
机器人基座紧固孔
下图显示了孔配置（尺寸单位为mm）。

xx1000001033

M24 x 100 8.8，带 4 mm 平垫圈建议用于将操纵器固定到基座上的螺栓

725 Nm转矩值

注意

只应使用两个导向套。基板上所对应的孔应为与以下基板图纸相符的圆形和椭圆形。
关于 AbsAcc 性能，建议选择与以下基板图纸相符的导向孔。

下一页继续
18 产品规格 - IRB 460

3HAC039611-010 修订: N
© 版权所有 2012-2020 ABB。保留所有权利。

1 描述
1.3.3 安装机械臂
续前页



基板图纸
下图显示了选件基板（尺寸单位为mm）。
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xx1000001053

共同公差带（基板上所有接触面的精度）E、F、
G、H
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xx1000001054

描述位置

颜色：RAL 9005A
厚度：80-100 µm
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xx1000001055

描述位置

导向套涂漆保护A
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