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Форма технического запроса системы позиционирования SKF
1. Контактная информация заказчика.

Компания:
     
Должность: 
     
Адрес: 

     
Телефон/факс:      
e-mail: 

     
2. Назначение.

Описание:      
Требования к системе:      
	X
	Y
	Z

	     
	     
	     

	     

	     
	     
	     

	

	     

	     
	     
	     

	     
	     
	     

	

	     
	     
	     

	     
	     
	     

	     
	     
	     

	

	     

	     


3. Число координат системы позиционирования:

4. Многокоординатная система (см. стр.3):

5. Эффективный/Рабочих ход (мм):

6. Нагрузка.
Дополнительная перемещаемая масса (кг):   


Дополнительная сила (Н):



Направление нагрузок (±X, ±Y, ±Z):

7. Скорость:
Максимальная (м/сек):



Минимальная (м/сек):

8. Ускорение:
Максимальное (м/сек2):

9. Режим работы: Рабочий цикл (рабочие часы/24)x100%:



    Длительность операции (сек):
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График рабочего цикла.

10. Расчетный срок службы.

Количество рабочих часов в день (ч):       
Требуемая долговечность в рабочих часах (ч):      
11. Точность.

Прямолинейность Т (мкм/длина хода):      



Шаговый угол (мрад):      



Отклонения при позиционировании (мкм):      



Значение повторяемой точности (мкм):      



Шаг позиционирования (мкм):
     
12. Окружающая среда. 
Загрязнения:      




Температура (°С):      
13. Область перекрытия. 
Направление X/Y-Z (мм):      
14. Аксессуары.
 FORMCHECKBOX 
 Электродвигатель

 FORMCHECKBOX 
 Электрические кабели

 FORMCHECKBOX 
 Несущая цепь




 FORMCHECKBOX 
 Линейный контроль перемещения







 FORMCHECKBOX 
 Постоянный контроль перемещения




Тип контроллера:      



Интерфейс:      
Дополнительные требования:      
15. Примечание:      
16. Ожидаемая стоимость системы (руб):      
Подпись: _________________

  



   Дата: 07.03.2013
Рис.1 Система позиционирования X/Y.

Рис.2 Система позиционирования X+Y.
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Рис.3 Система позиционирования X1/X2+Y.
Рис.4 Система позиционирования X1/X2+Y1/Y2  [image: image2.png]



Рис.5 Одиночная ось X + система X/Y.          Рис.6 Система X/Y + одиночная ось Z
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