Technische Daten
Digital Robot HORST1000

Grunddaten

Anzahl der Achsen 6

Maximale Traglast 8 kg (Nennlast 5 kg)

Reichweite 1018 mm
Wiederholgenauigkeit +/- 0,05 mm
Schutzart IP54
Schallpegel (A) <70dB (A)
Gewicht ca. 70 kg
Stromversorgung 230.VA9’ At
Typisch: 350 W
Umgebungstemperatur 5-40 °C

Programmierung (Software)
horstFX

Mit horstFX steht Ihnen eine intuitive und komfortable grafische Benut-
zeroberflache zur Verfligung. Die updatefahige Bediensoftware horstFX
ermdoglicht textuelles und graphisches Programmieren, externes Steuern
sowie erweiterte Geschwindigkeitseinstellungen.

lloT-Plattform (digitaler Content)
horstCOSMOS

horstCOSMOS steht fiir Einfachheit und Effizienz. Profitieren Sie von
Condition Monitoring, Backups & Updates, einer ausfiihrlichen
Wissenssammlung und vielem mehr. So holen Sie das Maximum
aus lhrer Automatisierungslosung heraus.

Service & Support
horst365

Wir bieten lhnen mit unseren gestaffelten horst365-Servicevertragen
die Unterstiitzung, die Sie brauchen. Von der Einrichtung des Roboter-

systems iiber vorausschauende Systemwartungen bis hin zur Garantiever-

langerung — mit unseren Support- und Service-Paketen ist alles mdoglich.
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Bedienung
horstPANEL

13,3" Touchscreen mit Not-Halt, 3-stufigem Zustimmtaster und zwei
USB-Schnittstellen (inkl. Halterung).

Steuerung und Schnittstellen

horstCONTROL

Abmessungen
(HxBxT)

E/A-Anschliisse
am Schaltschrank

E/A-Anschliisse
am Werkzeugflansch

E/A Stromversorgung

Kommunikation

Feldbusse

Sicherheitsrelevante
Schnittstellen
(jeweils 2 Kanéle)

Verkabelung HORST

Verkabelung Bediengerit

313 mm x 174 mm x 446 mm

20 dig. Eingénge (erweiterbar auf 28)
18 dig. Ausgange (erweiterbar auf 30)

je 2 Digitaleingénge/-ausgange

24 V/7 A an Steuerung
24 V/2,5 A am Werkzeugflansch

TCP/IP 100-Mbit/s Ethernet (Sock-
ets), Primarschnittstelle (XML-RPC)*

Modbus/TCP*
Profinet*

Not-Halt, Sicherheitshalt

[ilew.Ein- und Ausgang] nach DIN EN
I1SO 10218-1; PL d.

+ 4 konfig. sichere Eingadnge

+ 6 konfig. sichere Ausgénge

Kabel zwischen Roboter und
Steuerung: 3 m

Kabel zwischen Bediengerat und
Steuerung: ca. 5m/10 m

*Verfligbarkeit der Schnittstellen nach Software-Paket
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