
7 23456 1

A

B

C

D

E

F

埃夫特智能装备股份有限公司
EFORT Intelligent Equipment Co.,ltd.

修订记录

revision record

运  动  范  围  图

Robot workspace

ER50-2700

1:1
页码
Page

比例

Scale

8911 1012

H

G

13141516

J

K

L

M

7 23456 18911 101213141516

A

B

C

D

E

F

H

G

J

K

L

M

220

56
3

11
50

17
5

1369 148

P点
P-point

P点轨迹
P-point 
trajectory

16
30

2750

30
93

2240

135°

70°

R600

机架干涉半径

(Shoulder interface radius)

底座安装尺寸
Base mounting size

300 350

245±0.03
2-φ20 H7 +0.021 0  通

30
0

30
0

21
0±

0
.0
3

21
0±

0
.0
3

420±0.1
470±0.1

4-φ22 通

35

销孔

(Pin hole)

End flange mounting size

末端法兰安装尺寸

末端执行器安装面
End effector 
installation surface

10-M6 深9 均布
Depth 9 EQS

φ65 H7+0.02 0  深5
Depth 5

φ78±0.1

J6零标位
J6 axis zero 
marking point

7°

36°

φ6 H7+0.012 0  深8

销孔

(Pin hole)

5

φ
88

3

6

148

P点最大臂展轨迹
P-point trajectory of the 
robot's maximum arm span

1617

安装螺钉孔分布圆直径
Screw hole distribution 
circle diameter

R2750

18°

663

42
0±

0
.1

48
0±

0
.1

4-M20 通

吊装螺纹孔

(Lifting threaded hole)


