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Note : 1) Maximum rating in each C1 wire:

30V, 1.5A. Stresses above the limitation may cause permanent damage to the manipulator.
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Note : 1): Ethenet cable connecting instruction 3HAC063936-005
2):Maximum rating in each C2 wire: 30V, 1A (when not using for Ethernet). Stresses above the limitation may cause permanent damage to the manipulator.
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	-R2.BR
	Multi-line
	1    /8.5
	2    /8.5
	3    /8.5
	4    /8.5


	-R2.MP1
	Multi-line
	1    /10.6
	2    /10.6
	3    /10.6
	4    /10.6
	5    /10.6
	6    /10.6


	-R2.MP2
	Multi-line
	1    /11.6
	2    /11.6
	3    /11.6
	4    /11.6
	5    /11.6
	6    /11.6


	-R2.MP3
	Multi-line
	1    /12.6
	2    /12.6
	3    /12.6
	4    /12.6
	5    /12.6
	6    /12.6


	-R2.MP4
	Multi-line
	1    /13.6
	2    /13.6
	3    /13.6
	4    /13.6
	5    /13.6
	6    /13.6



	SMB
	-SMB
	Multi-line
	/9.5
	/10.1
	/11.1
	/12.1
	/13.1

	-SMB.J1
	Multi-line
	1    /10.1
	2    /11.1
	3    /10.1
	4    /11.1
	5    /10.1
	6    /11.1
	7    /10.1
	8    /11.1
	9    /10.1
	10    /11.1
	11    /10.1
	12    /11.1
	14    /12.1
	15    /13.1
	16    /12.1
	17    /13.1
	18    /12.1
	19    /13.1
	20    /12.1
	21    /13.1
	22    /12.1
	23    /13.1
	24    /12.1
	25    /13.1


	-SMB.P1
	Multi-line
	1    /9.5
	2    /9.5
	3    /9.5


	-SMB.P7
	Multi-line
	1    /9.5
	2    /9.5
	3    /9.5
	5    /9.5
	6    /9.5
	7    /9.5



	-SMB.J1
	Multi-line
	1    /10.1
	2    /11.1
	3    /10.1
	4    /11.1
	5    /10.1
	6    /11.1
	7    /10.1
	8    /11.1
	9    /10.1
	10    /11.1
	11    /10.1
	12    /11.1
	14    /12.1
	15    /13.1
	16    /12.1
	17    /13.1
	18    /12.1
	19    /13.1
	20    /12.1
	21    /13.1
	22    /12.1
	23    /13.1
	24    /12.1
	25    /13.1


	-SMB.P1
	Multi-line
	1    /9.5
	2    /9.5
	3    /9.5


	-SMB.P7
	Multi-line
	1    /9.5
	2    /9.5
	3    /9.5
	5    /9.5
	6    /9.5
	7    /9.5





	+AXIS3
	W
	-W1
	Multi-line
	/10.2
	/10.6
	/11.2
	/11.6
	/12.2
	/12.6
	/13.2
	/13.6




	=CAB
	+CM
	_
	-_7
	Multi-line
	/9.2
	/10.2
	/11.2
	/12.2
	/13.2
	/15.2
	/15.5
	/15.7





	=IRB920T
	+AXIS1
	L
	-L2
	Multi-line
	/10.8


	-L3
	Multi-line
	/10.7


	-L4
	Multi-line
	/10.8




	+AXIS2
	L
	-L2
	Multi-line
	/11.8


	-L3
	Multi-line
	/11.7


	-L4
	Multi-line
	/11.8




	+AXIS3
	L
	-L2
	Multi-line
	/12.8


	-L3
	Multi-line
	/12.7


	-L4
	Multi-line
	/12.8




	+AXIS4
	L
	-L2
	Multi-line
	/13.8


	-L3
	Multi-line
	/13.7


	-L4
	Multi-line
	/13.8
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