 HAPG-SD2-25
tfibodova chapadla
DHDS, standardni
16 187567 HAPG-SD2-13
HGDT, robustni
25 542439  HAPG-SD2-32
DHRS, standardni
10 187566 HAPG-SD2-12
16 184477 HAPG-SD2-1
25 184478 HAPG-SD2-2
HGRT, robustni
16 1273999 DHAA-G-Q5-16-B11-16
HGRC
12 542671 HAPG-SD2-41
16 542668 HAPG-SD2-42
DHWS, standardni
10 187566 HAPG-SD2-12
16 184477 HAPG-SD2-1
25 184478 HAPG-SD2-2
HGWC
12 542671 HAPG-SD2-41
16 542668 HAPG-SD2-42
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