
Actuadores lineales eléctricos
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Confíe en un socio que se especializa desde hace décadas en los movimientos lineales. Tanto con actua-
dores lineales neumáticos como eléctricos. Recibirá un conjunto de accionamiento completo equipado 
con elementos mecánicos que cumplen todas las condiciones necesarias para el movimiento lineal. 
Actuadores altamente dinámicos. Extremadamente precisos. Robustos y potentes para grandes cargas. 
Además, sencillos y rentables. Para que pueda ejecutar movimientos lineales sin limitaciones.

Necesita sistemas integrales.
Desea minimizar los costes.
Somos su socio ideal para obtener las soluciones apropiadas.
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Competentes  
en el desarrollo  
de soluciones  
tecnológicas  

óptimas.

Movimientos 
exigentes.

06

16

19

Ejes eléctricos
Movimientos potentes, rápidos y precisos dentro del espacio de 
trabajo.

Cilindro
Larga duración y movimientos de entrada y salida rápidos en el 
espacio operativo.

Carros y ejes en voladizo
Resistencia, precisión y versatilidad para el posicionamiento  
dentro del espacio operativo.

Actuadores lineales con motor
Movimientos muy dinámicos y precisos.

Motores y controladores
Compatible con el actuador lineal y escalable para cada aplicación.

Seguridad funcional
Para medidas de seguridad técnicas de conformidad  
con la directiva de máquinas.

10

12

14
Movimientos sencillos y dinámicos con un peso real de 17 kN
Un potenten actuador incluido en nuestra cartera de productos:  

el cilindro eléctrico ESBF. Potencia real de 17 kN: estática y dinámica. 

También posible con el eje eléctrico EGC. La guía para cargas pesa-

das EGC-HD es capaz de soportar con holgura una carga de 900 Nm 

aplicada transversalmente sobre el eje.

¡Máximo dinamismo para una mayor productividad!
El eje eléctrico accionado por correa dentada ELGA-RF acelera la pro-

ducción: con una velocidad dinámica máxima de 10 m/s, incluso con 

momentos y fuerzas de accionamiento superiores. 

Ejecución de movimientos más sencilla que nunca.
Gracias a las series Optimised Motion, el movimiento eléctrico 

resulta completamente sencillo y seguro. El conjunto de posiciona-

miento está compuesto por el cilindro eléctrico EPCO e incluye motor 

y controlador de motor CMMO-ST, así como cables apropiados para 

cadenas de arrastre. Ya no es posible cometer errores: este ventajoso 

conjunto solo tiene una única referencia para realizar el pedido. 

­También se simplifica considerablemente la parametrización desde  

la nube.

20 Herramientas de software
El software permite diseñar rápidamente el conjunto de acciona-
miento idóneo, además de facilitar la configuración y la puesta en 
funcionamiento garantizando siempre la máxima seguridad.

22 Soluciones y sistemas de manipulación
Somos expertos en sistemas en 2D y 3D para sus aplicaciones.
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Mechatronic Motion Solutions, el mundo de los actuadores eléctricos de un vistazo

Nivel de control

Nivel de mando

Nivel  
de campo

Sistema de control distribuido
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Sistema de control distribuido

Actuador giratorio Sistemas de visión por cámara

Motores con control 
integrado MTR-DCI

Carro

EGSL

 SLTE con 

motor DC

Motores paso a 
paso EMMS-ST

Servomotores
EMMS/E-AS

FHPP
Perfi­l­de­Festo­

para manipula-

ción y posiciona-

miento 

CoDeSys 
Suministrado 

por Festo

FST 4
Festo Software 

Tool 

Unidad de control de 
robótica CMXR

Control integrado 
CPX-CEC

Interfaz de ejes 
CPX-CMXX

FCT
Festo­Confi­guration­

Tool 

PositioningDrives
Software­de­confi­gu-

ración y cálculo para 

actuadores eléctricos

Controlador de 
motor SFC-DC

Cilindro eléctrico

EPCO

ESBF

DNCE

CMMS-STCMMD-AS Controlador del motor 
paso a paso CMMO-ST

Ejes en voladizo

DGEA
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Ejes eléctricos

Las diferentes ejecuciones

Gracias a su diseño con un carro, 

los ejes de pórtico permiten el 

desplazamiento entre los dos 

extremos del eje, esto es, direc-

tamente en el espacio operativo.

Diversos conceptos de acciona-
miento 
Decisión a tomar en función de 

los requerimientos: para obtener 

simultáneamente una acelera-

ción elevada y carreras largas, 

lo más recomendable es optar 

por un accionamiento por correa 

dentada; si, por el contrario, 

se buscan fuerzas de avance ele-

vadas y precisión en el posicio-

namiento, es preferible el accio-

namiento por husillo. La guía de 

rodamiento de bolas permite 

someter al carro y a la guía a ele-

vadas fuerzas transversales, 

incluso durante el movimiento.

Eje accionado por correa  
dentada y eje accionado  
por husillo EGC/EGC-HD 

Serie completa con numerosas 

variantes, p. ej. para gran dina-

mismo, alta velocidad, grandes 

cargas y momentos. En defini-

tiva, se trata de un nuevo pro-

grama de ejes a modo de sis-

tema modular de ejes múltiples, 

apropiado tanto para soluciones 

individuales como para solucio-

nes completas en el sistema. 

El mejor perfil
Los amplios perfiles del EGC y su 

sección optimizada maximizan la 

rigidez y la capacidad de carga 

de los actuadores. La velocidad, 

la aceleración y la capacidad de 

compensación de momentos 

constituyen una nueva referen-

cia, incluso en el caso del nuevo 

EGC-HD con guía para cargas 

pesadas, apta para trabajar con 

momentos y cargas extremada-

mente elevados a velocidades y 

aceleraciones también elevadas. 

Otra ventaja: gracias a su gran 

capacidad, los ejes pueden tener 

un tamaño menor, especial-

mente en el caso de ejes de 

accionamiento por husillo. 

Eje accionado por correa 
dentada EGC-(HD)-TB
Dinámico eje concebido para 

altas velocidades, cargas eleva-

das y carreras largas.

