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产品手册
����无锡巨蟹智能

驱动科技有限公司 

·人形关节模组
·通用型上肢硬件平台
·人形机械臂



无锡巨蟹智能驱动科技有限公司始建于����年，系江苏省重

点智能制造企业。公司拥有����平米研制基地，强大的研发、

制造、客户服务及管理团队，掌握原材料、热处理、加工工艺、设

计仿真等关键技术。

公司以市场需求、行业应用为背景，立足于人形机器人产业，项

目团队至上而下，从关键零部件出发，立足于全栈研发与产业

化，实现了关键核心部件谐波减速机、微型低压驱动器、集成式

编码器、力传感器组件的研制与量产。

公司简介



纵向深耕基础技术研究，横向
打造精密制造体系建设。

设计通用型人形机器人上肢硬
件组件，满足了客户快速开发
产品硬件的需求。

将减速机、电机、轴承一体化
设计，实现了最优尺寸、最大
扭矩以及最轻量化。

产品应用具备各行业多年应用
经验,能将产品与行业应用深度
融合。

分别设计系列化的关节组件，
满足头部、肩部、肘部、腕部、腰
部等关节需求。

产品特点

系列化 轻量化

平台化 技术
支持

通用
组件

涵盖前端二次开发、使用帮
助及后期定制开发。

售后
服务

Product Features



人形机器人专用关节模组参数
序号

� R�� R��*��.� 头部腕关节

� R�� R��*��.� �.� 头部腕关节

� R�� R��*��.� �.�
肩/肘/膝关节

腰部

� R�� R��*�� �.�
肩/肘/膝关节

腰部

� R��� R���*�� �.� 
肩/肘/膝关节

腰部

� R��� R���*��.� �.� 髋关节/腰部

模组 输出转速
(RPM)

额定扭矩
(NM)

峰值扭矩 
 (NM)

尺寸 
(mm)

重量
(kg)

典型行业应用

��� � �.�
�.��

�� �.� �.�

�� � ��

�� �� ��

�� �� ��

�� �� ��
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�� �� ���

�� �� ���
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��.� ��� ���
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CE-HM-R��系列模组技术规格

序号 模块 配置
输出转速
（RPM）

额定扭矩
（NM）

峰值扭矩
（NM）

背隙
(Arcsec)

� 机械特性
�� �� � �.� ��

���:� �� �.� �.� ��

� 电气特性
额定电压

(V)
额定功率
（W）

额定转速
 (RPM)

额定电流 
（A）

峰值电流
（A）

�� �� ���� � �
� 编码器 双编码器，单圈绝对值：单圈��位
� 驱动器 接口：EtherCAT/CAN、电流环：��KHz、速度环：��KHz
� 整机尺寸 R��* ��.�mm
� 整机重量 �.��kg
� 典型应用 头部、腕关节

人形机器人专用关节模组
R��产品实物图及参数

22.5°

R��系列产品图纸

123456
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型号 谐波速比 额定转矩 额定转速 瞬间最大转矩 额定功率 额定电压 额定电流 峰值电流 峰值功率 最大输出转速 电机转子惯量

/ / Nm RPM Nm W V A A W RPM kg·mm^2

CE-RB-R48-51 51：1 2 98 3.8 48 48 1 2 96 74 15

CE-RB-R48-101 101：1 3.7 49 7.5 48 48 1 2 96 74 15

速度环（单圈绝对值） 位置环（单圈绝对值） 输出信号

bit bit /

19 19 ABZ、SSI

13.9 4

�40.5

8- M2.5�5
孔深7.6

48
�

-
0.

05
0

 

40.5

6

3

�9 贯穿



R��系列产品图纸

人形机器人专用关节模组
R��产品实物图及参数

CE-HM-R��系列模组技术规格
序号 模块 配置

输出转速
（RPM）

额定扭矩
（NM）

峰值扭矩
（NM）

背隙
(Arcsec)

� 机械特性
��:� �� � �� ��
���:� �� �� �� ��

� 电气特性
额定电压

(V)
额定功率
（W）

额定转速
 (RPM)

额定电流 
（A）

峰值电流
（A）

�� ��� ���� �.� �.�
� 编码器 双编码器，单圈绝对值：单圈��位
� 驱动器 接口：EtherCAT/CAN、电流环：��KHz、速度环：��KHz
� 整机尺寸 R��* ��.� mm
� 整机重量 �.�kg
� 典型应用 头部、腕关节

