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（t）

作業半径（m）

঎඼ίʵυ DL1 02000
δϒݺび� （N） 16 21

଎౓
্ר ௿଎�（N�NJO） 8

଎�（N�NJO）ߴ 30
ટճ� （SQN） 0.5
ঢ߱� （N�NJO） 2.6（3.1）

電源� （7） 200/220
प೾数� （)[） 50/60
�ߴେཱࣗ࠷ （N） 14.4

電ಈػ

�্ר （L8��&%） 6/40 4P インバータ制御
�෬ى （L8） 3.0 4P
ટճ� （L8��&%） 0.9/15 4P インバータ制御
ঢ߱� （L8） 3 4P 30分定格
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※଎౓のʢɹʣ಺は、60Hz࣌の਺஋Λࣔしています。
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