MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-00-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrul_(qa pionowa z wycentrowana sita > Sily i momenty
utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sitq
utrzymujaca

k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
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Match - Chwytaki

SCM-C-00-00-A
Smart Communication Module

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Match - Chwytaki A Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-00-04-A

ISO TK50*
10-Link

TK 50

25

Wtyk, M12, 5-biegunowe

1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05
0.05

1.0
5..+60
100000
IP40
0.28

*Potgczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Podtaczenie elektryczne poprzez standardowe gniazdo I0-Link M12-5.
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@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)
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