123456

A A

B B

C C

D D

2024-12-07

视角

未注尺寸公差要求（GB/T 1804-2000-f/m）

±0.1/±0.2

角度尺寸(f/m一致）倒角尺寸(f/m一致）线性尺寸(f/m）

±0.05/±0.10.5-6

6-30

直线度与平面度

�1�0�-10��0.20.5-3

±0.15/±0.330-120

3-6

6-30

垂直度
（H/K）

0.2/0.4

未注形位公差要求（GB/T 1184-1996-H/K）

同轴度0.02/0.050-10

圆度 直径公差且小

圆跳动
（H/K）

0.1/0.2

0.5/0.6

材质

等于径向跳动公差

圆柱度
由圆度，直线度和平
行度公差综合反应，
也可采用包容原则

平行度
尺寸，直线度平面
度公差最大值

10-30

0.1-0.230-100

0.05-0.1

对称度
（H/K）

名称

零件代号�0.5

�1 50�-120�

10�-50� �0.5�

�0.33�

项目 签名 年、月、日

58
�
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1
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�

-
0.
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速度环（单圈绝对值） 位置环（单圈绝对值） 输出信号

bit bit /

19 19 ABZ、SSI

产品型号 谐波速比 额定转矩 额定转速 瞬间最大转矩 额定功率 额定电压 额定电流 峰值电流 峰值功率 最大输出转速 电机转子惯量

/ / Nm RPM Nm W V A A W RPM kg·mm^2

CE-RB-R58-51-P1 51：1 8 90 22 120 48 3.6 10.8 360 74 15

CE-RB-R58-101-P1 101：1 16 45 45 120 48 3.6 10.8 360 74 15

21.59.5
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�49.5

8-M3 � 6

� �3.5 � 6.5
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123456

±0.1/±0.26-30

±0.15/±0.330-120

3-6

6-30
圆度

（H/K）
直径公差且小
于等于圆跳动

圆跳动
（H/K）

0.1/0.2
圆柱度

由圆度，直线度和平
行度公差综合反应，
也可采用包容原则

10-30

0.1-0.230-100

0.05-0.1
零件代号�0.5

�1 50�-120�

10�-50� �0.5�

�0.33�



R��系列产品图纸

人形机器人专用关节模组
R��产品实物图及参数

CE-HM-R��系列模组技术规格
序号 模块 配置

输出转速
（RPM）

额定扭矩
（NM）

峰值扭矩
（NM）

背隙
(Arcsec)

� 机械特性
��:� �� �� �� ��
���:� �� �� �� ��

� 电气特性
额定电压

(V)
额定功率
（W）

额定转速
 (RPM)

额定电流 
（A）

峰值电流
（A）

�� ��� ���� �.� ��
� 编码器 双编码器，单圈绝对值：单圈��位
� 驱动器 接口：EtherCAT/CAN、电流环：��KHz、速度环：��KHz
� 整机尺寸 R�� * ��.� mm
� 整机重量 �.�kg
� 典型应用 肩关节、肘关节、膝关节

30°15°

产品型号 谐波速比 额定转矩 额定转速 瞬间最大转矩 额定功率 额定电压 额定电流 峰值电流 峰值功率

/ / Nm RPM Nm W V A A W

CE-RB-R68-51-P1 51：1 13 60 38 134 48 3.8 12 216

CE-RB-R68-101-P1 101：1 26 30 75 134 48 3.8 12 216

速度环（单圈绝对值） 位置环（单圈绝对值） 输出信号

bit bit /

19 19 ABZ、SSI

�60

12-M4 � 8

� �4.5 � 7
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R��系列产品图纸

人形机器人专用关节模组
R��产品实物图及参数

CE-HM-R��系列模组技术规格
序号 模块 配置

输出转速
（RPM）

额定扭矩
（NM）

峰值扭矩
（NM）

背隙
(Arcsec)

� 机械特性
��:� �� �� �� ��
���:� �� �� �� ��
���:� �� �� ��� ��

� 电气特性
额定电压

(V)
额定功率
（W）

额定转速
 (RPM)

额定电流 
（A）

峰值电流
（A）

�� ��� ���� �.� ��.�
� 编码器 双编码器，单圈绝对值：单圈��位
� 驱动器 接口：EtherCAT/CAN、电流环：��KHz、速度环：��KHz
� 整机尺寸 R�� * �� mm
� 整机重量 �.�kg
� 典型应用 肩关节、肘关节、膝关节

64
�

-
0.

