DR-3iB/8L

g’ Charge admissible

Rayon:
au poignet: 8 kg 1600 mm
Rayon (°) Vitesse linéaire maximale
RéD& ... | Masse unité J4 J5 J6
A épéatabilité PO . . .
Xes ( ] mécanique Inertie Inertie Inertie
mm (kg) JU 02 0 U3 | J4 | J5 | J6 | BV | U1 | J2 | U3 | Jb | U5 | J6 | ET (kgm2) (kgm?) (kgm?)
4 +0.03* 170 91600 x 500"3 | 720 | - - - 10.000 mm/sec - - - 0.2 *4 - -
=
A .
Enveloppe de travail B Robot DR-3iB/8L
Empreinte au sollmml 0860
Fixation AU SOl S
Fixation @ Lenvers o
Fixationaumurouenangle S
[s[e]=]
L Contrdleur R-30iB Plus _
A0 O AT ] ©
ATmOIre Mate B
A0 Taile A ®
Armoire Taille B S
Pendant TOUCh .
Raccordements électriques
s,l Tension 50/60Hz triphasée [V 200-23076
Tension 50/60Hz monophasée [Vl S
Consommation d'énergie moyenne [kW] 25
Servicesintégres
Signaux entrée/sortie intégrés sur l'axe 3 [prise EE] 8/8 .
~ Alimentation d'air integrée S
3 = Environnement
= Niveausonore[dBl -
of Température ambiante [° Cl 0-45
i Protection
Indice de protection /en option IP67 / IP69K
Poignet et bras J3 standard /en option IP67/IP69K

MDS-03939

Enveloppe de travail

du point O

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

** Basé sur 1509283 *3) @ en mm par hauteur en mm
*6) transformateur requis en cas d’armoire ouverte a l'air libre

e Standard

*4) se reporter au schéma de charge du poignet

o Sur demande - Non disponible [ ) avec option matériel ou logiciel




