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Robot Comax
Diagramme de Définition de Blocs (bdd)

bdd Comax
Chaine d'énergie
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Type = Incrémental 3 voies ) ) _ , utilise . Alimentation {unique}
. ) . Vitesse nominale = 6940 tr/min
Fréquence impulsionnelle max = 100 kHz Couple nominale = 177 mNm
CPGE ATS 2022_2023 Vi?esse .max= 12900 tr/min Courant nominal = 6 A
Lycée Gustave Eiffel, Dijon Résolution = 500 impulsions/tr Rapport de réduction = 15.88
Tension d'alimentation =5V
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