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6X∅15 贯穿

3X M14贯穿（吊环孔）
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基座安装尺寸

末端法兰安装尺寸P2

行程展示：

P1→P2→P3→P4→P3→P2→P1

P点轨迹

P4

P3

P1 2
5

305

1106

5
4

432

P点

∅40

90°

45°6XM4 11

8
4
0

∅8+0.03+0.01 5

BRTIRPL1608A技术参数

机型版本号： 21版本

最大臂展： 1600m m

重复精度： ±0.1m m

角度精度 ±0.5°

负载/节拍 0-3KG/150次/min 5KG/130次/min 8KG/115次/min

最大负载： 8kg

本体净重： 95kg

动作范围： J1上摆38°下摆98° J2上摆38°下摆98° J3上摆38°下摆98° J4：±360°

最大速度： J1：462.8°/s J2：462.8°/s J2：462.8°/s J4：600°/s

安装环境： 温度0°~40℃ 湿度20-80%RH(无结露)

防护等级： /

“因改良等原因，规格外观有所变更时，不再另行通知，敬请谅解。
（Without further notice if specification and exterior have been
changed because of im provement. Thanks for your understanding.”
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节拍次数：（ 2 5 / 3 0 5 / 2 5 ）/min
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