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A部详细

1mm 平切口
φ3，90°
圆锥孔

B部视图

第3关节制动解除开关

φ6mm空气管用接头

φ4mm空气管用接头

   用户连接器
（15针D-sub连接器）

C部视图

   用户连接器
（15针D-sub连接器）

φ4mm空气管用接头

φ6mm空气管用接头

电源电缆

信号电缆

动作范围

最大范围

外形及运动空间包络图

ER4-550-SR/U

底座安装面

型号 ER4-550-SR/U
种类 水平多关节
轴数 4
臂展 550mm(275mm+275mm)

动作范围

J1 ±200°
J2 ±200°

J3 0-150mm

J4 ±360°

负载
额定值 1kg
最大值 4kg
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