M'21A/35 (Poignet creux]

g Charge admissible

au poignet: 3 kg

Rayon (°) Vitesse de mouvement(°/s)
. ... | Masse unité J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/
A Répéatabilité PO . . .

Xes (mm] mécanique Inertie Inertie Inertie

(k) oL J2 | 3 | 4 U5 6 | BT | U1 | J2 | U3 | 4| J5 | J6 | E (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?)
4 +0.1 120 @ 800 x 300 *3 720 - - - - - - 3500 | - - - 4
,‘?
Enveloppe de travail £ Robot M-2iA/3S

MDS-03841

Enveloppe de travail
? 800 mm
hauteur 300 mm

? 580
- @ 800
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o

i Controleur

Armoire Open Air ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁfff’””””””””‘

zPendant Touch

Raccordements electrlques

Tension 50/60Hz triphasée [V]

Consommatlon d energle moyenne [kw]

Serwces |ntegres

air intégrée

Enwronnement

Niveau sonore [dB]

ambiante [° C]

Protection

'pr.otectlon / en optlo

P0|gnet et bras J3 standard / en optlon

*3) @ en mm
e Standard

*4) se référer au diagramme de charge du poignet
o Sur demande - Non disponible

*6) Transformateur nécessaire

[ ) avec option matériel ou logiciel




