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2020-10-29
量産標準爪
ユーザー向け開示資料/説明書用
XE-2019-2880-05

安全のため爪の幅は9.75　→　9.5　に変更してある

2020-11-05
爪の幅設計変更　9.75　→　9.2 0/-0.1
ユーザ向け情報　9

ハメアイ寸法変更
　-0.01/-0.04　→　0/-0.03
　+0.04/+0.01　→　+0.03/0

20210107_

英文追加
タイトル追加