03
0

 

15° 15°

�13贯穿

123456

A A

B B

C C

D D

83
�

-
0.

05
0

 

3

�75

12-M4 � 8

� �4.5 � 5

产品型号 减速比 额定转速 额定力矩 峰值力矩 背隙 额定电压 额定功率 额定电流 峰值电流

/ / RPM Nm Nm Arcsec Vdc W A A

CE-RB-R83-51-P1 51 60 18 49 30 48 180 4.5 14

CE-RB-R83-101-P1 101 30 35 98 30 48 180 4.5 14

CE-RB-R83-161-P1 161 18 57 156 30 48 180 4.5 14

速度环（单圈绝对值） 位置环（单圈绝对值） 输出信号

bit bit /

19 19 ABZ、SSI

53

3

�75.5

11- M4�8
孔深11.83�  0

0.015+



R���系列产品图纸

人形机器人专用关节模组
R���产品实物图及参数

CE-HM-���系列模组技术规格
序号 模块 配置

输出转速
（RPM）

额定扭矩
（NM）

峰值扭矩
（NM）

背隙
(Arcsec)

� 机械特性
��:� �� �� ��� ��
���:� �� �� ��� ��
���:� �� �� ��� ��

� 电气特性
额定电压

(V)
额定功率
（W）

额定转速
 (RPM)

额定电流 
（A）

峰值电流
（A）

�� ��� ���� �.� ��
� 编码器 双编码器，单圈绝对值：单圈��位
� 驱动器 接口：EtherCAT/CAN、电流环：��KHz、速度环：��KHz
� 整机尺寸 R���* ��.� mm
� 整机重量 �.�kg
� 典型应用 肩关节、肘关节、膝关节

123456

A A

B B

C C

D D

设计 董华江 2024-12-07

未注尺寸公差要求（GB/T 1804-2000-f/m）

角度尺寸(f/m一致）倒角尺寸(f/m一致）线性尺寸(f/m）直线度与平面度
垂直度
（H/K）

0.2/0.4

未注形位公差要求（GB/T 1184-1996-H/K） 材质

平行度
尺寸，直线度平面
度公差最大值

名称

项目 签名 年、月、日

11.25°

�94

15-M4 � 8

3�  0
0.015+

662.5 4.5

64
�

-
0.

03
0
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2
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-
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05
0

 

84
�

-
0.
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产品型号 谐波速比 额定转矩 额定转速 瞬间最大转矩 额定功率 额定电压 额定电流 峰值电流 峰值功率

/ / Nm RPM Nm W V A A W

CE-RB-R68-51-P1 51：1 35 65 100 370 48 9.2 27.6 1110

CE-RB-R68-101-P1 101：1 70 32 200 370 48 9.2 27.6 1110

速度环（单圈绝对值） 位置环（单圈绝对值） 输出信号

bit bit /

19 19 ABZ、SSI

�94

16-M4 � 8

� �4.5 � 8

123456



R���系列产品图纸

人形机器人专用关节模组
R���产品实物图及参数

CE-HM-���系列模组技术规格
序号 模块 配置

输出转速
（RPM）

额定扭矩
（NM）

峰值扭矩
（NM）

背隙
(Arcsec)

� 机械特性
��:� �� �� ��� ��
���:� ��.� ��� ��� ��
���：� �� ��� ��� ��

� 电气特性
额定电压

(V)
额定功率
（W）

额定转速
 (RPM)

额定电流 
（A）

峰值电流
（A）

�� ��� ���� �� ��
� 编码器 双编码器，单圈绝对值：单圈��位
� 驱动器 接口：EtherCAT/CAN、电流环：��KHz、速度环：��KHz
� 整机尺寸 R��� * ��.� mm
� 整机重量 �.�kg
� 典型应用 髋关节、腰部

123456

�114

24-M4 � 8

7.5°15°

3-
15
�为
一
组
（
共
四
组
）

3�  0
0.015+  � 6

15°

15°

123456

A A

B B

C C

D D

12
0

�
-
0.

05
0
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0

�
-
0.

03
5

0
 

64
�

-
0.

