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BASE MOUNTING SIZE END FLANGE MOUNTING SIZE

SPECIFICATIONS

ER���-����,
Maxium payload ��� kg with maxium reach ���� mm. 

ER700-2800
Highlights
The all-new heavy-duty platform product adopts fully rigid gear connections on 
all axes, offering exceptional robot wrist torque performance.
With a ��% improvement in repeat positioning accuracy—ranking among the b-
-est in its class—the robot is well-suited for a wide range of high-precision appl-
ications.
By integrating a high-stiffness transmission design with advanced trajectory al-
-gorithms, it achieves stronger dynamic performance and maintains stable ope-
ration at high speeds.

Applications
Applicable to scenarios such as loading and unloading, 
handling and palletizing.

Industries
Suitable for industries such as 
metal, automotive, lithium battery, 
and aerospace.
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Information Release Time ����/��*The final interpretation right belongs to EFORT Intelligent Robot Co., Ltd. Any updates will be made without prior notice.

PHONE: (����)� � � - � � � - � � � �
ADDRESS: No. ��, Wanchun East Road, Wuhu, China
 (Anhui) Pilot Free Trade Zone
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EFORT Intelligent Robot Co., Ltd. 
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 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

8 7 2345 1

12 ●5 46 378

A

B

C

D

E

F

埃夫特智能机器人股份有限公司

●

EFORT Intelligent Robot Co.,Ltd.

●

修订记录

Revision Record

运  动  范  围  图

Robot Workspace

    ER700-2800PL 

F

E

D

C

B

A

1:1
页码
Page

比例

Scale2813.4

245 1150 350

30
0

12
85

530

73.9

1120.7

985.5

30
44

.4
10

6.
5

23
02

.5

345.2

17
72

.7

47
9.

6

1152.8

245

2813.4

R903
机架干扰半径
Shoulder interence radius点A

Point A

点A轨迹
Point A LOCUS

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

8 7 2345

2 ●5 46 378

埃夫特智能机器人股份有限公司

●

EFORT Intelligent Robot Co.,Ltd.

●

修订记录

Revision Record

F

E

D

C

B

A

比例

Scale2813.4

245 1150 350

30
0

12
85

530

73.9

1120.7

985.5

30
44

.4
10

6.
5

23
02

.5

345.2

17
72

.
7

47
9.

6

1152.8

245

2813.4

R903
机架干扰半径
Shoulder interence radius点A

Point A

点A轨迹
Point A LOCUS

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 

 �
� 
 0
00
01
38
0 
 2
02
6-
05
-3
0 
 1
0:
47
:4
5 


