
C系列协作机器人

适合领域

负载
3KG



AUBO C3 技术参数

机械臂

自由度
最大工作半径（mm）
负载（kg）
重量(kg)
安装面直径（mm）
重复定位精度（mm）
工具速度(m/s)
平均功率（W）
峰值功率（W）
工作环境温度范围（°C）
工作环境湿度
安装方式
防护等级

关节运动参数

joint 1
joint 2
joint 3
joint 4
joint 5
joint 6

免责声明：
1.本产品单页内容可能会在不预先通知的情况下有所变更。
2.本产品单页为本公司著作物，版权归我司所有，转载或者引用本目录内容请注明来源，未经允许不得随意转载，否则将视为侵权并依法追究法律责任。
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������� 外形尺寸图
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������� 基座俯视图

控制柜

产品型号
控制柜尺寸（长*高*宽）
重量
连接机械臂线缆长度
连接示教器线缆长度
连接电源线缆长度
通讯协议
接口与开放性

供电电源
防护等级

AUBO-CB-C
340mm * 100mm * 260mm
7.5kg
5m

5m
Ethernet、ModBus-RTU/TCP、Profinet Ethernet/IP（选配）
SDK（C/C++/C#/Lua/Python/JavaScript Windows + Linux 系统）、支持 
ROS/ROS2 系统、AP
100~240VAC，50~60Hz（宽压）
IP30

控制柜IO/工具端IO

I/O 接口

I/O 电源

控制柜 工具端



C系列协作机器人

适合领域

负载
5KG

重量
24KG

重复定位精度
±0.05mm

工作半径
886.5mm
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