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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。

ER6-1400
功能特点

可集成功能齐全的弧焊工艺包，满足多种场景的自动化焊接需求；

专门为教育行业匹配的拆装版本，可满足智能制造教学要求。

适用场景

可应用于搬运、弧焊等各种场景。

适用行业

适用于橡塑、金属制品、教育培训等行业。
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RH≤��%（无结露）

�.� m/s²（�.� G以下）
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