P'501B/1 OL (Bras long, Poignet creux)

Be

Charge admissible
au poignet: 10 kg

Rayon:
1800 mm

Répétabilité

Axes
(mm)

Masse unité
mécanique
(kg)

Rayon (°)

Vitesse de mouvement(°/s)

J1

J2

J3 J4

J5

J6

I

J2

J3

J4

J5

Jé

J4 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?2)

J5 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)

J6 Moment/
Inertie
(Nm/kgm?)

6 +0.05

364

320

240

404 | 1080

1080

1080

140

140

160

375

430

545

43.35/1.954

36.86/1.413

4.90/0.025

Enveloppe de travail

(0,+1800)

Centre de
rotation axe Jé

Enveloppe de
travail du centre
de l'axe J6

(0,-1800) (0,+1800)

L'enveloppe de travail peut
étre limitée en fonction de
l'angle de montage!
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HRobot P-50iB/10L
Em ausol[mm]

Fixat SOl

Fixation @ Lenvers .
B O AU YU e .
Fixation enangle .

Raccordements électriques

Tension 50/60Hz triphasée [V

Tension 50/60Hz monophasée [Vl -
Consommation d'énergie moyenne [kW] 0.8
Services IMtegres

Signaux entrée/sortie intégrés sur l'axe 3 [priseEE] -
Alimentation d'air integrée -

Environnement

Niveausonore[dB]

Température ambiante [°C1

*5) ATEX cat. certifiée Il groupes 2G et 2D

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



