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1. HIWIN為大銀微系統的註冊商標，請勿購買來路不明之仿冒品以維護您的權益。

2. 本型錄所載規格、照片有時會與實際產品有所差異，包括因為改良而導致外觀或規格等發生變化的情況。

3.  凡受”貿易法”等法規限制之相關技術與產品，HIWIN將不會違規擅自出售。若要出口HIWIN受法律規範限制出口的

產品，應根據相關法律向主管機關申請出口許可，並不得供作生產或發展核子、生化、飛彈等軍事武器之用。

本型錄的內容規格若有變更，恕不另行通知。



多軸機器人 
Multi Axis Robot
取放作業/組裝/整列與包裝/半導體/

光電業/汽車工業/食品業

• 關節式機器手臂

• 並聯式機器手臂

• 移動式並聯機器手臂

• 史卡拉機器手臂

• 晶圓機器人

• 電動夾爪

單軸機器人
Single Axis Robot
高精密產業/半導體/

醫療自動化/FPD面板搬運

• KK , SK
• KS, KA 
• KU, KE 

醫療設備 
Medical Equipment
醫療院所/復健中心/療養中心

• 下肢肌力訓練機

• 沐浴輔助機器人

• 內視鏡扶持機器手臂

• 上肢訓練機

滾珠螺桿 
Ballscrew
精密研磨/精密轉造

• Super S 系列 (高 Dm-N 值/高速化)
• Super T 系列 (低噪音/低振動)
• 微小型研磨級

• E2 環保潤滑模組

• R1 螺帽旋轉式

• C1 節能溫控螺桿

• RD 高DN節能重負荷

線性滑軌 
Linear Guideway
精密機械/電子半導體/生技醫療

• 滾珠式—

HG重負荷型, EG低組裝, WE寬幅型, MG
微小型, PM輕量化微小型

• 靜音式—

QH重負荷型, QE低組裝型, 
QW寬幅型, QR滾柱型

• 其他—

RG滾柱型, E2自潤型, PG定位型, 
SE金屬端蓋型, RC強化型

直驅馬達CNC迴轉工作台
Direct Drive CNC Tilting 
Rotary
航太/醫療/汽車工業

• RAB-800
• RAB-500

特殊軸承
Bearing
工具機產業/機械手臂

• 交叉滾柱軸承 
• 滾珠螺桿軸承

• 精密線性軸承

• 軸承座

AC伺服馬達&驅動器
AC Servo Motor & Drive
半導體設備/包裝機/SMT機台/

食品業機台/LCD設備

• 驅動器—D1, D1-N, D2
• 伺服馬達—400W~2000W

轉矩馬達
Torque Motor 
(Direct Drive Motor)
檢測設備/工具機/機器人 

• 旋轉平台系列-TMS,TMY,TMN
• 水冷式馬達

線性馬達
Linear Motor
自動化搬運/AOI光學檢測/

精密加工/電子半導體

• 鐵心式線性馬達 

• 無鐵心式線性馬達 

• 棒狀線性馬達 

• 平面馬達 

• 空氣軸承定位平台

• X-Y平台 

• 龍門系統

位置量測系統
Positioning 
Measurement System
切斷機台/木工機/各式可程式鉆孔機

• 高精度位置量測系統

• 訊號轉換器

• 封閉尺高精度位置量測系統

• 高性能顯示器

工業4.0 最佳夥伴
INDUSTRIE 4.0 Best Partner
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1. 轉矩馬達旋轉平台

1.1 產品概要與應用範圍
HIWIN轉矩馬達旋轉平台採用直接驅動無須減速機構。馬達和荷重之間有極佳的剛性連接，搭配伺服驅動控

制可發揮極佳加速度及運動的平穩性。

由於中空軸的形式，HIWIN轉矩馬達旋轉平台特別適用於自動化任務，可從中空軸跑線或穿過相關配件。

HIWIN轉矩馬達旋轉平台：使用交叉滾柱軸承，兼具高扭力和高動態特性。

　無背隙驅動

　中空軸

　沒有齒輪傳動磨耗

　不用維護，體積小

　無刷驅動

　採用極佳剛性軸承

　TMS系列可選購保護等級IP65
　可選購煞車

　可選用hall sensor 

表 1.1  旋轉平台應用範圍

類  別 應  用
主要使用特性與理由

精度 速度 剛性 體積 潔淨 維護

產品設備
CVD，晶圓清潔，離子植入    

半導體運輸，檢測/加工    

組裝機器

電子元件，組裝機械     

電子元件高速組裝機械     

各種組裝機械     

工具機
刀具更換   

C軸    

檢測/測試設備

機械元件檢測   

電子元件檢測   

光學元件檢測   

液體化學分析   

各種檢測/測試設備   

機械人

各種組裝機械人     

各種運輸機械人    

無塵室的檢測/運輸機械人     

體積小
HIWIN旋轉平台具最佳化
之高轉矩和動態特性
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1.2 TMS旋轉平台

