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FANUC机器人 R-2000iC/190U
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标准法兰 绝缘法兰
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复合负载曲线图
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标准规格数据

转矩（Nm） 惯量（kgm2） 质量
（kg）J4 J5 J6 J4 J5 J6
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末端执行器安装面尺寸（标准法兰）
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末端执行器安装面尺寸（绝缘法兰）
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安装尺寸（底座）
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标准安装底板尺寸
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设备安装面尺寸

FANUC Robot R-2000iC/190U
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