Eje accionado por husillo 
EGC-(HD)-BS
Actuador preciso de movimien-

tos homogéneos, con cargas ele-

vadas y carreras largas.

Eje de guía EGC-FA
Unidad de guía lineal sin accio-

namiento, para soportar fuerzas 

y momentos en aplicaciones de 

varios ejes.
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Variantes

Tipo EGC-TB/BS-KF EGC-HD-TB/BS

Tamaño 50/70/80/120/185 125/160/220
Actuador Accionamiento por correa dentada/  

Accionamiento por husillob
Accionamiento por correa dentada/ 
Accionamiento por husillo

Carrera máxima [mm] 5000/8500 (10 000) 5000/2400
Velocidad máxima [m/s] 2/5 5/1,5
Precisión de repetición [mm] ±0,08 ... 0,02 ±0,08 ... 0,02
Fuerza máx. Fx [N] 2500/3000 1500/1300
Momento máximo Mx [Nm] 529 900
Momento máximo My/Mz [Nm] 1820 1450
Opciones Módulo de conexión  

paralubricación central
Módulo de conexión  
paralubricación central

Unidad de bloqueo EGC-..-HPN 
con elementos de fijación para 
el carro
•	Para aplicaciones orientadas  

a la seguridad

•	Posibiliad de obtener solucio-

nes correspondientes a las 

categorías 1, 2 y 3 según 

EN 13849-1 mediante versio-

nes de 1 y de 2 canales

Seguridad gracias a la consulta 
opcional del sensor
•	Sensor de proximidad induc-

tivo SIES-8M
•	Montaje enrasado de hasta  
2 sensores por ranura perfilada 

Sistema de medición inductivo 
adicional EGC-..-M
•	Mayor precisión absoluta, 

mínima resolución 2,5 µm
•	Apropiado para aplicaciones 

orientadas a la seguridad 
(segundo canal)

•	Las imprecisiones inherentes 
al sistema pueden compen-
sarse óptimamente mediante 
regulación

Conexión versátil al motor con 
EGC-(HD)-TB
•	Montaje del motor en cual-

quiera de los cuatro lados

•	Posibilidad de conversión pos-

terior en cualquier momento

Ventajas
Determinar una variante están-

dar con su número de artículo y 

cambiar a posiciones alternati-

vas en caso necesario

Segundo carro
•	Para momentos axiales y 

transversales elevados

•	Desplazamiento libre

Carro prolongado
•	Guía más larga

•	Para un momento axial más 

elevado

Carro protegido
•	 Juntas rascadoras en ambos 

lados del carro

•	La guía exterior queda prote-

gida contra partículas de 

suciedad y líquidos
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ELGA-TB-G/-RF Tamaño (= ancho del perfil de eje) 70 80 120
Tipo de guía Guía de deslizamiento /Guía de rodillos

Carrera máxima [mm] 8500/7000, 8500/7000, 8500/7400

Fuerza máx. de avance Fmáx [N] 350/350 800/800 1300/1300

Velocidad máxima [m/s] 5/10

Mx [Nm] 5/11 10/30 20/100

My [Nm] 30/40 60/180 120/640

Mz [Nm] 10/40 20/180 40/640

Precisión [mm] ±0,08/ ±0,08

Eje eléctrico accionado por 
correa dentada ELGA-TB-G/
ELGA-TB-RF

El complemento ideal para ejes 

EGC. ELGA-TB-G con guía de des-

lizamiento sencilla para tareas 

de posicionamiento y manipula-

ción sencillas o como eje de 

accionamiento en aplicaciones 

con guías externas. Gracias a la 

guía de rodillos y a las elevadas 

fuerzas de avance, el ELGA‑TB‑RF 

es óptimo para la manipulación 

altamente dinámica de piezas 

incluso de tamaño mediano y 

grande. Una cinta de recubri-

miento fabricada en acero inoxi-

dable se encarga de proteger la 

robusta guía de rodillos, permi-

tiendo además elevadas veloci-

dades de desplazamiento.

•	Velocidades de hasta 10 m/s

•	Apropiado para el contacto 

con alimentos

Ventajas comunes
•	Solución lista para instalar 

como conjunto de acciona-

miento para guía externa

•	Elevada dinámica y flexibili-

dad, entre otros, gracias a la 

posibilidad de montar el motor 

en 4 posiciones 

•	Amplia variedad de accesorios 

para una instalación sencilla

•	El uso de software, por ejem-

plo, de PositioningDrives, faci-

lita el dimensionado y la 

puesta en funcionamiento

•	Cinta de recubrimiento a modo 

de protección frente a condi-

ciones ambientales adversas, 

así como para reducir la expul-

sión de partículas por el des-

gaste de la correa dentada
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Variantes de movimiento para un carro adicional Consulta de posiciónfinal

Eje eléctrico accionado por 
correa dentada ELGR/ELGG

Ideal para aplicaciones con 

requisitos relativamente bajos 

en lo que respecta a la carga 

mecánica, la dinámica y la preci-

sión; diseño de coste optimi-

zado. En este segmento de 

tareas más sencillas y con solu-

ciones más rentables, ELGR y 

ELGG destacan por su gran ver-

satilidad y variedad de aplicacio-

nes prácticas.

Ventajas
•	Montaje del motor en 4 posi-

ciones, lo que permite trans-

formaciones posteriores

•	Variantes de carros: carro pro-

longado, uno o dos carros adi-

cionales 

•	Detección sencilla de la posi-

ción final, utilización sencilla 

Ingeniería sencilla
•	El software PositioningDrives 

facilita el dimensionado y 

garantiza la seguridad

•	El software FCT facilita la 

puesta en funcionamiento

•	 Interfaz de motor abierta para 

estándares internos de la 

empresa

Movimiento en el mismo 
sentido ELGR
Un carro está unido a la correa 

dentada, el otro carro se mueve 

libremente y ofrece una guía pro-

longada. 

Movimiento en sentido opuesto 
ELGG
Los dos carros del eje están uni-

dos a la correa dentada y se des-

plazan sincronizados en sentidos 

opuestos.

Seguridad gracias a la consulta 
opcional de posición final
Junto con el soporte para sensor 

y la leva de conmutación, el sen-

sor de proximidad inductivo 

SIES-8M se puede montar en el 

eje en cualquier momento.

