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Project number
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. [ L]
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bearb. | 09.Har 05|  peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 Ballastwiderst. R1/R2 11000132
senrirt LAN HANG RAS Ballast resist. R1/R2 brote: 0 14 .. 32 ver. bok.
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
AL |fnder. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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Datum Nane Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09.Mar. 05|  Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 Uberwachung Lifter 11000132
geprisft LAN HANB RAS MONITORING FAN slatt: G 15 ... 32 Ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
AL |fnder. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnumnmer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten!
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Datum Nane Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09. Har. 05 PTR KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 MotoranschluB Achse 1-3 11000132
seprurt LAN HANG RAS MOTOR-CONNECTION AXIS 1-3 blote: 6 16 .. 32 ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 [Drt G Mat-Nr
Zustand| HB [MAL [Ander. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnumnmer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 0 1
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Datum Nane Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09.Mar. 05| Miller KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 MotoranschluB Achse 4-6 11000132
seprurt LAN HANG RAS MOTOR-CONNECTION AXIS 4-6 blote: 6 17 v 32 ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 [Drt G Mat-Nr
Zustand| HB [MAL [Ander. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnumnmer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 0 1
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Datum Nane Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09.Mar. 05|  Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 Bremsen Achse 1-6 11000132
geprift LAN HANG6 RAS BRAKES AXIS 1-6 slatt: G 18 ... 32 Ver. Dok.
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
Zustand| AB |MAL [Ander. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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Datum Name Projekt Benennung Baumuster / Zeichn.Nr
bearb. | 09.Mar. 05|  Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 MotoranschluB/Bremse Achse 7-8 11000132
seprift LAN HANGE RAS MOTOR-CONNECTION/BRAKE AXIS 7-8 s10tt: 6 19 ... 32 Vver. Dok.
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 [Drt G Mat-Nr
A Datum gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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Datum Name Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09.Har 05|  peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 DSEAT GeberanschluB 11000132
seprift LAN HANG RAS DSEAT TRANSMITTER CONNECTION Blatt: G 20 ... 32 ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
Zustand A Datum Name gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 0 1
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Datum Name Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09.ir 05| Maller KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 Interbus-S Verbindung A1-A6 11000132
seprift LAN HANGE RAS INTERBUS-S CONNECTION A1-A6 s10tt: 6 21 .. 32 Ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
Zustand| AB [MAL |Ander. Nr Datum Name gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 0 1
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0 1 2 I 3 I g 5 I 6 I 7 8 I E
Datum Name Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09 Mar.05 | Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 Sicherheitslogik A1 / G1 11000132
seprift LAN HANG RAS SAFETY LOGIC A1 / G1 Blatt: G 22 ... 32 ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ‘Drt G Mat-Nr
Zustand| #B |MAL |finder. Nr Datum Name gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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Datum Name Projekt Benennung Baumuster / Zeichn.Nr
bearb. | 09 Mar.05 | Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 Sicherheitslogik KPSG00 11000132
seprift LAN HANE RAS SAFETY LOGIC KPSGOO 23 . 32 ver. Dok,
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G
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gespeichert unter:

Zeichnungsnummer

Schutzvermerk nach DIN 34 beachten!
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Datum Nane Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09 Mar.05 | Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 A1 / Peripherie 11000132
geprisft LAN HANB RAS A1 / PERIPHERY olatt. 6 24 ... 32 Ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
AL [Ander. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnummer Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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Datum Name Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09 Mar.05 | Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 A1 / Peripherie 11000132
geprisft LAN HANB RAS A1 / PERIPHERY slatt: G 25 ... 32 Ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 [Drt G Mat-Nr
Zustand| AB [MAL |Ander. Nr Datum Name gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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Datum Nane Projekt Benennung Baunuster / Zeichn. Nr
bearb. | 09 Mar.05 | Peter KRC2-05 AK1 CI3E X11 X12 A1 / Peripherie 11000132
geprift LAN HH[NG RAS A1 / PERIPHERY s1att: 6 26 .. 32 Ver. Dok
PLOTT | 01.Jun.05 Anlage KRC2 ort G Mat-Nr
Zustand| AB |MAL [Ander. Nr Datum Nane gespeichert unter: Zeichnungsnummer Roboter GmbH Augsburg Schutzvermerk nach DIN 34 beachten! 01
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