Bride robot ISO 9409-1-50-4-M6 pour pinces PGE-5/ PGEA-15 / PGEA-50 / PGEA-100 (cotes en mm, modele 3D DH Robotics) MILLAN AUTOMATION
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Coté robot : bossage @ 31,5 centré dans l'alésage du poignet ISO 9409-1
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Vue c6té pince (dessus). Pointillés gris : formes c6té robot (dessous).

Bride robot PGE-5/ PGEA-15/ PGEA-50 / PGEA-100
Interface ISO 9409-1-50-4-M6 - matiere aluminium (DH Robotics)

Cotes en mm relevées sur le modéle 3D DH Robotics (fichier STEP
téléchargeable). Fixation robot : 4 vis M6. Fixation pince : 4 vis M3 + pions
de centrage. Echelle 3,6:1 - document commercial non contractuel.
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