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Checkliste Ausgleichseinheiten / checklist for compensation units

Kundennummer / customer no.

Firma / company

Ansprechpartner / contact person

Telefon / phone
E-Mail

Informationen fir die Auslegung / dimensioning facts

Gesamtgewicht Zuladung (Werkzeug und Werkstick) /

Abstand (f)

total weight payload (tool and workpiece) (kg) Fiigezentrum /
dist: 0) t t
Abstand (£) Fligezentrum / olfsczr;?;i(ar)\cz eemet

distance (1) to center of compliance (mm)

Beschleunigung / acceleration (m/s?)

D1
Schwerpunkt / COG (mm) D2 ¢ (mm) ﬂ
D3
X
bendtigter Ausgleich /
needed compensation (mm): Y
z
Verdrehung / rotation (°)
Verriegelung / locking mechanism? Oja/yes  Onein/no
Positionsspeicher / position storage O ja/yes  Onein/no vertical horizontal
e kot horeonel s |mvertcal Dreriona
Flgerichtung / insertion direction O vertical Ohorizontal
Abfrage / monitoring? O ja/yes  Onein/no

Umgebungsbedingungen / environment?

Beschreibung der Applikation / description of the application
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E-Mail Adresse fur Anfrage / E-Mail adress for request : Roboterzubehoer@de.schunk.com



	Kundennummer__customer_no: 
	Firma__company: 
	Ansprechpartner__contact_person: 
	Telefon__phone: 
	EMail: 
	Gesamtgewicht_Zuladung_Werkzeug_and_Werkstuck_tota: 
	Abstand_t_Fugezentrum_distance_t_to_center_of_comp: 
	Beschleunigung__acceleration_ms2: 
	D1: 
	D2: 
	D3: 
	x: 
	Y: 
	z: 
	Verdrehung__rotation0: 
	Iayes: Off
	neinno: Off
	Iayes0: Off
	neinno0: Off
	vertical: Off
	horizontal: Off
	vertical0: Off
	horizontal0: Off
	Iayes1: Off
	neinno1: Off
	Umgebungsbedingungen__environment0: 
	Textfield: 


