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Charge admissible

au poignet:
1700 kg

Rayon:
4683 mm

Axes

Répéatabilité
(mm)

Masse unité
mécanique
(kg)

Rayon (°)

Vitesse de mouvement(°/s)
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Inertie
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Inertie
(Nm/kgm?)

J6 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)
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Centre de

2-M16 tap depth 25

(Both side)

2-M12 tap depth 20

rotation axe J5

Enveloppe de
travail du centre
de l'axe J5

T

16-M20 tap depth 32
Both swdEF
thr(ranSpcn equipment)

8-M20 tap depth 32
(Both side)
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Nous nous réservons le droit d'apporter des modifications techniques sans préavis. Tous droits réservés. ©2019 FANUC Europe Corporation
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A
8 Robot

Fixation a l'envers
au mur ou en angle

Fixat

w_| Controleur

ArmoireOpenAr

Arm Mate

Armoire TailleA

Arm

Raccordements électriques

Tension 50/60Hz triphasée V]
0/60Hz monophasée [V]

Tens

Consommation dénergie moyenne (kW]

Services intégrés
Sig
Alim

Environnement

Niveausonore[dB] o
Tel re ambiante [° C]

Protection

Indic

e Standard

trée/sortie intégré

o Sur demande

- Non disponible

‘axe 3[prise EE]

Indice de protection /enoption
Poignet et bras J3standard /enoption ...

[ ) avec option matériel ou logiciel

*Basé sur 1509283




