M'1 01D/1 2 (Poignet creux]

g Charge admissible

Rayon:

au poignet: 12 kg 1441 mm
Rayon (°) Vitesse de mouvement(°/s)
L ... . | Masse unité J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/
A Répéatabilité PO . . .
Xes (mm] mécanique Inertie Inertie Inertie
(kg) J1 J2 J3 J4 J5 Jb J1 J2 J3 J4 J5 Jb (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?)
6 +0.02" 145 [%égl 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30
,“‘E.
Enveloppe de travail SRobot . M-10iD/12
sol [mm]
e .
e Contrélewr . R-30B Plus
| _ 0°_ Arm0|re Open Alr
e et :
S1700 VBT N
""""""""""""""""" L]
""""""""""""""""" o
iPendant Touch e .
(+75, +1816) f;Zi[ﬁndixe J6 Raccordements electrlques """""""""""""""""""
Tension 50/60Hz triphasée [V] """"""""""""""" 380-575
Consommatlon d energle moyenne bwy 1

Enveloppe de
travail du centre

(-1291, +450)

de l'axe J6

L'enveloppe de travail peut
étre limitée en fonction de
l'angle de montage!

(+422, -800)

MDS-03823

(+1441, +450)

Nous nous réservons le droit d'apporter des modifications techniques sans préavis. Tous droits réservés. ©2019 FANUC Europe Corporation

Serwces |ntegres

air intégrée

Enwronnement

Niveau sonore [dB]

ambiante [° C]

Protection

protectlon / en optlo

P0|gnet e't bras J3 standard / en optlon

e Standard o Sur demande - Non disponible

[ ) avec option matériel ou logiciel

*Basé sur 1509283




