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动作范围 /OPERATING SPACE

底座安装尺寸/BASE MOUNTING SIZE 末端法兰安装尺寸/END FLANGE MOUNTING SIZE

ER���-����，
手腕可搬运质量��� kg，可达半径���� mm。

ER360-2700
功能特点

全新大负载平台产品，所有轴采用全刚性齿轮连接，机器人手腕转矩性
能优越；
机器人重复定位精度提升��%，属于同级别领先水平，可应对各种高精
应用场合；
结合高刚性传动设计与先进的轨迹算法，动态性能更强，高速运行更稳
定。

适用场景

可应用上下料、搬运、码垛等场景。

适用行业

适用于汽车、锂电、光伏、食品饮料、建材、仓储物流等行业。

产品参数 /SPECIFICATIONS

ER���-����

多关节型机器人

��� kg
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RH≤��%（无结露）

�.� m/s²（�.� G以下）

最 大 单 轴 速 度

各 轴 运 动 范 围环 境 温 度

环 境 湿 度

振 动 加 速 度

型 号

机 构

控 制 轴 数

手 腕 可 搬 运 质 量

重 复 定 位 精 度

本 体 质 量

可 达 半 径

本 体 防 护 等 级

驱 动 方 式

安 装 方 式

手 腕 允 许
负 载 转 动 惯 量

手 腕 允 许
负 载 转 矩

控 制 柜 防 护 等 级

相关信息发布时间 ����/��

W W W. E FO RT. CO M . C N
公 司 地 址 ：中 国（安 徽）自 由 贸 易 试 验 区 芜 湖 片 区 万 春 东 路 � � 号
公 司 热 线 ：� � � - � � � - � � � �

*最终解释权归埃夫特智能机器人股份有限公司所有，如有更新，恕不另行通知。

埃 夫 特 智 能 机 器 人 股 份 有 限 公 司
EFORT Intelligent Robot Co., Ltd. 
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J2轴-85°~+65°时，J3轴-70°~+55°
When the J2 axis is between -85° and +65°, 
the J3 ax

J2轴-85°~+58°时，J3轴-70°~+180°
When the J2 axis is between -85° and +58°, 
the J3 axis is between -70° and +180°.
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