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	Системы позиционирования SKF
	prom@bergab.ru, www.bergab.ru
факс:(495)223-30-71
	115407, Москва,

Ул. Речников д 7
т: (495) 727-22-72  



Заполненную ФОРМУ ДЛЯ ЗАКАЗА СИСТЕМЫ ПОЗИЦИОНИРОВАНИЯ SKF отправьте, пожалуйста, 

по факсу (495) 223-30-71
или по e-mail: prom@bergab.ru 

поля отмеченные * заполните обязательно
	
	

	Название организации *
	

	Контактное лицо *
	

	Ваш e-mail
	

	Ваш телефон *
	

	Факс
	

	Куда доставить
	

	ИНН * (для счета)
	

	Укажите форму ответа
	Счет
	
	Коммерческое предложение
	


2. Назначение:……………………………………………………………………………………………………………………..

………………………………………………………………………………………………………………………………………..

[image: image1.emf]
3. Число координат системы позиционирования………………………….

4. Рабочих ход (мм)…………………………………………………………….

5. Нагрузка:



Дополнительная перемещаемая масса (кг):….







Дополнительная сила (Н)…………………………







Направление нагрузок (±X, ±Y, ±Z):…………….

6. Скорость:


Максимальная (м/сек):…………………………….







Минимальная (м/сек):……………………………..

7. Ускорение:


Максимальное (м/сек2):……………………………

8. Режим работы:

Рабочий цикл (рабочие часы/24)x100%:……….

Длительность операции (сек):…………………..

Интервал между двумя операциями (сек):……

Количество рабочих часов в году (ч)…………..

9. Требуемая долговечность в рабочих часах (ч) ………………………..

10. Точность:


Прямолинейность Т (мкм/длина хода):…………







Отклонения при позиционировании (мкм):…….







Значение повторяемой точности (мкм):………..







Шаг позиционирования (мкм)…………………… 

11. Управление:

Компоненты: 


Только серво- управление





(  ………………………………………………







Полный блок управления





(  ………………………………………………







Позиционирование:

Линейный контроль перемещения



(  ………………………………………………

Постоянный контроль перемещения


(  ………………………………………………

Интерфейс:…………………………………………………………………………………………….

…………………………………………………………………………………………………………...

Дополнительные требования:………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………..

12. Условия эксплуатации: (загрязнения, поля помех, место эксплуатации):…………….……………………………….

………………………………………………………………………………………………………………………………………..

13. Аксессуары: (электрическая цепь, электрические кабели):………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………………………...

14. Для многокоординатной системы: (расположение осей перемещения по принципу, представленному в приложении):………………………………………………………………………………………………………………………..

15. Примечание:……………………………………………………………………………………………………………………

………………………………………………………………………………………………………………………………………...

………………………………………………………………………………………………………………………………………...

………………………………………………………………………………………………………………………………………...

16. Ожидаемая стоимость системы……………………………………………………………………………………………...

Подпись:………………………………………..







Дата:………………………………………….
X�
Y�
Z�
�



…………...�…………...


…………...�…………...


…………...�…………...


…………...�…………...


…………...�…………...


…………...�…………...�…………...�…………...
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