M'41 OlCI1 85 (Hohles Handgelenk)
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Max. Gewicht am

Handgelenk: 185 kg

Max. Reichweite:
3143 mm
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Durchschnittliche Leistung (kW) 3

Integrierte Funktlonen

Rotationszentrum
in der Mitte der Umgebung
(+966,+1259) Flanschplatte . OO SO
Schallleistungspegel [dB] 75.3
Arbeitsbereich des (+3143,+951) 0_45
Rotationszentrum in der
Mitte der Flanschplatte s
e IP54
Handgelenk & A3 Arm Standard/optlonal IP54

(+1846,-561)
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