R'20001C/21 OR (Montage en rack]

g’ Charge admissible

au poignet: 210 kg

Rayon:
3095 mm

Rayon (°)

Vitesse de mouvement(°/s)

Masse unité
mécanique
(kg)

Répéatabilité

Axes
(mm)
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J5

J6

I
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J4 Moment/
Inertie

J3 (Nm/kgm?2)

J4 J5 Jé

J5 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)

J6 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)
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©
6-M12]tap depth 22-

195

4-M10 tap depth 15

Enveloppe de travail
du centre de axe J5

2975

2 78178 25
2-M12 tap depth 18 2
377

117

Centre de

rotation axe J5

1758

3095
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Raccordements électriques

Tension 50/60Hz triphasée (V]

Tension 50/60Hz monophasée [V]

Consommation dénergie moyenne kW]~~~
Services intégrés
Sig
Alim

trée/sortie intégré

Environnement

vaeausonore [dB] e

re ambiante [°C] '

Protection
Indic

e Standard o Sur demande - Non disponible

auso[[mm]

au murou en angle

‘axe 3[prise EE]

protection /enoption

Poignet et bras J3standard /enoption

[ ) avec option matériel ou logiciel

*Basé sur 1509283