Ejes eléctricos accionados por 
husillo EGSK/EGSP

Siempre ideal cuando se requie-

ren precisión, precisión de repe-

tición, dimensiones compactas y 

rigidez: ejes de accionamiento 

por husillo eléctricos EGSK/

EGSP. Para tareas estándar en el 

segmento superior: EGSK. Para 

aplicaciones de gama alta en las 

que se requiere máxima preci-

sión y alto rendimiento: la serie 

EGSP con jaula de bolas.

Ventajas
•	Precisión de repetición: 3 µm

•	Cuerpo de acero macizo que, 

al mismo tiempo, sirve de guía

•	Cubierta opcional para el husi-

llo, en todos los tamaños 
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Cilindros eléctricos

Variadas posibilidades de fijación

El sistema EPCO

Tamaño 16 25 40
Carrera máxima [mm] 200 300 400

Fuerza máx. de avance [N] 125 350 650

Velocidad máxima [mm/s] 300 500 460

Carga útil horizontal/vertical [kg] 24/12 60/30 120/60

Precisión de repetición [µm] 20

Cilindro eléctrico EPCO

Ventajoso con rendimiento opti-

mizado: EPCO. Sencillo como un 

cilindro neumático y con las ven-

tajas de un actuador eléctrico, 

pero más económico y sencillo 

que los sistemas de posiciona-

miento eléctricos. Como parte 

central del sistema de posiciona-

miento Optimized Motion Series 

(OMS) con controlador de motor 

CMMO-ST adecuado. Todo 

encaja: selección sencilla con 

1 referencia; "WebConfig" y 

"WebDiag“, los programas de 

software para la configuración y 

el diagnóstico.

Cilindro
El cilindro eléctrico con husillo 

de bolas y vástago con guía de 

deslizamiento antigiro está dis-

ponible en tres tamaños y con 

motor montado y adaptado a la 

perfección. La amortiguación de 

fin de recorrido reduce los rui-

dos en las posiciones finales y 

disminuye la energía del impacto 

en un recorrido de referencia. 

Limpieza sencilla gracias a 

CleanLook y larga duración de 

hasta 10 000 km.

Cable de conexión
•	Grupos de cables preconfec-

cionados y apropiados para 

cadenas de arrastre, para el 

motor y el codificador

•	En 5 longitudes estándar de 

hasta 10 m, longitudes espe-

ciales sobre demanda

Software
•	Configuración sencilla 

mediante código de tipo con 

cilindro, motor, cables y con-

trolador de motor = selección 

sencilla y rápida del tamaño y 

el tipo correctos

•	Puesta en funcionamiento  

sencilla y rápida mediante 

concepto de servidor web/

navegador

Fijación del cilindro
•	Atornillable frontalmente o 

con dos ranuras de fijación en 

la parte inferior

•	Gran variedad de accesorios 

para las situaciones de mon-

taje más diversas, p. ej., fija-

ción por brida, basculante o 

por pies, con gran cantidad de 

adaptadores

Opciones del motor
•	Freno de sostenimiento del 

motor

•	Encoder del motor

–– Funcionamiento regulado 

con codificador 

–– Funcionamiento controlado 

sin codificador para aplica-

ciones con costes optimiza-

dos 

Opciones del cilindro
•	Vástago con rosca interior

•	Vástago prolongado
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Barra de guía exterior
FENG (opcional)

Tipo DNCE Husillo de fricción DNCE Husillo de bolas ESBF
Tamaño 25/40/63 25/40/63 63/80/100

Carrera estándar [mm] 100 ... 800 100 ... 800 100 ... 400 (máx. 1500 sobre demanda)

Paso de la rosca del husillo [mm] 1,5 ... 4 4 ... 20 5 ... 50

Fuerza de avance máx.[N] [N] 1000 2500 17000

Precisión de repetición [mm] ±0,07 ±0,02 ±0,015

Velocidad máx. [mm/s] 70 1000 1350

Vástagos para cilindros 
eléctricos DNCE

Cilindro eléctrico con vástago, 

con dos roscas diferentes: husi-

llo de fricción de frenado propio, 

para movimientos lentos y apli-

cando grandes fuerzas, por 

ejemplo para cambiar de forma-

tos. Husillo de rodamiento de 

bolas para grandes velocidades 

de avance y rendimientos, p. ej., 

en aplicaciones de empuje y 

tracción dinámicas.

Ventajas
•	Montaje del motor axial o en 

paralelo, se puede reequipar 

posteriormente en cualquier 

momento

•	Avance homogéneo sin sacu-

didas, para un desarrollo 

óptimo del movimiento

•	Programación y parametriza-

ción libres del desplaza-

miento, velocidad y acelera-

ción, así como control de la 

fuerza

•	Posiciones y rampas de movi-

mientos libremente programa-

bles, aceleración suave 

incluida

Cilindro eléctrico con guía de 
rodamiento de bolas ESBF 

Fuerza, rapidez y precisión. 

Mayor duración: el ESBF supera 

ampliamente el umbral de los 

10 000 km. Apropiado para todo 

tipo de rampas de movimiento y 

velocidades definidas. Versátil 

gracias a las numerosas varian-

tes. P. ej., accesorios de sujeción 

y conjuntos de montaje; vástago 

con desplazamiento guiado y 

antigiro. Clean Look para su apli-

cación en la industria alimenta-

ria y de bebidas.

•	Montaje del motor universal, 

axial o paralelo

•	Accesorios funcionales, p. ej., 

fijación por brida, basculante 

o por pies; se trata de caracte-

rísticas opcionales para su 

aplicación en la industria ali-

mentaria y de bebidas

•	Clase de protección IP40 con 

agujero de aireación definido

•	Serie con guía de jaula de 

bolas para una gran precisión 

y capacidad, construcción 

compacta e instalación muy 

sencilla

•	Diseñados para proporcionar 

la máxima precisión en el 

empuje, la recogida y el posi-

cionamiento, incluso con 

cargas mecánicas elevadas
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Los carros y los ejes en voladizo 

permiten, gracias a su diseño, el 

movimiento de entrada y salida 

del espacio operativo.

