M-410iB/140H

g’ Charge admissible

au poignet: 140 kg

Rayon:

2850 mm

Rayon (°)

Vitesse de mouvement(°/s)

Masse unité
mécanique
(kg) I

Répétabilité

Axes
(mm) J2 J3 J4 J5 J6

I

J2

J4 Moment/
Inertie

J3 (Nm/kgm?2)

J4 J5 Jé

J5 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)

J6 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)

5 +0.05 1200 360 155 12 20 720 -

140

115

135 135 | 420 - 147

53

Enveloppe de travail

+180° 0°

-180°

(+1918,+2113)

Schéma du
flasque ISO

Enveloppe de
travail du centre
outil

(+1170,-1420)

MDS-03847

(+2850,-625)

(+2850,+1643)

Nous nous réservons le droit d'apporter des modifications techniques sans préavis. Tous droits réservés. ©2024 FANUC Europe Corporation
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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

Te' re ambiante [°C]

Protection

Indic

e Standard o Sur demande - Non disponible

auso[[mm]

au murou en angle

ArmoreTailleB

‘axe 3[prise EE]
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