
ロボット本体 リード指定 適用コントローラ 

T4P
ケーブル長 

3L
ストローク 

300 PRC112
■ ■ 注文型式 注文型式 

■ ■ 基本仕様 基本仕様 ■ ■ 静的許容負荷モーメント 静的許容負荷モーメント 

■ ■ サイクルタイム[水平]サイクルタイム[水平]
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単軸ロボットを取り付ける六角
穴付きボルトは、M4×0.7首下
長さ12mm以下としてください。 

※ 

※1 
※2

片振りでの繰り返し位置決め精度。 
速度と可搬質量の相関図をご参照ください。 
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■ ■ 動的許容負荷モーメント 動的許容負荷モーメント （mm） 
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※ 参考値。上記グラフの値は停止時押し付け力の精度を保証するも
のではありません。参考値としてご利用ください。 
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■ ■ 速度と可搬質量の相関図 速度と可搬質量の相関図 

■ ■ 押付推力 押付推力 

（秒） 


