Vstupné parametre ROMAT 310
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Robot typ: ROMAT 310
Plocha pracoviska: 4000 x 5000 mm
Prevedenie: Otacava kabova konstrukcia v ALU-magnetizovane;j liatinovej konstrukcii
Pocet osi: 6
UZito¢né zat’aZenie: 10 kg
Pohon: kazda os elektronicky ovladana AC-servomotorom
Meraci systém drahy: digitalny-absolut
Opakovacia presnos?: + 0,1 mm
Pracovny rozsah: gulovity cca O 4100 mm
Otocné rozmedzie osi: os 1 340°
os 2 225°
os 3 292°
os 4 360°
os 5 270°
os 6 600°
Max. rychlost’ osi: os 1 148°/s
os 2 130°/s
os 3 165°s
os 4 300°/s
os 5 300°/s
os 6 400°/s
Procesorova technika: Intel 32 BIT multiprocesorové ovladanie
Zdroj zvaracieho prudu: GLC 503 Quinto Profi

Mikroprocesorom ovladdany zdroj impulzného pridu s hl'adanim $va. Volnym
pulzom moéze byt zvarané so vSetkymi druhmi svetelnych oblukov pod plynmi Ar,
Ar-02-zmesné plyny, viackomponentnad zmes plynov a Cisty C02. Zariadenie sa
vyznacuje vysokou presnostou ako aj presnou reprodukovatelnostou vsetkych

velkosti.
Polohovadlo: ORBIT - 4ADP - 2200N
180° oto¢ny modul: digitdlne zameranie
Pohon: brzdovy motor s prevodovkou s trojfazovym striedavym pradom
Ovliadanie motora: regulacia kmitoctu
Eas taktu: cca3,5s
Os licnej dosky: vol'ne programovatelna
Max. zat’aZenie po strane: 2200 N
Max. rychlost’ otacania: 90°/s
Max. rychlos? otacania pri 30°/s

zvarani:



Max. rozsah otacania: 720°
licnej dosky: 500 mm
Polohovacia presnos?: R 400 mm + 0,1 mm