Diversos conceptos de acciona-
miento 
Según los requisitos de la apli-

cación, se pueden emplear 

diversos tipos de accionamiento: 

El accionamiento por husillo 

ofrece precisión y elevada carga 

útil; el accionamiento por correa 

dentada garantiza dinamismo y 

carreras largas. 

Carro electromecánico EGSL

Precisión, capacidad, dinámica: 

la serie de carros eléctricos EGSL 

está diseñada para un rendi-

miento máximo, también en 

espacios reducidos. Por lo tanto, 

es el carro a elegir para ejecutar 

movimientos de posiciona-

miento a costes favorables, 

suponiendo que las carreras no 

superen los 300 mm. Sus venta-

jas se manifiestan especial-

mente tratándose de movimien-

tos verticales y de carreras cor-

tas, avanzando hacia diversas 

posiciones. Precisión al empujar, 

recoger y colocar, con una linea-

lidad y paralelismo de 

1/100 mm, incluso con elevadas 

cargas mecánicas.

Variantes de montaje del motor
Más versatilidad 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 se puede adaptar per-

fectamente a las condiciones 

para la instalación. Otra ventaja: 

la interfaz de motor abierta para 

estándares internos de la 

empresa.

Ventajas
•	Posicionamiento indistinto y 

exacto, con una precisión de 

repetición de máx. ±0,02 mm

•	 Ideal para aplicaciones verti-

cales como tareas de introduc-

ción a presión o preparación 

de uniones

•	La zona de la guía está prote-

gida frente a la suciedad y a 

partículas pequeñas, pues el 

husillo está completamente 

cubierto; opción de recubri-

miento adicional para la zona 

de la guía

•	Consulta del sensor sencilla y 

económica, con ranuras para 

sensores integradas a la dere-

cha e izquierda

•	Herramientas de software ade-

cuadas para el dimensiona-

miento (PositioningDrives), 

la configuración, la puesta en 

funcionamiento y otras opera-

ciones: el paquete de software 

Festo Configuration Tool (FCT)

Montaje lateral del motor

Montaje axial del motor

Tamaño 35 45 55 75
Carrera de trabajo [mm] 50 100,20 100, 200, 250 100, 200, 300

Velocidad máxima [m/s] 0,5 1,0 1,0 1,3

Fuerza de avance Fx [N] 75 150 300 450

Momentos 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

Precisión de repetición [mm] ± 0,015 ± 0,015 ± 0,015 ± 0,015

Carga útil máx. hor./vert. [kg] 2 6 10 14
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Solución esbelta: 

DGEA con reductor 

angular opcional y 

servomotor abri-

dado

Menores vibraciones:  
accionamiento tipo Ω
El eje en voladizo se acciona 

mediante un piñón fijado al 

carro. Este piñón funciona en 

forma de "omega", desplazán-

dose a lo largo de una correa 

dentada fija y delimitada. 

La construcción especialmente 

plana del cabezal de acciona-

miento logra reducir considera-

blemente las vibraciones.

Eje en voladizo accionado por 
correa dentada DGEA

Para carreras largas, grandes 

aceleraciones y velocidades, con 

buena precisión de repetición: 

el eje en voladizo DGEA con guía 

de rodamiento y accionamiento 

por correa dentada. Idóneo para 

los sistemas de manipulación y 

para todo tipo de aplicaciones 

en las que sea preciso desplazar 

cargas elevadas con carreras 

grandes. DGEA debe esta exce-

lente dinámica a la menor canti-

dad de masa en movimiento: 

el motor, el reductor y el cabezal 

de accionamiento están 

­fijamente montados; por tanto, 

solo es necesario mover el perfil 

principal junto con la carga.

Ventajas
•	Buena precisión de repetición: 

±50 µm

•	Carga útil de hasta 20 kg en 

movimientos verticales, con 

carrera máxima de 1000 mm.

•	Protección frente a la sucie-

dad: guía deslizante integrada 

en el perfil

•	Dos formas de conectar el 

motor: en vertical respecto al 

perfil o en paralelo mediante 

engranaje angular

Tamaño 18 25 40
Guía Husillo de bolas

Carrera nominal máx. [mm] 1 ... 800 1 ... 900 1 ... 1000

Carga útil máx. en horizontal [kg] 5 10 20

Carga útil máx. en vertical [kg] 7 18 27

Fuerza máx. de avance [N] 230 400 1000

Velocidad máxima [m/s] 3

Precisión de repetición [mm] ±0,05

Fuerzas y momentos admisibles
Fymáx. [N] 2000 3080 7300

Fymáx. [N] 2000 3080 7300

Mxmáx. [Nm] 19 28 133

Mymáx. [Nm] 94 230 665

Mzmáx. [Nm] 65 160 460

Paquete completo: el minicarro 

eléctrico de diseño plano SLTE 

con guía precisa y rígida para 

aceleración y deceleración sua-

ves mediante husillo de fricción 

con cargas útiles de hasta 4 kg. 

Posicionamiento libre mediante 

controlador de motor SFC-DC 

con clase de protección IP54.

Minicarro electromecánico SLTE
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Ejes y cilindros lineales

Dinámica y precisión máximas, 

gran duración, mantenimiento 

mínimo: estas son las caracterís-

ticas de los ejes de motor lineal 

y los cilindros de motor lineal de 

Festo. Apropiados para aplica-

ciones que deben ofrecer una 

aceleración y velocidades máxi-

mas y, al mismo tiempo, un posi-

cionamiento muy preciso. 

Controlador de 
motor
CMMP-AS

Más información 

sobre el contro-

lador de motora-

propiado en la 

página 16

Nota
Los campos magnéticos 

de los ejes de motor lineal 

y cilindros generalmente 

están diseñados y apan

tallados de tal manera 

que no se atraigan piezas 

y virutas de hierro.

