
埃斯顿酷卓机器人

刚性关节SA系列

刚性关节SA

用户可根据实际使用需求定制，支持多种构型、外观、色彩等，适配工业、医疗、服务等多应用场景支持高度个性化定制

机器人一体化关节

转角 L 型系列

转角 T 型系列

直筒 I 型系列

按客户需求定制

产品特点

内部物理冗余结构设计，高速、高精度、高稳定性数据采样性能，满足全力控应用场景；机器人末端无需增加六维力矩传

感器，对拖动示教外力检测更准确，关节力矩检测范围更大；其检测的输入力矩可以直接用于关节的过载检测，检测精度

更高，有效保护工作人员及周边设备安全。

驱动器、电机、抱闸、减速机、扭矩传感器、编码器高度集成，结构紧凑。

转动惯量低，转矩输出稳定，峰值扭矩高，动态响应好；体积小、重量轻、扭矩大，性能极致优化。

采用双反馈系统，电机端、减速机输出端均采用19位绝对值编码器，定位精度高。

采用过流保护、过压保护、低压保护、过温保护、PWM dead time保护、PWM shoot through保护等多重安全保护措施，有

效降低关节电气元件及机械结构的损坏。

采用DC48V供电，EtherCat通讯接口，电气线缆少，连接便捷，伺服通讯频率高达4kHz。

支持位置模式、速度模式、力矩模式等多种控制模式的任意切换。

一体化设计

扭矩传感器集成

高扭矩密度

高定位精度

多重安全保护

精简电气接口

多控制支持



产品参数
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电器性能

基本性能

机械性能

EtherCAT, CiA402

双绝对值磁编，输出端分辨率19Bits

电磁摩擦式
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技术图纸（直筒I型系列）

定位精度(deg)

通信协议

编码器

制动器

IP等级

额定扭矩(Nm)

启停容许最大扭矩(Nm)

瞬间容许最大扭矩(Nm)

额定转速(rpm)

最大转速(rpm)

额定功率(W)

额定电压(VDC)

额定电流(A)

峰值电流(A)

中通孔直径(mm)

I型

L型

T型

L型

T型

减速比

型号

I型

平均负载扭矩最大值（Nm）

I型

L型

T型
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技术图纸（转角L型系列） 技术图纸（转角T型系列）
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