搭配高解析增量式光學尺，具備高動態反應、高扭力輸出以及高精度定位的能力，可應用於需精準定位的工

業需求。

　內轉式平台

　搭配高解析增量式光學尺，解析度可達4,320,000 p/rev
　高動態、高扭力以及高精度

　扭力瞬間最高可達9.3~450Nm，滿足各種應用需求

　全系列可選購保護等級IP65，適應各種工作環境

　可選購安全、定位煞車

　可選用霍爾感測器

系列

TM：轉矩馬達

型式

S：增量式光學尺式旋轉平台

尺寸代碼

0：外徑Φ110mm
1：外徑Φ150mm
3：外徑Φ200mm
7：外徑Φ300mm

轉子高度代碼

2：20mm
3：30mm
4：40mm
6：60mm
8：80mm
C：120mm

定子繞線代碼

S：標準品

L：低反電動勢版

Hall sensor
H：無Hall sensor
H：Hall sensor

煞車

B：無煞車

B：加裝定位煞車(TMS1、3以及7系列)

防護等級

S：防護等級IP40(標準)
P：防護等級IP65

其他需求

S：標準件

C：客製件

馬達規格 選配件

TM S 3 2 L H B P C

TMS系列型號編碼說明
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表 1.2  TMS0系列規格

1.2.1  TMS0系列

TMS0系列尺寸

註： 1)補償後
 2)選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMS03 TMS07

連續轉矩 Tc Nm 3.1 6.2

連續電流 Ic Arms 2 2
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 9.3 18.6
瞬間電流(1s) Ip Arms 6 6
轉矩常數 Kt Nm/Arms 1.55 3.1
時間常數 Te ms 2.1 2
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 7.1 11.1
線間電感 L mH 15.2 22.2
極數 2p 10 10
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 0.82 1.7
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
0.5 0.8

熱阻 Rth K/W 1.76 1.13
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.003 0.006
馬達質量 Mm kg 4 7
最大軸向荷重 Fa N 3700 3700
最大力矩荷重 M Nm 40 40
最高轉速 rpm 700 700
解析度 p/rev 4,325,376 (增量式光學尺，sin/cos 1Vpp)
重現精度 arc-sec ±3
精度 arc-sec ±45/±101)

軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 117.5 150

TMS0 TMS1
TMS3

TMS7

TMX4 TMX6

H
±0

.3

1

Ø80

Ø110

Ø24H7
Rr A Ra A

A

60°TYP

30°

45°
60°TYP10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 60

2-Ø5H7x7DP
PCD 90

X

View X

X

View X

X
View X

X

View X

X
View X

X View X

H
±0

.3

1

Ø99

Ø150

Ø35H7 Rr A Ra A

A

10 22.5°

45°TYP

35°

60°TYP

6-M6x1Px9DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 48

8-M6x1Px12DP
PCD 142
(馬達固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 142

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

H
±0

.4

0.
5

Ø170.5

Ø200

Ø60H7 Rr A Ra A

A

10

7.5°

15°

30°TYP

22.5°

45°TYP

8-M6x1Px12DP
PCD 120
(轉動部固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 120

10-M6x1Px12DP
PCD 180
(馬達固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 18010°

H
±0

.4

0.
5

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

H
±0

.4

Ø110h7
Ø35

Rr A

Ra A

A

10

45°

45
°

30
°

30°

30°

45
°

45°

45
°

45°

H
±0

.4

Ø170h7
Ø45

Rr A

Ra A

A

10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 100
(轉動部固定孔)

2-Ø5 H9x5DP
PCD 100

4-M5x0.8Px10DP
PCD 95
(馬達固定孔)

2-Ø5 H9x4DP
PCD 95

4-M6x1Px9DP
PCD 160
(轉動部固定孔)