Tamaño 30 64 120
Tamaño del carro [mm] 210 (S) 210 (S) 310 (M) 210 (S) 310 (M) 410 (L)

Carrera máx. (carro) [mm] 740 1750 1650 1750 1650 1550

Fuerza máx. de avance [N] 44 119 164 240 310 450

Precisión de repetición [µm] ±10

Eje lineal con motor lineal  
y guía con tope neumático  
ELGL-LAS

El eje de manipulación ELGL-LAS 

con innovador colchón neumá-

tico y pretensión magnética lo 

hace posible: en el sistema 

cerrado y listo para la instala-

ción, con motor lineal, cojín neu-

mático y sistema de medición, 

el carro se mueve sin contacto y, 

por tanto, sin fricción a lo largo 

del eje y ofrece un funciona-

miento sin desgaste, con gastos 

de mantenimiento mínimos y 

una mayor duración.

Otras características
•	Repelente de la suciedad: 

el colchón neumático evita 

que las sustancias no pegajo-

sas penetren en el eje

•	Freno de inmovilización inte-

grado: la pretensión magné-

tica también funciona en apli-

caciones verticales con carga 

útil máxima

•	Carrera mínima de  0,1 mm, 

posible sin ocasionar daños en 

el cojinete

•	Varios carros, cada uno con su 

propio controlador de motor, 

pueden moverse en un eje de 

manera independiente entre sí

Cilindro eléctrico de carrera  
corta, con motor lineal ADNE-LAS 
y controlador de motor CMFL

Gran dinamismo con hasta 14 Hz 

entre finales de carrera: el ADNE-

LAS. La velocidad de la neumá-

tica combinada con la precisión 

eléctrica, resulta ideal para apli-

caciones de empujadores y 

tareas de clasificación. Gracias a 

la clase de protección IP65, ins-

talación directa en la aplicación.

Ventajas
•	Tiempo de posicionamiento 

mínimo de 30 ms

•	Convincente: precisión de 

repetición de ±0,5 mm y fuerza 

constante a lo largo de toda la 

carrera de 45 mm

•	Función de memorización 

teach-in para carreras a partir 

de 7,5 mm 

•	Larga duración gracias a la 

amortiguación electrónica de 

fin de recorrido



15

Tipo DNCE-LAS DFME-LAS
Tamaño [mm] 32 40 32 40

Carrera máxima [mm] 100/200/320 100/200/320/400 100/200/320 100/200/320/400

Velocidad máx. [m/s] 3

Velocidad mín. [m/s] 0,002 0,003 0,005

Fuerza continua de avance [N] 36 55 36 55

Precisión de repetición [µm] ±20 ±15

Controlador de motor  
SFC-LACI

Más información sobre el 
controlador de motor apro-
piado en la página 18.

Cilindro con vástago del motor 
lineal DNCE-LAS

Optimizado para cargas peque-

ñas y grandes dinámicas:  

el cilindro de motor lineal 

DNCE‑LAS. Su especialidad: 

empujar o posicionar pequeñas 

cargas rápidamente, por ejem-

plo en 40 ms en carreras de 

15 mm. Todos los componentes 

necesarios, como el motor 

lineal, el transductor de posi-

ción, la guía y el interruptor de 

referencia, forman un eje listo 

para su utilización; para guiar el 

movimiento del vástago, sin 

embargo, deberá recurrirse a 

una solución externa.

Ventajas
•	Velocidades mínimas de 

2 mm/s, movimientos sin 

sacudidas

•	Facilita el pedido, el almacena-

miento y el montaje: todos los 

accesorios mecánicos pueden 

seguir utilizándose, salvo los 

longitudinales, y se correspon-

den a los de la serie de cilin-

dros neumáticos DNC.

Cilindro guiado con motor  
lineal DFME-LAS

El cilindro guiado con motor 

lineal DFME-LAS ofrece un gran 

dinamismo con pequeñas car-

gas: entre otros, porque la guía 

del vástago está integrada en el 

cilindro. Así, es capaz de posicio-

nar pequeñas cargas en muy 

poco tiempo, por ejemplo, 

en sistemas de embalaje, en el 

montaje de piezas pequeñas o 

en una unidad separadora de 

piezas. Todos los componentes 

necesarios, como el motor 

lineal, el transductor de posi-

ción, la guía y el interruptor de 

referencia, forman un eje listo 

para utilizar.

Ventajas
•	Velocidades mínimas de 

3 mm/s, movimientos sin 

sacudidas

•	Todas las conexiones mecáni-

cas se corresponden a las de la 

serie de cilindros neumáticos 

DFM. Ideal para la aplicación 

de accesorios disponibles.

•	Opcional: cartucho de bloqueo 

neumático como freno de sos-

tenimiento

Ventajas comunes: tecnología 
que facilita el trabajo.

•	Larga duración y funciona-

miento casi sin manteni-

miento: la guía de desliza-

miento interna con reserva 

integrada de grasa, reduce al 

mínimo los gastos de manteni-

miento y los tiempos de parali-

zación de las máquinas.

•	Configuración y puesta en fun-

cionamiento mediante Festo 

Configuration Tool (FCT): sim-

plemente, introducir los pará-

metros y los registros de posi-

cionado y ¡listo!

•	Solución completa de un 

mismo proveedor: mecánica, 

motor lineal, sistema de medi-

ción del recorrido y controla-

dor de motor, incluidas las 

herramientas de software para 

la configuración y la puesta en 

funcionamiento
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Motores y controladores

Controlador de motor 
CMMO-ST
Todo armoniza – gracias 

también a WebConfig y 

WebDiag, el server HTML en 

la web para la configura-

ción y diagnóstico.

Idóneo en conexión con el 

cilindro eléctrico EPCO

Fácil y rápida selección  

con 1 referencia.

Con sus controladores y moto-

res, Festo cuenta con una amplia 

cartera de productos para fun-

ciones de servomotores y de 

motores paso a paso. Adapta-

ción óptima a todos los actuado-

res eléctricos.

Controladores de servomotor 
CMMP-AS/CMMS-AS/CMMD-
AS y servomotor EMMS/E-AS

El controlador CMMP-AS alta-

mente funcional es óptimo para 

el control de discos de levas 

electrónicos y para la ejecución 

de movimientos muy dinámicos. 

El CMMS-AS es la solución per-

fecta para aplicaciones estándar 

y tareas de posicionamiento con 

conexión de E/S. 

