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Caracteristicas

Informacion resumida

==

WebVisu CODESYS

Higher Level Application
GUI

Host Connectivity™
Based on Ethernet,
TCP/IP, Modbus,
ProfiNet, Ethernet/IP ...

Configuration
(Config File)

Homing
procedure for
H,T,XY Gantry

Libraries provided by

Move PTP, Lin, ...
based on Codesys
Robotics

Execution of
Motion CMD via
Methods

CNC

(Outque, Ref, File) Pick and Place

Coordinate
transformation
based on Codesys
Robotics

Jogging based on
Codesys Robotics

Kinematic Trafo

using AxisGroup ek Vi

Error Handling

Brake test

e.g SoftMotion (CNC + Robotics), CAA Libraries, System Libraries, 0S

Additional
Axes

La libreria de software de aplicacion Positioning CNC Robotics (FPosCR) permite y facilita la implementacion de una amplia gama de aplicaciones de movimiento basa-
das en sistemas de manipulacion cartesianos o robots cartesianos. La libreria contiene una amplia variedad de blogues de funciones y métodos complementarios para
tareas tipicas de Pick and Place, asi como para soluciones de control de movimiento CNC o robética. La funcionalidad FPosCR puede integrarse facilmente en su propio

c6digo IEC61131 3 (Codesys V3, Softmotion).

Sumario

gfbRob

| AxisGroup

| g_RoboConfData

=FB_ROBOT_MOTION
AxisGroupRob
stRobConfig
xGrpPower
XAckError

stCncSW
stCncOutData
stGrpStatus

Integracion de las funciones de la biblioteca FPosCR en un programa de aplicacion
o Elbloque de funcién FB_ROBOT_MOTION es el bloque de funcion principal de la biblioteca de software FPosCR. Reline todas las funciones y comandos para los movi-
mientos, asi como su control y monitorizacién.
e Gracias a sus compactas y potentes interfaces de entrada/salida, es posible asignar eficazmente el @mbito de movimiento de una aplicacion con un cddigo de pro-
grama significativamente reducido.

* Optional software library
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Ejemplo de aplicacion
Start Park
Position Position (optional)
®
Stop Position when . Stop Position when
Upper Z Pos PickPos is not Ready E PlacePos is not Ready
(eParkCs) 2 ~
- Blending .
Start & Radius / Velocity ¢ Start
Paosition Position
; PrePlace
Stop Area when not P(r;fzgk Offset Stop Area when not
xContinousPrePick (optional) (optional) xContinousPrePlace
Pick Place
Position Position
(ePickCS) (ePlaceCs)
Ack M Ack M

Elblogue de funciones FB_PICK_AND_PLACE también esta disponible para aplicaciones estandar convencionales.

Este mddulo contiene una secuencia Pick and Place lista para usar en su forma basica.Para aplicaciones sencillas, la creacion de una secuencia de este tipo (ciclo Pick
and Place) se reduce a la determinacion de los siguientes parametros:

e Posicidn Z superior (posicion mas alta alcanzada en el eje 2)

e Pick Pos (posicion en la que se recoge el bien/objeto)

e Place Pos (posicion en la que se deposita el bien/objeto)

El blogue FB_Pick_and_Place utiliza las funciones Robotics en segundo plano.Esto optimiza los movimientos en términos de:
e Secuencia de movimientos limpios y suaves (mejora de la limitacién de sacudidas)
e Reducir la duracidn del ciclo

También estan disponibles las siguientes opciones de parametrizacion y ajustes:

Opcion de desplazamiento a una posicion de estacionamiento tras ejecutar un ciclo de Pick and Place.
Seleccion de pardametros dinamicos individuales para la fase de Pick and Place

Modo de funcionamiento continuo

Intervencion de control opcional en el ciclo de Pick and Place
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Funcionalidad

e Puesta en servicio

e Recorrido de referencia
e Movimiento manual
-Jogging

- Paso a paso

- Posicionamiento

e CNC

e Funciones robdticas

e Transformacion de coordenadas
e Diagnosis

e Prueba de frenado

o Visualizacion web

CODESYS / Plataforma

e \ersion 3.5 Sp16 Patch5
e >=SoftMotion V4.12.0.0
e Compatibilidad multintcleo

Adecuado para los siguientes productos de Festo

Ejes y manipulacion cartesiana:

e Porticos verticales de dos ejes EXCT, YXCL, YXML

e Portico con tres ejes YXCR, YXMR
e Sistema de brazo en voladizo YXCA

e Portico horizontal de dos ejes EXCH, EXCM, YXCF, YXMF

Controladores y reguladores de servoaccionamiento:
e (Controlador CPX-E-CEC-M1-PN o -EP, CECC-X-M1
e Regulador de servoaccionamiento CMMT-AS, CMMT-ST, CMMT-...-MP

Visualizacion web

La visualizacion web (UI) contenida en la biblioteca de Software FPosCR proporciona apoyo en todas las fases de uso:
e Configuracion del sistema y de los movimientos

o Puesta en funcionamiento / ajuste
e Control de estado / funcionamiento
e Gestion de incidentes / diagnosis
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Didlogo para configurar el hardware de la cinematica

= FPoSCR Festo Positioning CNC Robotics FESTO
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Dialogo de definicion de sistemas/transformacion de coordenadas
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Didlogo para la configuracion como aplicacion CNC
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Dialogo para movimiento manual (actuacion secuencial)
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Didlogo para aplicaciones con funcidn Robotics Motion
FPOSCR  Festo Positioning CNC Robotics FESTO
A commisionng _oton_olagnos
Message: Group. 100% | Coordinate System
NolEror Power Override  p— ||
Homing Robotics motion System Status
Motion command Abort/Stop Motion =
o R I N R
— e [ i
[ Vownicanme] xS X o000 x Pause / Interrupt Motion jr—
[ BTR(%:0000] ¥:0000] Z:0000] A0000] B:0000 G0000) ): (memopin]
PUgRel]| X 0000] _V:0000] 0000 _A0000] 50000 _C:0001) ); 50
TR T T E
ContinueAfterinterrupt0:
X0 ¥:0000[  2:0000 A:OM 8:0.000]_C: 0.00¢ — xGrpReadyToEnable
G o] o] Toow] meow saon o) . e oty
.
0000 V0000 70000 A0008 50000 <0000 ) -
E— T v psopsng
Grmssopme  Gmmsommii | SR
o T ST |5 e
Motonsetine: Wl [ @ e [ 0w v
([ ON[ ik 10000 rhce 10000000] IvDe< 1000000 rerk 10006000 );. Acc [ 1600080 Acc om0 ror
i Dypl|  Welfoc 10| Whcchoc 100] efoc 100) ). Dec [ 700000 Jerk [ 0%0] *Grpkrortop
Jrk e —
e IrActPathVek: 3
[Fadus=0000____] ¥ Current setings forblending o
| ; il <=
St ] Aoiog ThNens s
o] Abaring e i
Mo
(G | 5 ¥ s et o
.

V3565t e 20000




Referencias de pedido

Biblioteca de aplicaciones FPosCR para controladores de Festo

e Formato de entrega: digital
e Documentacion: digital
e Entorno de desarrollo:CODESYS

o [icencia:Licencia simple no exclusiva, perpetua, vinculada al hardware de control (mediante Produkt Key)

Referencias de pedido
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Abreviatura de tipo

N.2art.

Tipo

)
P

GSAY

8185158

GSAY-A6-FO-Z4-1-YO
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