2-Ø6 H9x8DP
PCD 160

4-M6x1Px12DP
PCD 160
(馬達固定孔)

2-Ø6 H9x4DP
PCD 160

Ø110

Ø170

2-Ø12 H7 x2.1DP
PCD 180

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

2-Ø9 H7 x2.1DP
PCD 90

6-M6x1Px9DP
PCD 90
(馬達固定孔)

20°

16
0°

15°

15
0°

135°

2-Ø9 H7  x2.1DP
PCD 110

12
0°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

13
5°

67.5°
2-Ø12H7x2.1DP
PCD 120



MR99TC02-16014

表 1.3  TMS1系列規格

1.2.2  TMS1系列

TMS1系列尺寸

註： 1)補償後
 2)選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMS12 TMS14 TMS16 TMS18

連續轉矩 Tc Nm 5 10 15 20

連續電流 Ic Arms 4 4 4 4
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 15 30 45 60
瞬間電流(1s) Ip Arms 12 12 12 12
轉矩常數 Kt Nm/Arms 1.25 2.5 3.75 5
時間常數 Te ms 3.2 3.6 3.8 4
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 2.6 3.9 5.2 6.5
線間電感 L mH 8.2 14 20 26
極數 2p 22 22 22 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 0.6 1.2 1.8 2.4
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
0.6 1 1.3 1.6

熱阻 Rth K/W 1.2 0.8 0.6 0.48
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.006 0.0065 0.007 0.0075
馬達質量 Mm kg 5.7 7 8.3 9.5
最大軸向荷重 Fa N 3700 3700 3700 3700
最大力矩荷重 M Nm 60 60 60 60
最高轉速 rpm 600 600 600 500
解析度 p/rev 4,320,000 (增量式光學尺，sin/cos 1Vpp)
重現精度 arc-sec ±3
精度 arc-sec ±45/±101)

軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 100 120 140 160

TMS0 TMS1
TMS3

TMS7

TMX4 TMX6

H
±0

.3

1

Ø80

Ø110

Ø24H7
Rr A Ra A

A

60°TYP

30°

45°
60°TYP10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 60

2-Ø5H7x7DP
PCD 90

X

View X

X

View X

X
View X

X

View X

X
View X

X View X

H
±0

.3

1

Ø99

Ø150

Ø35H7 Rr A Ra A

A

10 22.5°

45°TYP

35°

60°TYP

6-M6x1Px9DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 48

8-M6x1Px12DP
PCD 142
(馬達固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 142

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

H
±0

.4

0.
5

Ø170.5

Ø200

Ø60H7 Rr A Ra A

A

10

7.5°

15°

30°TYP

22.5°

45°TYP

8-M6x1Px12DP
PCD 120
(轉動部固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 120

10-M6x1Px12DP
PCD 180
(馬達固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 18010°

H
±0

.4

0.
5

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

H
±0

.4

Ø110h7
Ø35

Rr A

Ra A

A

10
45°

45
°

30
°

30°

30°

45
°

45°

45
°

45°

H
±0

.4

Ø170h7
Ø45

Rr A

Ra A

A

10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 100
(轉動部固定孔)

2-Ø5 H9x5DP
PCD 100

4-M5x0.8Px10DP
PCD 95
(馬達固定孔)

2-Ø5 H9x4DP
PCD 95

4-M6x1Px9DP
PCD 160
(轉動部固定孔)

2-Ø6 H9x8DP
PCD 160

4-M6x1Px12DP
PCD 160
(馬達固定孔)

2-Ø6 H9x4DP
PCD 160

Ø110

Ø170

2-Ø12 H7 x2.1DP
PCD 180

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

2-Ø9 H7 x2.1DP
PCD 90

6-M6x1Px9DP
PCD 90
(馬達固定孔)

20°

16
0°

15°

15
0°

135°

2-Ø9 H7  x2.1DP
PCD 110

12
0°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

13
5°

67.5°
2-Ø12H7x2.1DP
PCD 120
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TMS0 TMS1
TMS3

TMS7

TMX4 TMX6

H
±0

.3

1

Ø80

Ø110

Ø24H7
Rr A Ra A

A

60°TYP

30°

45°
60°TYP10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 60

2-Ø5H7x7DP
PCD 90

X

View X

X

View X

X
View X

X

View X

X
View X

X View X

H
±0

.3

1

Ø99

Ø150

Ø35H7 Rr A Ra A

A

10 22.5°

45°TYP

35°

60°TYP

6-M6x1Px9DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 48

8-M6x1Px12DP
PCD 142
(馬達固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 142