El controlador doble CMMD-AS 

guía dos servomotores de 

manera independiente entre sí.  

La combinación de módulos 

internos como, p. ej., la interfaz 

de bus de campo o el circuito 

intermedio, aumenta considera-

blemente su rentabilidad. 

Todo combinado: puesta en fun-

cionamiento segura y conforta-

ble, ranura para tarjetas SD, pro-

gramación y parametrización 

mediante herramientas de soft-

ware. 

Servomotor EMMS/E-AS
Servomotores para 3 tipos de 

controladores Servomotor de 

excitación permanente sin esco-

billas, con ocho zonas de 

momento de giro, diseñado para 

tareas dinámicas de posiciona-

miento.

Controlador del motor paso a 
paso CMMS-ST y motor paso a 
paso EMMS-ST

Tecnología de motores paso a 

paso en una auténtica solución 

Festo plug & work: el controla-

dor de posición de un eje 

CMMS‑ST combinado con los 

motores paso a paso EMMS-ST 

para la manipulación de uno o 

varios ejes con masas en movi-

miento de hasta 20 kg. 

La combinación del CMMS-ST y 

del EMMS-ST con codificador 

constituye un valioso servosis-

tema en bucle cerrado con una 

máxima fiabilidad y una diná-

mica elevada. Esta es la diferen-

cia entre el controlador del 

motor paso a paso CMMS-ST y 

los controladores convenciona-

les.

Motor paso a paso EMMS-ST 
El motor paso a paso combina 

una larga duración y una funcio-

nalidad de posicionamiento total 

con un precio muy ventajoso. 

Está diseñado con una alta clase 

de protección y conectores apro-

piados para aplicaciones indus-

triales; opcionalmente con freno 

y encoder integrado. 
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Función de seguridad integrada
•	Desconexión segura del par 

(Safe Torque Off, STO) con 

categoría 3, PLd integrado

•	Posibilidad de realizar otras 

funciones de seguridad 

•	Mcon componentes externos

•	Disponibilidad de ejemplos de 

soluciones

•	Sujeción segura con blo-

queode reconexión

El rendimiento de los motores com-
binados con controladores de Festo

 EMMS/E-AS + CMMP-AS

 EMMS-AS + CMMS-AS/CMMD-AS

 EMMS-ST + CMMS-ST/CMMO-ST

60

10

rpm

N
M

CMMP-AS

CMMS/O-ST

CMMS/D-AS

Funciones CMMx-AS
•	Tarjeta SD para parámetros  

y firmware

•	Freno automático de motor

•	Resistencia de frenado  

(opcional)

•	Posicionamiento sin sacudidas

•	Posicionamiento continuo en 

funcionamiento en bucle 

cerrado

•	Regulación de la velocidad

•	Regulación de la posición

•	Regulación de la corriente

•	Regulación del momento de giro

Funciones de CMMS-ST
•	Tarjeta SD para parámetros y 

firmware

•	Freno automático de motor

•	Resistencia de frenado  

(opcional)

•	Posicionamiento sin sacudidas

•	Posicionamiento continuo

•	Resolución de paso: micro step  

hasta 4000 pasos/giro

•	Protección de las entradas y 

salidas digitales contra corto-

circuito, sobrecarga y tensio-

nes inversas

0 1000 2000 3000 4000 5000

Controlador de motor para tipo 
de motor

CMMP-AS 
servomotor

CMMS-AS/CMMD-AS 
servomotor

CMMS-ST 
motor paso a paso

CMMO-ST
motor paso a paso

Registros de posicionado 255 63 63 7/31
Sistema de medición Incremental / Absoluta Incremental / Absoluta Incremental Incremental

Interfaz I/O ampliada Configuración diversa 4 modos de funcionamiento
4 modos  
de funcionamiento Perfil de válvula o binario

Notificación de recorrido  
restante

Por separado para 
todas las posiciones 1 para n 1 para n

Por separado para todas 
las posiciones

Reducción de momento
Por separado para 
todas las posiciones No No

Por separado para todas 
las posiciones

Encadenamiento de conjuntos Con bifurcación Lineal Lineal Lineal

Desconexión segura del 
momento (STO) Cat. 3, PLd (EN 13849), Cat. 3, PLd (EN 13849), Cat. 3, PLd (EN 13849),  Cat. 3, Ple (EN 13849)

Tensión primaria 100 ... 230 V CA 100 ... 230 V CA 24 ... 48 V DC 24 V DC

Corriente del motor
Monofásica: 2,5 y 5 A. 
Trifásica: 5 y 10 A

CMMS-AS: 4 A (monofásica)
CMMD-AS: 2 x 4 A 
(indistintamente ajustable 
hasta 2 A/6 A) 8 A/pico 12 A 5,7 A/pico 8 A

Registros de posición  
integrados 256 64 64 32
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Servomotor inteligente

Controlador Single Field 

Motor con control integrado 
MTR-DCI 

El motor con control integrado, 

con amplio margen de momen-

tos, es óptimo para la ejecución 

de tareas de posicionamiento. 

Todo en uno, pues incluye todos 

los componentes: motor, reduc-

tor, controlador de motor y elec-

trónica funcional.

El MTR-DCI convence por la poca 

complejidad del cableado 

debido a la integración del con-

trolador: sólo se necesita una 

fuente de tensión y una 

conexión de bus de campo o 

multipolo. Toda la puesta en fun-

cionamiento se realiza mediante 

una sencilla programación tipo 

teach-in utilizando la pantalla LC 

opcional y siguiendo las instruc-

ciones claras del menú; el pro-

ceso se puede llevar a cabo 

localmente o en un ordenador 

con el software FCT (Festo Confi-

gurationTool).

Funciones
•	Diseño compacto con pantalla 

integrada

•	Perfil de superficies lisas, 

resistente a la suciedad

•	Funcionamiento en bucle 

cerrado

•	Clase de protección IP54

•	Accionamiento vía E/S o bus 

de campo

•	Aceleración y deceleración 

constantes

•	Control de posición

El controlador de posición  
SFC-LACI

y los cilindros con motor lineal 

DNCE-LAS y DFME-LAS forman 

una solución lista para montar.