03
0

 

10
2

�
-
0.

03
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72.52.5

1.5

3.5

�113

16-M4 � 8

� �4.5 � 6

30°

型号 速比 额定转速 额定转矩 峰值转矩 背隙 额定电压 额定功率 额定电流 峰值电流 电机转子惯量

/ / RPM Nm Nm ArcSec VDC W A A kg·mm^2

CE-RB-R120-51-P1V1 51：1 63 70 180 30 48 732 15 45 500

CE-RB-R120-101-P1V1 101：1 31.5 140 360 30 48 732 15 45 500

CE-RB-R120-161-P1V1 161：1 19 224 576 30 48 732 15 45 500

速度环（单圈绝对值） 位置环（单圈绝对值） 输出信号

bit bit /

19 19 ABZ、SSI



通用型人形机器人上肢硬件平台及手臂参数
序号 组件 自由度 臂长 身宽 末端载荷 重量

�

�

�

�

�

HR-UP ���DOF ��kg

�kg �DOF �.�kg

�kg �DOF ��.�kg

��kg �DOF ��kg

��kg �DOF ��kg

���mm ���mm �kg(单臂)

���.�mm
 （不含手爪）

���.�*���*���mm �kg

���mm
（不含手爪）

���*���*���.�mm �kg

���.�mm
（不含手爪）

���.�*���*���.�mm ��kg

���mm
（不含手爪）

���*���*���mm ��kg

123456



通用型人形机器人上肢硬件平台图纸

人形机器人组件
HR-UP通用型上肢平台

HR-UP通用型上肢平台技术规格
序号 模块 参数

� 尺寸 ���.� * ��� * ���.�mm

� 自由度 ��DOF：头部：�DOF、单臂：�DOF、腰部：�DOF

� 末端负载 单臂载荷：�kg

� 臂长 ���mm（不含手爪）

� 额定电压 �� V

� 功耗 额定功率：�KW；峰值功率：�KW

� 驱动器 电流环：��KHz、速度环：��KHz

� 通讯接口 EtherCAT / CAN

� 整机重量 ��kg



HR-UP-�DOF-�KG图纸

人形机器人组件
HR-UP-�DOF-�KG手臂

HR-UP-�DOF-�KG技术规格
序号 模块 参数

� 尺寸 ���.�*���*���mm

� 自由度

� 末端负载

� 臂长

� 额定电压 ��V

� 最大电压 ��V

� 驱动器 CANopen

� 通讯接口 EtherCAT/CAN

� 整臂重量 �.�kg

�� 模组配置 R��、R��、R��

�DOF

�kg

���.�mm(不含手爪)