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

H
±0

.4

0.
5

Ø170.5

Ø200

Ø60H7 Rr A Ra A

A

10

7.5°

15°

30°TYP

22.5°

45°TYP

8-M6x1Px12DP
PCD 120
(轉動部固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 120

10-M6x1Px12DP
PCD 180
(馬達固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 18010°

H
±0

.4

0.
5

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

H
±0

.4

Ø110h7
Ø35

Rr A

Ra A

A

10

45°

45
°

30
°

30°

30°

45
°

45°

45
°

45°

H
±0

.4

Ø170h7
Ø45

Rr A

Ra A

A

10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 100
(轉動部固定孔)

2-Ø5 H9x5DP
PCD 100

4-M5x0.8Px10DP
PCD 95
(馬達固定孔)

2-Ø5 H9x4DP
PCD 95

4-M6x1Px9DP
PCD 160
(轉動部固定孔)

2-Ø6 H9x8DP
PCD 160

4-M6x1Px12DP
PCD 160
(馬達固定孔)

2-Ø6 H9x4DP
PCD 160

Ø110

Ø170

2-Ø12 H7 x2.1DP
PCD 180

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

2-Ø9 H7 x2.1DP
PCD 90

6-M6x1Px9DP
PCD 90
(馬達固定孔)

20°

16
0°

15°

15
0°

135°

2-Ø9 H7  x2.1DP
PCD 110

12
0°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

13
5°

67.5°
2-Ø12H7x2.1DP
PCD 120

表 1.4  TMS3系列規格

1.2.3  TMS3系列

TMS3系列尺寸

註： 1)補償後
 2)選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMS32 TMS34 TMS34L TMS38 TMS38L TMS3C TMS3CL

連續轉矩 Tc Nm 10 20 20 40 40 60 60

連續電流 Ic Arms 3 3 6 3 6 3 6
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 30 60 60 120 120 180 180
瞬間電流(1s) Ip Arms 9 9 18 9 18 9 18
轉矩常數 Kt Nm/Arms 3.3 6.6 3.3 13.3 6.65 20 10
時間常數 Te ms 4.7 4.8 4.4 5.7 4.6 5.9 5
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 5.8 8.4 1.7 13.6 2.85 18.8 3.9
線間電感 L mH 27 40 7.5 78 13 111 19.5
極數 2p 22 22 22 22 22 22 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 1.6 3.2 1.6 6.4 3.2 9.6 4.8
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
1.1 4.1 4.1 2.9 3.2 3.8 4.1

熱阻 Rth K/W 0.96 3.27 3.27 0.41 0.49 0.3 0.36
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.014 0.02 0.02 0.026 0.026 0.035 0.035
馬達質量 Mm kg 15 21 21 26 26 32 32
最大軸向荷重 Fa N 8000 8000 8000 8000 8000 8000 8000
最大力矩荷重 M Nm 240 240 240 240 240 240 240
最高轉速 rpm 600 400 600 200 450 120 300
解析度 p/rev 4,320,000 (增量式光學尺，sin/cos 1Vpp)
重現精度 arc-sec ±2.5
精度 arc-sec ±25/±101)

軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 130 150 150 190 190 230 230
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TMS7

X

View X

馬達線接頭

編碼器接頭

H
±0

.4

1

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

20°

16
0°

11.25°

157.5°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

TMS7

X

View X

馬達線接頭

編碼器接頭

H
±0

.4

1

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

20°
16

0°

11.25°

157.5°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

表 1.5  TMS7系列規格

1.2.4  TMS7系列
TMS7系列尺寸

註： 1)補償後
 2)選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMS74 TMS74L TMS76 TMS76L TMS7C TMS7CL

連續轉矩 Tc Nm 50 50 75 75 150 150

連續電流 Ic Arms 3 6 3 6 3 6
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 150 150 225 225 450 450
瞬間電流(1s) Ip Arms 9 18 9 18 9 18
轉矩常數 Kt Nm/Arms 16.7 8.35 25 12.5 50 25
時間常數 Te ms 5 5 5.1 5.1 5.4 6
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 14 3.5 19 4.8 32.5 8.5
線間電感 L mH 70 17.5 96.5 24.1 176 50.6
極數 2p 44 44 44 44 44 44
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 10.8 5.4 16.2 8.1 32.4 16.2
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
3.6 3.6 4.7 4.7 7.2 7.0

