
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。

ER35-1800
功能特点

得益于手腕全新设计，惯量和承载能力提升��%，应用适应范围更广；

高刚性传动设计与先进的轨迹算法，提高机器人精度性能，帮助客户挑战

各种应用场景；           

本体重量更轻，相对前代产品降低��%。

适用场景

可应用于搬运、组装、打磨、抛光、去毛刺等各种场景。

适用行业

适用于金属制品、光伏、仓储物流、食品饮料等行业。
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本 体 防 护 等 级
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安 装 方 式
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负 载 转 矩

控 制 柜 防 护 等 级

A

A

A-A

260±0.04

130±0.03

300±0.1
332±0.1

4-φ17.5 通

φ34 深2

4-M12

26
8±

0.
1

30
0±

0.
1

28

30

吊装螺纹孔
(Lifting threaded holes)

2-φ12 H7 
+0.015
 0 通

销孔
(Pins hole)

16
5±

0.
03

沉头孔
(Counter-bore hole)

7-M6 深7 均布

45
°

φ6 H7
+0.012
 0 深10

φ40±0.1

105 93

144

8

φ
25

 H
7+0

.0
21

 0

φ
50

φ
90

12

7

155

48
3.

6
85

0
21

0

820 144

P点
P-point 

P点轨迹
P-point 
trajectory

R846.5

R1696
.5

R285.3

R846.5

R1296

R846.5

1851

11
62

21
80

160°

77°

R450

回转干涉半径

(Swing the interface radius) 45

504.5

2525

25

4-M4 深10
40

80

6-M6 深8

J1 170°

J1 170°

扫 码 查 看 说 明 书
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. 