A
1 : 2

B
1 : 2

A

B

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

批准

重量 比例
3KG负载臂

1 : 5无

无锡巨蟹智能驱动科技有限公司

版本 A0
HR-UP-7DOF-3KG-B01230

审核

工艺

设计 尹富豪 2024-10-08

视角

未注尺寸公差要求（GB/T 1804-2000-f/m）

±0.1/±0.2

角度尺寸(f/m一致）倒角尺寸(f/m一致）线性尺寸(f/m）

±0.05/±0.10.5-6

6-30

直线度与平面度

�1�0�-10��0.20.5-3

±0.15/±0.330-120

3-6

6-30

垂直度
（H/K）

0.2/0.4

未注形位公差要求（GB/T 1184-1996-H/K）

同轴度0.02/0.050-10

圆度
（H/K）

直径公差且小
于等于圆跳动

圆跳动
（H/K）

0.1/0.2

0.5/0.6

材质

等于径向跳动公差

圆柱度
由圆度，直线度和平
行度公差综合反应，
也可采用包容原则

平行度
尺寸，直线度平面
度公差最大值

10-30

0.1-0.230-100

0.05-0.1

对称度
（H/K）

名称

零件代号�0.5

�1 50�-120�

10�-50� �0.5�

�0.33�

项目 签名 年、月、日

关节 规格 减速比 输出转速 额定力矩 峰值力矩 重量 背隙 转动角度范围

/ / / RPM Nm Nm kg Arcsec deg

J1 R83 101 30 35 98 1.08 30 ±175

J2 R83 101 30 35 98 1.08 30 -5~180

J3 R58 101 40 16 45 0.43 30 ±175

J4 R58 101 40 16 45 0.43 30 -90~140

J5 R48 101 50 7.5 21 0.32 30 ±175

J6 R48 101 50 7.5 21 0.32 30 ±90

J7 R48 101 50 7.5 21 0.32 30 ±175

整机参数

整机重量 水平末端额定负载 驱动器品牌 通信接口 额定电压

kg kgf / / Vdc

6.5 3 巨蟹 CANopen 48

15
5

232277.5

509.5

599.5

20
9

10
4

652.5

J1

J2

J3

J4

J5

J6

J7

�44

16- M2.5�5

40� - 0.025
0 高4

�19高1

�75

12- M4�8
� �4.5�5

64� - 0.03
0 高3



HR-UP-�DOF-�KG图纸

人形机器人组件
HR-UP-�DOF-�KG手臂

B
1 : 2

A
1 : 2

B

A

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

批准

重量 比例
7轴机械臂

1 : 6无

无锡巨蟹智能驱动科技有限公司

版本 A0
HR-UP-7DOF-6KG-B01290

审核

工艺

设计 尹富豪 2024-11-11

视角

未注尺寸公差要求（GB/T 1804-2000-f/m）

±0.1/±0.2

角度尺寸(f/m一致）倒角尺寸(f/m一致）线性尺寸(f/m）

±0.05/±0.10.5-6

6-30

直线度与平面度

�1�0�-10��0.20.5-3

±0.15/±0.330-120

3-6

6-30

垂直度
（H/K）

0.2/0.4

未注形位公差要求（GB/T 1184-1996-H/K）

同轴度0.02/0.050-10

圆度
（H/K）

直径公差且小
于等于圆跳动

圆跳动
（H/K）

0.1/0.2

0.5/0.6

材质

等于径向跳动公差

圆柱度
由圆度，直线度和平
行度公差综合反应，
也可采用包容原则

平行度
尺寸，直线度平面
度公差最大值

10-30

0.1-0.230-100

0.05-0.1

对称度
（H/K）

名称

零件代号�0.5

�1 50�-120�

10�-50� �0.5�

�0.33�

项目 签名 年、月、日

�49.5

16- M3�6
� �3.5�6.5

19
8

114

291

(596)

305

697.8

整机参数

整机重量 水平末端额定负载 驱动器品牌 通信接口 额定电压

kg kgf / / Vdc

11.5 6 巨蟹 CANopen 48

关节 规格 减速比 输出转速 额定力矩 峰值力矩 重量 背隙 转动角度范围

/ / / RPM Nm Nm kg Arcsec deg

J1 R102 101 30 70 180 2 30 ±175

J2 R102 101 30 70 180 2 30 -8~180

J3 R83 101 30 35 98 1.1 30 ±175

J4 R83 101 30 35 98 1.1 30 -90~140

J5 R58 101 40 16 45 0.5 30 ±175

J6 R58 101 40 16 45 0.5 30 ±90

J7 R58 101 40 16 45 0.5 30 ±175

�94

41� - 0.025
0 高1.8

�84�2.5

16- M4�8
� �4.5�8

12
6

762.1

26
1.

