Formularz doboru KTR-N 20002 PL
KTR-Group Sprzegto do serwonapedéw strona: 1z2
,Naped sruby tocznej* wydanie: 1
Firma:
Company:
Adres:
Address:
Telefon: Fax:
Phone: Fax:
Nazwisko i Imig: Dziat:
Name: Department:
Email: Data:
E-mail: Date:
odlegtosc
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__ watam
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\ Driving side N Nﬁ
\ o = \ Es) nakretka kulowa %
/ Spindle nut
ot BW - BZ -
B
przektadnia przektadnia
Gearbox Gearbox
tak [] nie ] tak [] nie [
Yes No Yes No
przetozenie:
Transmission ratio:
uruchomienia na minute:
Starts per minute:
odlegtos¢ miedzy watami:
DBSE: mm
temperatura otoczenia:
Ambient temperature: °C
Chronione zgodnie z podpisano: 07.07.15 Pz zastepuje:
ISO 16016. sprawdzono: 07.07.15 Pz zastgpione:




Formularz doboru KTR-N 20002 PL
KTR-Group Sprzegto do serwonapedéw strona: 2z2
,Naped sruby tocznej* wydanie: 1
strona napedzajaca
Driving side
nominalny maks. maks d; moment odlegtos¢
os typ silnika moment moment " dkoéc’: (podac Iy bezwtadnosci miedzy
Axis obr. obr. pre tolerancje) Ja watami
Motor type Rated torque Max. torque Max. speed ?élggﬁgg)y Iy Masiig:[(i)?i“ of DBSE
[Nm] [Nm] [1/min] [mm] [mm] [kgm?] [mm]
X
Y
Z
Sruba toczna
Ball screw
d, ds; maks masa moment
o$ (podac l» @ zewnetrzne I3 skok gwintu " | przedmiot + | bezwtadnosci
. : ) ; AxB <
Axis tolerancje) Sruby tocznej wozek J
d; (Specify | d; outside @ of | pitch Max. Weight work- | Mass moment of
tolerance) 2 ball screw 3 e AxB piece + slide inertia J
[mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [kg] [kgm’]
X
Y
Z
Jezeli dostepne:
If available:
sztywnos¢ nakretki [N/um] 0$ X osY 0sZ
Stiffness of nut [N/um] Axis X Axis Y Axis Z
sztywnos¢ tozyska [N/um] 0$ X osY os”Z
Stiffness of bearing [N/pm] Axis X Axis Y Axis Z
Uwagi:
Remark:
Chronione zgodnie z podpisano: 07.07.15 Pz zastepuje:
ISO 16016. sprawdzono: 07.07.15 Pz zastgpione:
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