
FANUC机器人 R-1000iA/130F

*本资料仅供参考，最终解释权归上海发那科所有
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手腕允许负载曲线图

ISO 法兰 绝缘法兰



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

800 800 360 71 71 38 130
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手腕负载和J3负载曲线图

- 3 -

P Q R S

手腕负载 0 65 130 140

J3 负载 100 100 20 0

手腕负载 [kg]

J3

负
载

[kg]

0

20

40

60

80

100

120

0 20 40 60 80 100 120 140 160

J
3

 P
a

y
lo

a
d

 [
k
g
]

Wrist Payload [kg]

R-1000iA/130F
Wrist and J3 Payload Diagram

S

P Q

R



8 H72- O  (    ) de pt h 10

1
0

0
±

0
.0

5

6
3

H
7

O
 (

  
  

 )

19 0

6

+
0

.0
3

0

+
0

+
0

-
0

.0
6

3
1

2
5

h
8

O
 (

  
  

)

3
0
°

30
°

3
0
°

30
°

+0 .0 1 5

+0

10 - M 8 t ap  d ep th 13

O
1

0
0

- 4 -

末端执行器安装面尺寸（1/2）

ISO 标准法兰

ISO 法兰

注释1）

遵照ISO9409-1-100-6-M8标准。

注释2）

为了保证足够的强度，请确认安装末端执行器时使用全部10个螺栓。
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末端执行器安装面尺寸（2/2）

注释1）

遵照ISO9409-1-125-6-M10标准。

绝缘法兰

绝缘法兰
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末端执行器安装面尺寸（改良型手臂）

直径：125mm
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末端执行器安装面尺寸（改良型手臂）

直径：100mm
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安装尺寸（底座）（1/2）
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安装尺寸（底座）（2/2）
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设备安装面尺寸

最大负载容量： 20 kg