5

J1

J2

J3

J4

J5
J6

J7

HR-UP-�DOF-�KG技术规格
序号 模块 参数

�DOF

�kg

���.�mm（不含手爪）

� 尺寸 ���.�*���*���mm

� 自由度

� 末端负载

� 臂长

� 额定电压 ��V

� 最大电压 ��V

� 驱动器 CANopen

� 通讯接口 EtherCAT/CAN

� 整臂重量 ��.�kg

�� 模组配置 R���、R��、R��



HR-UP-�DOF-��KG图纸

人形机器人组件
HR-UP-�DOF-��KG手臂

B
0.40 : 1

A
0.40 : 1

B

A

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

批准

重量 比例
7轴机械臂

1 : 5无

无锡巨蟹智能驱动科技有限公司

版本 A0

审核

工艺

设计 尹富豪 2024-10-11

视角

未注尺寸公差要求（GB/T 1804-2000-f/m）

±0.1/±0.2

角度尺寸(f/m一致）倒角尺寸(f/m一致）线性尺寸(f/m）

±0.05/±0.10.5-6

6-30

直线度与平面度

10-100.20.5-3

±0.15/±0.330-120

3-6

6-30

垂直度
（H/K）

0.2/0.4

未注形位公差要求（GB/T 1184-1996-H/K）

同轴度0.02/0.050-10

圆度
（H/K）

直径公差且小
于等于圆跳动

圆跳动
（H/K）

0.1/0.2

0.5/0.6

材质

等于径向跳动公差

圆柱度
由圆度，直线度和平
行度公差综合反应，
也可采用包容原则

平行度
尺寸，直线度平面
度公差最大值

10-30

0.1-0.230-100

0.05-0.1

对称度
（H/K）

名称

零件代号

HR-UP-7DOF-12KG-B01240-EC
0.5

1 50-120

10-50 0.5

0.33

项目 签名 年、月、日

3.8

J1

J7

关节 规格 减速比 输出转速 额定力矩 峰值力矩 重量 背隙 转动角度范围

/ / / RPM Nm Nm kg Arcsec deg

J1 R120 101 31.5 140 360 2.5 30 ±175

J2 R120 101 31.5 140 360 2.5 30 -5~180

J3 R102 101 34 70 210 2 30 ±175

J4 R102 101 34 70 210 2 30 -90~140

J5 R68 101 30 26 75 0.8 30 ±175

J6 R68 101 30 26 75 0.8 30 ±90

J7 R68 101 30 26 75 0.8 30 ±175

整机参数

整机重量 水平末端额定负载 驱动器品牌 通信接口 额定电压

kg kgf / / Vdc

18 12 / EtherCAT 48

J2

J3

J4

J5

J6

113

4.5
12-M48

6

60

100 - 0.035
0 

2.
3

53
-
0.

03
0

 

4.5
12 - M48

7

53 - 0.03
0  高 3.8

100 - 0.035
0  高 2.3

21
2

335335

781.5

28
9.
5

860.3

15
0

HR-UP-�DOF-��KG技术规格
序号 模块 参数

�DOF

��kg

���.�mm（不含手爪）

� 尺寸 ���.�*���*���mm

� 自由度

� 末端负载

� 臂长

� 额定电压 ��V

� 最大电压 ��V

� 驱动器 CANopen

� 通讯接口 EtherCAT/CAN

� 整臂重量 ��kg

�� 模组配置 R���、R���、R��



HR-UP-�DOF-��KG图纸

人形机器人组件
HR-UP-�DOF-��KG手臂

1

1

2

2

3

3

4

4

5

5

6

6

A A

B B

C C

D D

批准

重量 比例
15KG负载臂

1 : 6无

无锡巨蟹智能驱动科技有限公司

版本 A0

审核

工艺

设计 尹富豪 2024-08-23

第三视角

未注尺寸公差要求（GB/T 1804-2000-f/m）

±0.1/±0.2

角度尺寸(f/m一致）倒角尺寸(f/m一致）线性尺寸(f/m）

±0.05/±0.10.5-6

6-30

直线度与平面度

10-100.20.5-3

±0.15/±0.330-120

3-6

6-30

垂直度
（H/K）

0.2/0.4

未注形位公差要求（GB/T 1184-1996-H/K）

同轴度0.02/0.050-10

圆度
（H/K）

直径公差且小
于等于圆跳动

圆跳动
（H/K）

0.1/0.2

0.5/0.6

材质

等于径向跳动公差

圆柱度
由圆度，直线度和平
行度公差综合反应，
也可采用包容原则

平行度
尺寸，直线度平面
度公差最大值

10-30

0.1-0.230-100

0.05-0.1

对称度
（H/K）

名称

零件代号

HR-UP-7DOF-15KG-B01190
0.5

1 50-120

10-50 0.5

0.33

项目 签名 年、月、日

246

12
0

39
0

193

370

503

3
75

12- M48
4.55

64 h7

113

12- M48
4.56

100 h7

2.5

HR-UP-�DOF-��KG技术规格
序号 模块 参数

�DOF

��kg

���mm（不含手爪）

� 尺寸 ���*���*���mm

� 自由度

� 末端负载

� 臂长

� 额定电压 ��V

� 最大电压 ��V

� 驱动器 CANopen

� 通讯接口 EtherCAT/CAN

� 整臂重量 ��kg

�� 模组配置 R���、R��



地址：江苏省无锡市滨湖区华庄街道立业路�号B栋

电话：�����������（邵晖）

网址：http://www.juxiedrive.com/ 微信公众号
（巨蟹智能驱动）

具身人形搭建专家
工艺至精 传动至美


