MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-16-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kgl Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
9 a ramena paky
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» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
19 aramena paky
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> Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-16-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripdjanie

10 logika

Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Pripojovacia kabel 2

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]
Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

fruitcore HORST
Digitélny 1/0

PNP

25

Konektor, M8, 4-polovy
Konektor, M8, 4-polovy
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@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)
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