Controlador de motor SFC-DC

El controlador de motor SFC-DC 

junto con el minicarro SLTE for-

man una solución lista para ins-

talar.

Características:
•	Recorrido de posicionado y 

funcionamiento teach-in

•	Función de diagnóstico

•	El SFC, con clase de protección 

IP54, puede montarse cerca 

del actuador

•	Sólo es necesario un cable

•	Controlador de motor SFC con 

o sin panel de mando

•	Accionamiento vía E/S o bus 

de campo

•	Los controladores Single Field 

tienen en común la sencillez 

de su configuración y puesta 

en funcionamiento mediante 

el software FCT de parametri-

zación y puesta en funciona-

miento.
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La directiva de máquinas 

2006/42/CE admite diversas 

funciones de seguridad califica-

das de suficientes para reducir 

riesgos, de acuerdo con las nor-

mas DIN EN 61800‑5-2 y 

EN 60204‑1. Para convertir tales 

funciones de seguridad para que 

sean adecuadas en la práctica, 

son necesarios una serie de 

componentes diferentes y fácil-

mente integrables en conceptos 

integrales.

Sistema de seguridad CMGA

Controla de manera segura dis-

positivos de entrada de coman-

dos, sensores de seguridad, inte-

rruptores de seguridad, codifica-

dores y sistemas de seguridad,  

y procesa las señales de entrada 

para garantizar, mediante reac-

ciones destinadas a preservar la 

seguridad, el estado seguro de 

un equipo de manipulación. 

Diversos programas de aplica-

ción programados previamente 

facilitan la configuración; si es 

necesario, también es posible 

programarlo por cuenta propia.

Controlador de motor CMM...

La función de seguridad STO 

está integrada de forma están-

dar en todos los controladores 

de motor de las series CMM …. 

Esto permite implementar fácil-

mente los requisitos de paro de 

emergencia con parada de segu-

ridad SS1 hasta la categoría 3, 

PLd. 

En caso de que las demandas 

sean más exigentes, la serie 

CMMP-AS- _ -M... ofrece módu-

los de seguridad opcionales 

para funciones de seguridad 

hasta la categoría 4, PLe.

Soluciones inteligentes para la 
monitorización de ejes lineales

Los sistemas mecánicos de 

accionamiento no se deben 

monitorizar por medio de siste-

mas de accionamiento eléctrico 

con codificadores en servomoto-

res y la implementación de fun-

ciones de seguridad en controla-

dores de motor o sistemas de 

control externos. Con un sistema 

de medición lineal que controla 

directamente la posición del 

carro del eje y una fijación orien-

tada a la seguridad de la cinta y 

el cabezal de medición, también 

se pueden monitorizar estos sis-

temas mecánicos para que reac-

cionen a tiempo y de manera 

segura en el caso de funciones 

de seguridad de hasta la catego-

ría 4, PLe.

Ejemplos de soluciones
¿Cómo implemento funciones 

de seguridad con componentes 

de un sistema de accionamiento 

eléctrico? 

Festo pone a su disposición 

soluciones de ejemplo para 

mostrárselo. La descripción, las 

listas de despiece, los esque-

mas eléctricos, los programas 

de aplicación y los proyectos de 

Sistema le permiten una inte-

gración rápida en su concepto 

de seguridad; con la documen-

tación pertinente.

0

v

t

SLS

0

v
s

t

SS1 STO

0

v
s

t

SDI

0

v

t

STO



20

Software para la configuración de sistemas de ejes

PositioningDrives 

PositioningDrives impide que se 

produzcan errores de configura-

ción y mejora la eficiencia ener-

gética seleccionando los compo-

nentes correctos. En caso de 

configuración separada del sis-

tema de accionamiento, del 

engranaje y del motor, se poten-

cian los factores de seguridad y 

se sobredimensionan los siste-

mas de accionamiento eléctricos. 

Accionamiento mediante correa 

dentada, husillo o acciona-

miento directo, servomotores, 

motores paso a paso o motores 

DC, guías de rodamiento de 

bolas o guías de deslizamiento: 

la gran cantidad de alternativas 

a elegir constituye un reto para 

el usuario al configurar el con-

junto de accionamiento más 

apropiado. 

Basta introducir algunos pocos 

datos correspondientes a la apli-

cación, y PositioningDrives cal-

cula cuál es la combinación 

óptima de ejes lineales eléctri-

cos, motores, reductores y con-

troladores. Ahora se puede 

seleccionar de la lista de resulta-

dos el conjunto de accionamien-

tos ideal para cada requisito. 

Parámetros de aplicación 
Aquí se especifican la posición 

de montaje, la masa, la carrera y 

la precisión. Opcionalmente es 

posible limitar la duración de los 

movimientos. La selección pre-

via de la tecnología de actuado-

res y motores, así como de las 

variantes de guías, limita la 

variedad y, por lo tanto, permite 

obtener resultados rápidamente.

Solución deseada 
Para facilitar la selección se ofre-

cen diferentes posibilidades de 

clasificación. La combinación de 

eje, motor/reductor y controla-

dor se representa gráficamente; 

el grado de carga normal se 

muestra a modo de diagrama de 

barras. Haciendo clic en la ima-

gen de los componentes se abre 

la documentación correspon-

diente en el idioma elegido.

Resultados detallados
El programa ofrece información 

detallada: perfil de movimiento, 

datos de carga dinámica, carac-

terísticas de producto o la lista 

de despiece. La documentación 

detallada del proyecto y la 

memorización de los datos com-

pletan las funciones.
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Herramientas de software: planificación de proyectos  
y puesta en funcionamiento más rápidos

Comunicación de bus de campo

Selección de frase Accionamiento directo Canal de parámetros
Modo Posición Velocidad Acceso libre a todos 

los parámetros:  
lectura y escritura

Automatización más avanzada
Festo identifica y analiza el 

potencial que ofrecen las solu-

ciones concebidas para ejecutar 

tareas específicas. 

El resultado se cristaliza en la 

nueva plataforma de software 

FHPP en combinación con el 

reconocido software Festo 

­Configuration Tool FCT: para el 

manejo unificado y la gestión 

óptima de interfaces de todos 

los controladores de motor, 

desde el bus de campo hasta el 

sistema de accionamiento.

