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Pielikums Nr. 1 Vienosandis Nr.02/15.

HACO ERM 30100 ar ROBOTU tchniska specifikacija

procrammi

l. lepirkuma prick3mets: Hidrauliska loksgu liekSanas prese ar \ i-iiXCQ FEM
pilnibd robotizétu licksanas procesu, jauna/nelictota gab i R’g?gﬁ}
leKartas lickSanas jauda ne mazik ka kN 1000 1000
fekartas darba platums ne mazak ki mm 3100 3100
fekirtas Skirssijas pArvictoSands atilums ne muyak ka mm 300 300
Attahnns starp galdu un $k&rssiju ne mazak ki mm 600 600
Atveres dzilums ne mazik ka mm 300 300
Galda augstums ne mazak ka mint 965 963
lekdrtas galvend dzingja jauda ne vairak ka kW 1 11
LickSanas preses automitiska Y1, Y2, X1, X2, R1. R2, Z1 un 22 T Ir
asu kontrole
Skérssijas nolaisands Atrums e mazak ki mni's 100 100
SkCrssijas pacelSands atrums ne mazak ki nunss 160 100
X ass gdjiens mm 800 300
X ass padeves Gtrums ne mazak ka minds 400 400
“Atdures athalsts ar sensoru fr Ir
| Rass gajiens ne mazik ka i 135 135
Koptja CNC vadibas statne lick3anas presei un robotam Ir It
Rrasains, skiirienjiitigs monitors ar izméru péc diagonales ne , o -
S collas |5 15
mazak ki
lespia lietot gatavas 31 programinas Ir Ir
Automatisks vajadzTga speka aprékins Skirssijai pec uzdota Ir I
materidla biezuma, loksnes platuma un lick3anas lepka vértibam
Licksanas procesa simul&dana pa soliem 3D rezima ir Ir
LISB ligzda Ir Ir
Ethernet Hgzda Ir Ir
Augseja instrinmenta turétdji ar "Atro” fiksaciju Ir Ir _“%
Automatiska sistema augdésas skerssijas deformacijas - If 1 '
Kompensgsanai, vadima ar CNE
Robota celtspgja ne mazik ka kg 50 50
Robota darbibas zonas radiuss ne mazak ki 1 2060 2060
Robota kantroltto asu skaits ne maziks kil gah, 6 6
Robota kustibas atkartojamibas precizitite ne vairak ka mm 0,07 0.07
Robota svars ne mazik ka kg 350 550
Robota videja jauda KVA 4 4
Robotd pamatnes darbibas zonas radinss ne mazak ka mm 1000 1000
Robota pamatnes pagrieziena leokis ne mazik ka 4 140 140
Pneimatiskie materidla satvers|i Ir Ir
Detalu sagataves izmeri ne maziki ka nHn 3000x1000 3600k 1000
Lokspu atdaliSana ar magnétiskas pulsicijas metodi Ir 1 Ir
- Pilniba slégta darba zona Ir Ir
' lekanas darbu zona ne lielaka ka {zarums x platums} mm TO00X7000 700&;(7(300
Detalu automatiska pozicion@Sangs sistéma Ir Ir
Vienota programma darba wzdevumu sagatavosanai lieksanas i i
presel un robotam . .
3D failu importésanas fesp@ja darba uzdevumo sagatamﬂgnas I "
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| Papildus dati

Garantija * , ménesi 12 , 12

| Pilniga atbilstiba CE drosibas normam Ir I

§ ekarta ir energoefekiiva: elektroenergijas patéring ne vairak ki kW 16 16

: Lekarta nesatiir -amagm mala!ux. 'tzi:wtu vm &ﬂ:K wctas Las 7 o .
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