Cdd

L RENOMMEE RK ROSE+KRIEGER
Techniq

ue d'automatisation A Phoenix Mecano Company

t Formulaire de
demande Systemes a
plusieurs axes




Formulaire de demande Systémes a plusieurs axes

RK Rose+Krieger GmbH NUMEro client ©....ooooii e
Potsdamer Strasse 9 SOCIETE .o
32423 Minden/Allemagne Projet i .
Téléphone : +33 (0)1 53 99 50 85 L1 LT o] VoY o 1< JS R
Téléfax : +33 (0)1 48 7502 13 E-mail o ————————
E-mail : info-rk@phoenix-mecano.com Lo N =T (o YU YU |
Date i S IVICE T iiiiiite ettt ettt sttt neee s
Données techniques :
(espace de montage maxi.) AV T RPN kg
Centre de masse I eN e D ST (VAR z mm
H (voir page 3)
Nombre de cycles / ..o
| %\ Vitesse de déplacement sur X @ .......ccocoiiiiiiciiciiiiciees m/s
- ACCEIEration SUM X & .oueeviieieesee ettt m/s?
Accessoires :
. L@ TN Y mm
O Fixation Entrainement :
L Fin de course [ Non Nombre de €ycles / D ...cucucueuceeeeeeeeececeeeeeeeeeeee et
[ Adaptateur moteur O oui Vitesse de déplacement sury : ....ccceeeceienieeneiieeeeee e m/s
(voir formulaire de demande
O Chaine énergétique « Commandes » page 612) ACCEIEration SUI Y & wviuecveiciececve et eae s m/s?
O COUISE SUT Y & eeeiiiie ettt et e et e e e e e e e e e e e mm
Forces de traitement [N] : Support :
Nombre de cycles / N ..o
LI Non LI Non Vitesse de déplacement SUr Z & .....cuoveeeeeveeeeeeeeeeeerseenn m/s
[ Oui (schéma svp) L1 Oui (schéma svp) ACCEIETatioN SUI Z % oo en e m/s?
COUISE SUN Z & eiiiiiiiiieieieteeeeeeeee e e e e e e e e e e e e e e s e s e s ssnssnnnrnreeeeees mm
Précision de positionnement : .......ccccoeceeeeciir e e mm
REPELADIlIte & ..o mm  Conditions ambiantes : .......ccccccvieiiee i
Facteur de service, base T h i ..coeeie i HUMIAITE 1 oo e %
Roulement par qUIPes : ....eooiiiiiieiee e Température d'utilisation ..., °C

(pour la terminologie, voir également le glossaire a partir de la page 614)

Schéma et commentaires :
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Exemples d'application :

011

010



Formulaire de demande de moteurs

et de commandes pour a vérin a forte capacité

RK Rose+Krieger GmbH
Potsdamer Strasse 9

32423 Minden/Allemagne
Téléphone : +33 (0)1 53 99 50 85
Téléfax : +33 (0)1 48 7502 13

E-mail : info-rk@phoenix-mecano.com

TElIEPNONE e s

[ 1= | |

=] Vol <J R

Type de moteur :
O Entrainement a courant continu

Commande : Tension d'entrée :

[0 Télécommande O 230v
O Automate O 1ov
O pc/usB O 24v
I [ Batterie

] Moteur triphasé

Motoréducteur & vis sans fin : O oui [ Non  Surveillance de la température du moteur : [1 Oui [ Non

Motoréducteur planétaire : O Oui [0 Non  Protection IP nécessaire pour le moteur/ motoréducteur ...

Motoréducteur roue et vis : O oui [J Non Avec frein: J oui [ Non

Plage de tension du MOteur : .........ccccveueveureveeevceeeeeeerereennes V  Tension pour la commande du frein : [1 24 v/CC [ 230 V/CA

FrEQUENCE U MOTEUF * eoveeeeeeeeeeeeee oo Hz (@oTe [TU] oy g Vo) LU PSRRI
(par ex. codeur incrémental, résolveur, transmetteur de valeur absolue)

OO0 Servomoteur

Tension de service du servomoteur: [ 230 V/CA

[ 400 v/CA

Protection IP nécessaire ] Positionnement via le tableau d'enregistrements

pour le servomoteur/ motoréducteur :..............ccceeeveeenns 31 enregistrements de dép|acement maxi. : [ oui [ Non

Avec frein : O Oui O Non

Codeur moteur :
O Transmetteur de valeur absolue [ Résolveur

Servocontroleur avec fonction

Positionnement avec modules fonctionnels: [ Oui [ Non

Longueur du cable entre le systéme et I'armoire de commande :

O 25m Os5m O 75m O 10m

O 12,5m

O 15m O 20m

Positionnement via la commande de niveau supérieur au moyen de l'interface pour bus de terrain : ........cccocevieieniecenenn

(par ex. Profibus, Profinet, CanOpen, EtherCAT)

Autres conditions ambiantes qui divergent des conditions climatiques du hall (0 a 40 °Q) : ..............
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Schéma et commentaires :
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