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1 898 1894,9 -75 -81

2 -804,2 2921,8 -75 0

3 -315 3559,3 -30 0

4 2997,5 1262,4 75 -105

5 695,1 94,3 75 -220

6 624,6 282,9 64 -220

7 1970 2440 0° -90°

Ax 1 Ax 2 Ax 3 Ax 4 Ax 5 Ax 6

0° 0° -90° 0° 0° 0°

Joints in Calibration Position (pos.7)
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