Software FCT: Festo Configura-
tion Tool para la puesta en 
funcionamiento

•	Todos los actuadores de una 

instalación pueden adminis-

trarse y archivarse en un 

mismo proyecto

•	Gestión de proyectos y de 

datos para todos los tipos de 

equipos compatibles

•	Utilización sencilla gracias a la 

introducción de parámetros 

con gráficas

•	Forma de funcionamiento 

idéntica para todos los actua-

dores

•	Posibilidad de trabajar offline 

u online en la máquina

FHPP: perfil de Festo para 
tareas de manipulación y 
posicionamiento

Festo ha desarrollado un perfil 

de datos optimizado para aplica-

ciones específicas de manipula-

ción y posicionamiento: el Festo 

Handling and Positioning Profile 

(FHPP)". 

El perfil de datos FHPP permite 

el accionamiento de los contro-

ladores de motores de Festo con 

conexión de bus de campo, a 

través de bytes de control y de 

estado uniformes. 
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Sistemas de manipulación del conjunto modular de ejes múltiples de Festo

Pick & Place 
Eje en voladizo combinado con 
carro o con otro eje en voladizo 
para el movimiento Z.
Siempre que sea necesario reti-
rar la unidad de pinzas de la 
zona de trabajo.

•­Posibilidad de combinación 
con carros u otro eje en vola-
dizo en el eje Z

•­Alta rigidez mecánica, cons-
trucción robusta

Pórticos con un eje de 
movimiento
Eje de pórtico combinado con 
carros o ejes en voladizo para el 
movimiento Z. 
Resistente para largas carreras 
de pórtico combinadas con gran-
des cargas.

•­Posibilidad de combinación 
con carros u otro eje en vola-
dizo en el eje Z

•­Elevada rigidez mecánica y 
estructura robusta

Eje en voladizo
Dos ejes de pórtico paralelos más 
pick and place con carrera Z 
corta, preferentemente con carro. 
Ideal allí donde no hay espacio 
para pórticos con tres ejes de 
movimiento o donde éstos moles-
tarían en la zona de trabajo.

•­Corta carrera Z, preferible-
mente con minicarros

•­Estructura robusta

Pórticos con tres ejes de 
movimiento
Dos ejes de pórtico más otro eje 
de pórtico transversal, así como 
cualquier actuador para el movi-
miento Z. Movimientos indistin-
tos en el espacio en 3D: suma-
mente preciso y robusto para 
grandes cargas y largas carreras.

•­Gran rigidez mecánica
•­Universal, incluso para piezas 

muy pesadas y grandes cargas 
útiles

•­Dinamismo, precisión, poten-
cia, según la elección del eje 

Cinemática de trípode EXPT
Movimientos libres, precisos y 
muy dinámicos en el espacio 
cubierto por la cinemática de trí-
pode, con ejes de pórtico eléctri-
cos de forma piramidal, para una 
mayor rigidez 

•­Gran rigidez mecánica
•­Universal, incluso para piezas 

muy pesadas y grandes cargas 
útiles

•­Dinamismo, precisión, poten-
cia, según la elección del eje 
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Todo ventajas: soluciones listas para la instalación

Ejemplos de modelos CAD del sistema estándar modular de ejes múltiples

Soluciones individuales o 
completas. Usted decide.

Pórtico lineal con eje en voladizo (Z) Pórtico con un eje de movimiento para cargas 
pesadas con Duo-ejeaccionado por correa den-
tada (Y) y eje de accionamiento por husillo (Z)

Pórtico con tres ejes de movimiento con ejes 
accionados por correa dentada (XY) y eje de 
accionamiento por husillo (Z)

Usted decide si construir por cuenta propia o encargarlo a un espe-
cialista. Calculando estrictamente, se constata que no se ahorra en 
los detalles. La reducción de costes se obtiene mediante sistemas 
completos. En ese caso, el ahorro puede ascender hasta un 50 por 
ciento. Con sistemas de manipulación listos para la instalación, 
usted podrá prescindir de complejos procesos de desarrollo y cons-
trucción. Usted nos presenta sus requerimientos y nosotros realiza-
mos el diseño, pedimos el material, tramitamos el pedido, compro-
bamos y efectuamos la entrega. Si lo desea, montamos sus sistemas 
y los ponemos en funcionamiento.

Usted se concentra en sus propias tareas y del resto nos encargamos 
nosotros. Así, no solo ahorrará tiempo y dinero, sino que obtendrá 
además la máxima seguridad funcional y un ajuste optimizado.

Festo le ofrece ingeniería, documentación, modelos CAD, montaje, 
comprobación y pruebas funcionales, puesta en marcha y manteni-
miento.

Ingeniería
Ingenieros competentes asesoran 

a los clientes desde el principio.

•	Asesoramiento técnico

•	Expertos con conocimientos 

basados en los estándares 

tecnológicos más avanzados

•	Realización de la parte com-

pleta de ingeniería

•	Construcciones a partir de sis-

temas modulares mecatróni-

cos de ejes múltiples

Documentación técnica
La documentación correspon-

diente a los sistemas de manipu-

lación.

•	Completa documentación de 

su solución de manipulación 

en CD o en versión impresa

•	Dibujo de construcción a 

modo de instrucciones para el 

montaje, con lista de piezas 

incluida

•	Esquemas de distribución en 

EPLAN o Promis



13
50

08
  e

s 
20

13
/1

2

Para tener éxito en todo el mundo, es indispensable ampliar de manera consecuente la propia capacidad competitiva. 

Cuenta con nuestro apoyo para alcanzar la meta que compartimos con usted: aumentar su productividad. 

Benefíciese de nuestra experiencia, acumulada durante varios decenios trabajando con unidades de manipulación de 

accionamiento eléctrico y neumático. Desde unidades frontales con pinzas, soluciones de vacío, actuadores lineales y 

giratorios, hasta cinemáticas de barras y sistemas de control de movimientos muy complejos. Siempre la mejor solución, 

todo de un mismo proveedor.

Impulsamos la automatización para su éxito.
Somos su socio en el camino hacia la cima. 
Juntos forjamos el futuro.
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