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S Kurzzeichen nach AWF 310 ® = LI = 2inventar-Nr.
Maschinenkarte fiir Industrieroboter
& Benennung 8 Baujahr 8 / 1 993 = Masch.-Gruppe P Kostenstelle
5 REIS-ROBOT 5 Liefer-Tag @ gestell-Nr,
g S1yp RV6 r’c’ Fabrik-Nr. 52.0040.00 3 Liefer-Nr. ﬁlnternes Kennzeichen
5| SHestelr RE|S GMBH & CO MASCHINENFABRIK |8 nbetietn. . ,
10| 8lieferer Im Weidi - - isltandcrt ™ Anschaffungskosten DM
%echnische Daten ' Zubehor/Sondereinrichtungen Besonders geeignet fiir
Arbeitsbereich [ Bewegungsmaglichkeiten des Armes:
Translatorisch in X-Richtung, Hub mm siehe Bestellung
Geschwindigkeit mm/s
Translatorisch in Y-Richlung, Hub 4 mm
Geschwindigkeit mm/s
Translatorisch in Z-Richtung, Hub _ mm
Geschwindigkeit mm/s Lichtbild und GrundflachenmaBe
Rotationsbewegung | (Drehen), Winkel Achse 1 330 °
Geschwindigkeit 140 °/s
Rotationsbewegung Il (Neigen), Winkel Achse ? 165 ¥
Geschwindigkeit 140 °ls
Rotationsbewegung Ill (Schwenken), Winkel Achse 3 270 o
Geschwindigkeit 140 °/s
Bewegungsmaéglichkeiten des Handgelenks am Arm:
Rotationsbewegung IV (Drehen), Winkel Achse U 360 L
Rotationsbewegung V (Neigen), Winkel Achse 5 216 2
Rotationsbewegung VI (Schwenken), Winkel Achse 6 720 °
-270° _ o
Normallast - kg
Maximallast 6 kg
(Bei eingeschranktem Weg und/oder Gaschwindigkeit) ) Fundamentplan-Nr. Stromiaufplan-Nr.

ist.-Nr. AWF 3206 Nachdruck verboten (9.92) © 1984 by AusschuB fiir Wirtschaftliche Fertigung e. V., Berlin Beuth-Verlag GmbH, Berlin 30




Referenzstellung: REIS Roboter
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