MOTOMAN HC10DT

mit Ethernetleitung
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MOTOMAN HC10

Standard mit Luftleitung
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Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 10

Maximales
Tragheitsmoment
[kg - m?]

Maximale Maximales
Geschwindigkeit Drehmoment
[°/sec.] [Nm]

Maximaler
Arbeitsbereich
Max. Traglast [kg] 10 [°1

Maximales
Tragheitsmoment
[kg - m?]

Maximaler Maximale Maximales
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment
[°1 [°/sec.] [Nm]

Maximales
Tragheitsmoment
[kg - m?]

Maximaler Maximale Maximales
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment
[°] [°/sec.] [Nm]
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+180

+180 130 Wiederholgenauigkeit [mm] 130 Wiederholgenauigkeit [mm] +0,1 +180 Wiederholgenauigkeit [mm] +0,1

+180 130 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 1379*/1200** +180 130 Max. Arbeitsbereich R [mm] 1379*/1200** +180 130 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 1379*/1200**
+355/-5 180 - - Zulassige Temperatur [°C] 8 g:g iggi* +355/-5 180 - - Zulassige Temperatur [°C] 0 bis +40 +065/-95 180 - Zulassige Temperatur [°C] 0 bis +40
+180 180 27,4 0,78 Zulissige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80 +180 180 25,3 0,73 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80 +180 180 27,4 Zulissige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80
+180 250 27,4 0,78 Gewicht des Roboters [kg] 47 +180 250 25,3 0,73 Gewicht des Roboters [kg] 48 +180 250 27,4 Gewicht des Roboters [kg] 58

+180 250 9,8 0,1 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 1 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 1
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Mittlere AnschluBleistung [KVA] 1 +180 250 9,8

+180 250 9,8 0,1
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