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ROBOT POLAIRE KS CARACTERISTIQUES

ce symétrique 3 [ 4 Référence KS16 KS16-32
nveloppe de travall radiie AL W KS4-600 KS4-900 J| KS8-700 KS8-1100 J| KS16-900 KS16-1600 KS16-32-800
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Vitesse maxi - m/s
| circonférentielle
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VITESSE MAX AMPLITUDE
AXES
KS4 KS8 KS16 KS16-32 KS4 KS8 KS$S16 KS16-32
Axe 1 - base 360°/s  250°/s 180°/s  180°/s 360°  360° 360° 360°
Axe 3 - coude 360°/s  2560°/s  180°/s  180°/s 360°  360° 360° 360°
Axe 5 - poignet 360°/s 250°/s 180°/s  180°/s 360°  360° 360° 360°

KS16-900

DONNEES TECHNIQUES

EXECUTION APPLI Codeur absolu Sur tous les axes

Charge > Fem  swoslesaes

Portée < Classification IP IP 65

Salle blanche 2
Classe de propreté
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Surpression

=

32kg
Mode de fixation Sol - mur - plafond
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