
8 7 23456 1

125 46 378

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
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主 要 安 装 尺 寸 图
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工具法兰原点

The wrist coordinates are the origin 
(手腕坐标系原点)
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