M-900iB/400L (ionger arm Do ) Max. Gewichtam

Handgelenk: 400 kg

Max. Reichweite:
3704 mm

Arbeitsbereich (°) Achsgeschwindigkeit (°/s)

Wiederhol- | Gewicht der A4 Moment/ A5 Moment/ A6 Moment/

Achsanzahl | genauigkeit Mechanik Tragheit Tragheit Tragheit
(mm) (k) Al A2 A3 A4 A5 Ab Al A2 A3 A4 A5 Ab (Nm/kgm?) (Nm/kgm?2) (Nm/kgm?2)

6 +0.1* 3150 360 154 160 720 244 | 720 80 80 80 100 100 160 2744/1098 2744/1098 1725/444
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Arbeitsbereich
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der Achse 5

‘M/dui(Hé&égéhékf,HNMWNH‘H.H.H.H.H.H.H.Hmmu‘u..u.u.u

3367

1120

Umgebung -
Schalllelstungspegel[dB]
ngstemperatur [° C]

Mechanik Standard/optional PO .. 1 S
des Rotationszentrums Handgelenk & A3 Arm Standard/optlonal IP67
dor Achse 5

I
! Bewegungsbereich

1254

1. Weniger als 300 kg Traglast: Roboter kann sich im gesamten
Bewegungsbereich ohne Einschrankungen bewegen.

2. Von mehr als 300 kg bis hin zu 400 kg Traglast: I
Bereich A: Der Roboter kann sich ohne Einschrankungen bewegen.
Bereich B: Bitte setzen Sie den Roboter so ein, dass der Vektor 3136
vom Rotationszentrum der J5-Achse zum Schwerpunkt der
Traglast aus dem Handgelenk weniger als 30 Grad gegen die 3704
Schwerkraftrichtung betragt.

e Standard o Auf Anfrage - Nicht verflighar (') mit Hardware- und/oder Software-Option  *basierend auf 1509283
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