熱阻 Rth K/W 0.4 0.4 0.29 0.29 0.17 0.16
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.152 0.152 0.174 0.174 0.241 0.241
馬達質量 Mm kg 39 39 44.5 44.5 61.5 61.5
最大軸向荷重 Fa N 8000 8000 8000 8000 8000 8000
最大力矩荷重 M Nm 360 360 360 360 360 360
最高轉速 rpm 120 250 72 170 24 80
解析度 p/rev 4,320,000 (增量式光學尺，sin/cos 1Vpp)
重現精度 arc-sec ±2.5
精度 arc-sec ±25/±101)

軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 160 160 180 180 240 240
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1.2.5  TMS系列轉矩與速度曲線圖
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1.3 TMY旋轉平台

整合高解析度絕對式解角器，具備高動態反應、高扭力輸出以及高精度定位的能力，可應用於需精準定位的

工業需求。

　外轉式平台

　整合高解析度解角器，解析度可達920,000 p/rev
　使用絕對式解角器，不需進行原點復歸的步驟。

　高動態、高扭力以及高精度

　扭力瞬間最高可達12~300Nm，滿足各種應用需求

　適應特殊環境

TMY系列型號編碼說明

系列

TM：轉矩馬達

型式

Y：絕對式解角器式旋轉平台

尺寸代碼

4：外徑Φ110mm
6：外徑Φ170mm
A：外徑Φ270mm

轉子高度代碼

3：30mm
4：40mm
5：50mm
8：80mm
A：100mm

其他需求

S：標準件

C：客製件

馬達規格 選配件

TM Y 6 3 C
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表 1.6  TMY4系列規格

1.3.1  TMY4系列

註： 1) 需搭配對應之驅動器使用
 2) 選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMY44 TMY48

連續轉矩 Tc Nm 4 8

連續電流 Ic Arms 2.6 2.6
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 12 24
瞬間電流(1s) Ip Arms 7.8 7.8
轉矩常數 Kt Nm/Arms 1.56 3.12
時間常數 Te ms 5.2 5.4
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 2.57 4.5
線間電感 L mH 13.27 24.42
極數 2p 14 14
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 0.9 1.8
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
0.8 1.2

熱阻 Rth K/W 2.9 1.6
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.0065 0.0085
馬達質量 Mm kg 4.5 7
最大軸向荷重 Fa N 1000 1000
最大力矩荷重 M Nm 30 30
最高轉速 rpm 300 300
解析度 p/rev 920,000 (絕對式解角器1))
重現精度 arc-sec ±3
精度 arc-sec ±30
軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 123 163

TMS0 TMS1
TMS3

TMS7

TMX4 TMX6

H
±0

.3

1

Ø80

Ø110

Ø24H7
Rr A Ra A

A

60°TYP

30°

45°
60°TYP10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 60

2-Ø5H7x7DP
PCD 90

X

View X

X

View X

X
View X

X

View X

X
View X

X View X

H
±0

.3

1

Ø99

Ø150

Ø35H7 Rr A Ra A

A

10 22.5°

45°TYP

35°

60°TYP

6-M6x1Px9DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 48

8-M6x1Px12DP
PCD 142
(馬達固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 142

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

H
±0

.4

0.
5

Ø170.5

Ø200

Ø60H7 Rr A Ra A

A

10

7.5°

15°

30°TYP

22.5°

45°TYP

8-M6x1Px12DP
PCD 120
(轉動部固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 120

10-M6x1Px12DP
PCD 180
(馬達固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 18010°

H
±0

.4

0.
5

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

H
±0

.4

Ø110h7
Ø35

Rr A

Ra A

A

10

45°

45
°

30
°

30°

30°

45
°

45°

45
°

45°

H
±0

.4

Ø170h7
Ø45

Rr A

Ra A

A

10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 100
(轉動部固定孔)

2-Ø5 H9x5DP
PCD 100

4-M5x0.8Px10DP
PCD 95
(馬達固定孔)

2-Ø5 H9x4DP
PCD 95

4-M6x1Px9DP
PCD 160
(轉動部固定孔)

2-Ø6 H9x8DP
PCD 160

4-M6x1Px12DP
PCD 160
(馬達固定孔)

