PROJEKTO PLANAVIMO FORMA HI WIM)

HS3 AsSiy sistemos

Kliento duomenys

Kompanija: Atsakingas asmuo:
Techninis konsultantas: Data:
Pirkimo konsultantas: Projekto pavadinimase:

Kiekis: Periodas:

Bendras svoris[kg] Systemos tipase:

X-asis Y-asis Z-asis

ASies tipas:

Eigos ilgis [mm]:

Cikly per val.: Val. /per diena: Dieny /per metus:

Kelionés atstumas ..........ccceeveeveicfonnenn [mm] Bendra ciklo trukmé [Is]

Kelias | X-asis Y-asis Z-a8is  Pozicionavimas Vmax | @max Pertrauka | Operacijos apra§ymas arba

Nr. pos [8] [m/s] | [m/s2] | tpause [S] | neproduktyvus laikas

1

2

3

4

5

6

Trijy-asiy sistema, tipas HS3 Masés prijungimas prie
sistemos sgsaja:

m= [mm]

Ym = [mm]
Zm = [mm]
ISorinés jégos:
Fy= [N]
Fy = [N]
F,= [N]

Jégos perdavimo taskas:

Xp = [mm]
yr = [mm]
ZFr = [mm]
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HS3 ASiy Sistema

Funkcija

Standartas Pasirinktys

Ribinis jungiklis:

da ] Be

Energijos grandiné:

Dl Be I:’X-aéis

DX- ir Y-asis

DX-, Y- ir Z-asis

Pavaros sasaja:

DBe

D Desinéje

D Kairéje

Kitos sistemos parinktys:

Variklio adapteris/
variklio pavaros

DBe

I:l Su adapteriu varikliui

I:lBe

E Su adapteriu varikliui

DBe

D Su adapteriu varikliui

D Pagal techning
komplektacija

D Su surinkta Neugart pavary
deéze

Tipas:

Transmisija:

adapteris:
Tipas: Tipas: Tipas:
Gamintojas: Gamintojas: Gamimtojas:
D Su adapteriu pavary dézei Q Su adapteriu pavary dézei I:I Su adapteriu pavary dézei
Tipas: Tipas: Tipas:
Pavaros: D Be pavary dézés |:| Be pavary dézés |:| Be pavary dézés

D Pagal techning
komplektacija

D Su surinkta Neugart pavary
déze

Tipas:

Transmisija:

Q Pagal techning
komplektacija

D Su surinkta Neugart pavary
déze

Tipas:

Transmisija:

Kitos asiy opcijos:
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HS3 ASiy Sistema

[J HIWIN servo motoras Stabdis  [] Su variklio stabdziu [[] Be variklio stabdzio
Enkoderis I:’ 23 bity absol. vienas postikis D 23 bit absol. multiposiikis
] HIWIN servo pavara Sasaja [ EtherCAT CoE ] PROFINET

|:| Zingsnis-kryptis/+-10 V

O

Q Motoro kabelis

Q3m

Osm Qom O

D Enkoderio kabelis

E3m

Osm Oom []

D Tlginamasis laidas ribiniams
jungikliams

D3m

Osm [Jrm [Hiom ism

[ xiti kabeliai

EI USB parametrizacijos kabelis

[0 E/Akabelis [] STO-kabelis, 3 1

D Maitinimo filtras

] verzles Kiekis: VPE (10 vat.)
D Tvirtinimo profiliai Kiekis: VPE (4 vnt.)
[] Centravimo rankove Kiekis: VPE (10 vnt.)
D Verzlés dangtelis, 2 m Kiekis: VPE (5 vnt.)
Dangtis pavaros blokui Kiekis: vnt.

[] Veleno kakliukas Kiekis: vat.

=
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