
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��-����F，
手腕可搬运质量�� kg，可达半径���� mm。

ER70-2100F
功能特点

得益于全新机械设计带来的刚性与惯量优化，配合先进轨迹运动算法，帮

助提升��%-��%的节拍；

特殊涂装材料与工艺及密封防护设计使机器人具备优秀的耐高温、耐腐蚀

特性。确保机器人长期在��℃高温及弱酸碱腐蚀环境下稳定工作;

定制罩壳设计、动力及通信线缆接头均采用专业防护处理，满足IP��防护

等级,从容应对防水、防尘、防油污要求。

适用场景

可应用于铸造、锻造等金属热加工及其他高温、高湿、腐蚀等场景。

适用行业

适用于汽车、家电、金属、建材等行业。

产品参数 /SPECIFICATIONS
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装
条
件

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
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*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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Robot Workspace
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主 要 安 装 尺 寸 图

Main Dimensions

ER70-2100F
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