
艾米卡机械臂技术数据

技术规格 1，2

机械臂

自由度 7 DOF

负载 3 kg

灵敏度 7 个轴都具备扭矩传感器

最大触及范围 855 mm

关节位置限[°] A1: -166/166, A2: -101/101,

A3: -166/166, A4: -176/-4,

A5: -166/166, A6: -1/215,

A7: -166/166

关节速度限值[°/s] A1: 150, A2: 150, A3: 150, A4: 150, A5: 180, A6: 180, A7: 180

笛卡尔速度 末端操纵装置速度最快 2 m/s

轨道重复精度 +/- 0.1 mm (ISO 9283)

界面  用于使用桌面进行直观视觉编程的以太网 (TCP/IP)

 用于外部启用设备的输入端

 用于外部激活设备或安全装置的输入端

 控制器连接器

 机械手连接器

交互  启动和引导按钮，

 引导模式的选择，

 引航系统用户界面

安装法兰 DIN ISO 9409-1-A50

安装位置 直立

重量 ~ 18 kg

防护等级 IP30

环境温度 +15°C 至 25°C（通常）

+5°C 至 + 45°C（延伸）3

空气湿度 20% 至 80% 非冷凝

控制

控制界面  用于因特网和/或区间连接的以太网(TCP/IP)

 电源连接器 IEC 60320- C14（V 形锁）

 机械臂连接器

控制器尺寸（19”） 355 x 483 x 89 mm（深 x 宽 x 高

电源电压 100 VAC - 240 VAC

电源频率 47-63 Hz

能耗 最大 600 W

平均 ~ 300 W

有源功率因数校正(PFC) 有

重量 ~ 7 kg
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防护等级 IP20

环境温度 +15°C 至 25°C（通常）

+5°C 至 + 45°C（延伸）3

空气湿度 20% 至 80% 非冷凝

机械手

夹具 带可更换手指 （针对不同物体）

抓取力 持续力：70 N

最大力：140 N

行驶（行驶速度） 80 mm（每根手指 50 mm/s）

重量 ~ 0.7 kg

桌面

平台 通过现代网络浏览器 （电脑，平板电脑等）

编程 可视化，直观，易对话

应用程序 可以组成复杂的工作流程 来创建任务和

开箱即用解决方案

查看 www.franka.de ，查看是否有开箱即用解决方案可用于你的应用。如果有，你只需要填

写随附的 CE 清单，便可以开始使用机器人开箱即用解决方案，无需执行任何额外的风险评

估。

1 技术数据可能会发生变化

2 如果你还没有购买机器人 CE 开箱即用解决方案，或者未遵守 CE 检查清单，则运营者有

责任根据预期用途和适用的标准和法律

3 在典型温度范围以外运行时，可能会降低。



工作空间

下列图示中为艾米卡机器人的工作空间。所有单位为毫米（mm）。

1.艾米卡工作空间侧视图

2.艾米卡工作空间俯视图



3.艾米卡底部

产品相关版权归Franka Emika GmbH所有，未经允许，不得使用

详细销售信息请联系：
上海摩马智能科技有限公司

info@moomatech.com
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