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1mm平面切槽

圆锥孔
φ3，90°

A部详细

φ6mm管用快速接头
   （其他颜色）

φ6mm管用快速接头
     （白色）

φ4mm管用快速接头

用户连接器（公头）
（15针Dsub连接器）

动力线接头

编码器线接头

φ6mm管用快速接头
     （白色）

φ4mm管用快速接头

第三、四轴制动解除开关

φ6mm管用快速接头
   （其他颜色）

LED显示灯

用户连接器（母头）
（15针Dsub连接器）

R400

180

R141.6

13
2°

R450

14
1°

4.2°

23
5

2.8°

141°

132°

R225

R128.78
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33
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5

2.
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B部详细 C部详细

型号 ER3-400-SR
种类 水平多关节
轴数 4
臂展 400mm(225mm+175mm)

动作范围

J1 ±132°
J2 ±141°

J3 0~150mm

J4 ±360°

最高速度

J1
600°/s 合成速度

6000mm/sJ2
600°/s

J3 1067mm/s

J4 2250°/s
标准循环时间 0.5s

负载
额定值 1kg
最大值 3kg

R轴容许惯性力
矩

额定值 0.005kg.m2
最大值 0.05kg.m2

重复定位精度
X+Y ±0.02mm

Z ±0.015mm
R ±0.01°

位置检测方式 绝对值式
与控制柜间电

缆 3m

电源容量 2.6KVA
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