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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU

HRC-01-102270

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

»  Wykres sit chwytania

Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczna poszczegolnych sit
N] wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i
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» DANE TECHNICZNE

Pasuje do typ robota

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066
Formularz HRC

Wyprowadzenie kabla

Funkcja bezpieczeristwa

Rodzaj napedu

Sterowanie

Whbudowana funkcja kontroli pozycji

Skok na szczeke [mm]

Skok na szczeke, regulowany [mm]
Hamowanie samoistne

Min. sita chwytnia [N]

Nominalna sita chwytania [N]

Sita chwytania zgodnie z norma ISO/TS 15066 [N]*
Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Predkosé przejazdu w trybie sitowym maks. [mm/s]
predkos¢ przejazdu w trybie pozycjonujacym maks. [mm/s]
Doktadnosc¢ powtarzania +/- [mm]
Temperatura robocza [°C]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

Nr katalogowy HRC-01-102270
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» Sily i momenty

Przedstawia statyczne sity i momenty, ktére
moga oddziatywac poza sita chwytania.
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*Wartosc¢ obliczona zgodnie z parametrami opisanymi w normie ISO/TS 15066 przy uzyciu sitomierza certyfikowanego przez DGUV.
**Potaczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Podtaczenie elektryczne poprzez standardowe gniazdo 10-Link M12-5.
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» RYSUNKI TECHNICZNE

25 31.517 (D Mocowanie chwytaka
@ Zasilanie w energie
Mocowanie szczeki chwytajacej
2 @ Mocowanie robota
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