HRC-01-072830 / Pince paralléles deux mors grande course / électrique / Pinces

PINCE PARALLELES DEUX MORS GRANDE COURSE

HRC-01-072830

» SPECIFICATIONS PRODUIT

» Forces et couples

Montre les couples et les forces qui peuvent
agir en plus de la force de préhension.
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» CARACTERISTIQUES TECHNIQUES

Pour type de robot

Conception HRC selon ISO/TS 15066

Sous forme HRC

Mors de sécurité intégrés

Gestion des céables

Fonction de sécurité

Type d’entrainement

Commande

Course par mors [mm]

Course par mors, regolabile [mm]

Protection de la force de préhension

Force de préhension max. [N]

Force de préhension selon ISO/TS 15066 [N]*
Temps de commande [s]

Masse admissible max. par mors de préhension [kg]
Vitesse déplacement en mode de force de préhension max. [mm/s]
Vitesse déplacement en mode de positionnement max. [mm/s]
Précision de répétition +/- [mm]

Température de fonctionnement min. [°C]
Température de fonctionnement max. [°C]
Protection de IEC 60529

Poids [kg]

P Caractéristiques techniques
HRC-01-072830
UR10
Oui
collaborative
Oui
externe
STO
électrique
10-Link
60
60
Oui
120
<140
0.1
0.3
60
60
0.05
5
+50
IP40
1.8

*Valeur déterminée conformément aux paramétres décrits dans la norme ISO/TS 15066 avec dynamometre certifié par la DGUV (caisse allemande d'assurance des accidents du travail et des maladies professionnelles)

www.zimmer-group.fr » Données, plans, modéles 3D et instructions de service
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