FICHE DE PROJET

7e axe pour robot

HIWIN.

Données des clients

Société:

Opérateur:

Interlocuteur technique:

Date:

Interlocuteur achat:

Nom du projet:

Nombre de piéces:

Période:

Type d’entrainement:

I:l Courroie dentée

D Vis a billes ||:| Selon la conception

Longueur de course X [mm]:

Répétabilité [mm]:

Cycles/heure:

Heures/jour:

Jours/année:

N° de | Déplace- Temps de positi- | Vmax Amax Pause Description du trajet ou des temps

trajet | ment[mm] | onnement tpos[sl | [m/s] | [m/s?] | tpause [S] morts

1

2

3

4

5

Axe simple Charge utile au robot: my = [kg]
© Masse du robot: mg = [kg]

Axe simple HT

Angle B:

Centre de gravité de la masse déplacée m:

Xm = [mm]
Ym = [mm]
Zm = [mm]

Forces externes:

Fy = [N]
Fy, = [N]
F, = [N]
Point d’'introduction des forces:

XE = [mm]
YF = [mm]
ZF = [mm]
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FICHE DE PROJET HIWIN@

7e axe pour robot

Fabricant Modele

Universal Robots [J urs ] urs J urto0 [J ur1e
Techman ] ™5-700 [ t™s5-900 [ ™12 [ ™14

Autres
loetioos
Caractéristique Standard Option

Bande de recouvrement: E C N

Capteur fin de course : |:| A |:| B |:| C D D |:| N

Systéme de mesure de D N E A Q D

déplacement H-S/H-B:

Interface d'entrainement :

HT-B: O OL Or Oo O+
g c2) D F2 D E2
HT-S: CIwN s Ot [Ir A s
D c2 D D2 D E2) E G2 D H2)

Adaptateur moteur/trans- D N I:l Avec adaptateur pour moteur, type: Fabricant:
mission H-B/H-S:

I:I Avec adaptateur pour transmission Neugart, type:

Transmission H-B: I:l N D Avec transmission rapportée, type:

Démultiplication:

D Réducteur a angle (pour lorientation, voir l'annexe)

D Avec transmission rapportée selon la conception

1 Pour plus de détails, voir le code de commande dans le catalogue « Axes linéaires et systémes d‘axes HX ».
2 Avec chafne porte-cables
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7e axe pour robot

[] servomoteur HIWIN Frein O Avec frein moteur [ sans frein moteur
Encoder g 23 bit Absolu Singleturn Q 23 bit Absolu Multiturn
[ variateur HIWIN Interface [ ethercatcoe [ PROFINET

I:I Direction du pas/+-10V

O

DCébledumoteur DSm D5m D 10m D

] cable du codeur D3m HER D 10m D

e wntotrze |Oom Osm O7m Oiom DOtor

I:l Autres lignes |:| cable de paramétrage USB |:| Ligne E/A D Ligne STO, 3m
D Filtre réseau

[J Ecrous a encoches Nombre: UE (10 pcs.)

[] Profilés de serrage Nombre: UE (4 pcs.)

[J Douille de centrage Nombre: UE (10 pcs.)

[] couverture de rainure, 2m Nombre: UE (5 pcs.)

D Couverture pour bloc
d’entrainement

I:l Tourillon d’arbre Nombre: ___ pcs.

Nombre : pcs.
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