2-Ø6 H9x4DP
PCD 160

Ø110

Ø170

2-Ø12 H7 x2.1DP
PCD 180

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

2-Ø9 H7 x2.1DP
PCD 90

6-M6x1Px9DP
PCD 90
(馬達固定孔)

20°

16
0°

15°

15
0°

135°

2-Ø9 H7  x2.1DP
PCD 110

12
0°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

13
5°

67.5°
2-Ø12H7x2.1DP
PCD 120

TMY4系列尺寸
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TMS0 TMS1
TMS3

TMS7

TMX4 TMX6

H
±0

.3

1

Ø80

Ø110

Ø24H7
Rr A Ra A

A

60°TYP

30°

45°
60°TYP10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 60

2-Ø5H7x7DP
PCD 90

X

View X

X

View X

X
View X

X

View X

X
View X

X View X

H
±0

.3

1

Ø99

Ø150

Ø35H7 Rr A Ra A

A

10 22.5°

45°TYP

35°

60°TYP

6-M6x1Px9DP
PCD 60
(轉動部固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 48

8-M6x1Px12DP
PCD 142
(馬達固定孔)

2-Ø5H7x7DP
PCD 142

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

編碼器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

馬達線接頭

解角器接頭

H
±0

.4

0.
5

Ø170.5

Ø200

Ø60H7 Rr A Ra A

A

10

7.5°

15°

30°TYP

22.5°

45°TYP

8-M6x1Px12DP
PCD 120
(轉動部固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 120

10-M6x1Px12DP
PCD 180
(馬達固定孔)

2-Ø6H7x8DP
PCD 18010°

H
±0

.4

0.
5

Ø230

Ø300

Ø104H7 Rr A
Ra A

A

10

22.5°

45°TYP

35
°

35°

40°TYP

9-M8x1.25Px20DP
PCD 280
(馬達固定孔)

2-Ø8 H7x10DP
PCD 280

8-M8x1.25Px16DP
PCD 190

(轉動部固定孔)

2-Ø8H7x10DP
PCD 190

H
±0

.4

Ø110h7
Ø35

Rr A

Ra A

A

10

45°

45
°

30
°

30°

30°
45

°

45°

45
°

45°

H
±0

.4

Ø170h7
Ø45

Rr A

Ra A

A

10

6-M5x0.8Px10DP
PCD 100
(轉動部固定孔)

2-Ø5 H9x5DP
PCD 100

4-M5x0.8Px10DP
PCD 95
(馬達固定孔)

2-Ø5 H9x4DP
PCD 95

4-M6x1Px9DP
PCD 160
(轉動部固定孔)

2-Ø6 H9x8DP
PCD 160

4-M6x1Px12DP
PCD 160
(馬達固定孔)

2-Ø6 H9x4DP
PCD 160

Ø110

Ø170

2-Ø12 H7 x2.1DP
PCD 180

2-Ø12 H7 x2.6DP
PCD 280

2-Ø9 H7 x2.1DP
PCD 90

6-M6x1Px9DP
PCD 90
(馬達固定孔)

20°

16
0°

15°

15
0°

135°

2-Ø9 H7  x2.1DP
PCD 110

12
0°

2-Ø12H7x2.6DP
PCD 190

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

120°

2-Ø9H7x2.1DP
PCD 60

13
5°

67.5°
2-Ø12H7x2.1DP
PCD 120

表 1.7  TMY6系列規格

1.3.2  TMY6系列

TMY6系列尺寸

註： 1) 需搭配對應之驅動器使用
 2) 選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMY63 TMY65 TMY68

連續轉矩 Tc Nm 8 16 24

連續電流 Ic Arms 3.8 3.8 3.8
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 24 48 72
瞬間電流(1s) Ip Arms 12 12 12
轉矩常數 Kt Nm/Arms 2.13 4.26 6.39
時間常數 Te ms 5.7 6.3 6.5
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 2 3.1 4.38
線間電感 L mH 11.4 19.4 28.26
極數 2p 16 16 16
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 1.2 2.5 3.7
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
1.2 2 2.5

熱阻 Rth K/W 1.7 1.1 0.8
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.019 0.026 0.033
馬達質量 Mm kg 8 11 15
最大軸向荷重 Fa N 3700 3700 3700
最大力矩荷重 M Nm 60 60 60
最高轉速 rpm 300 300 300
解析度 p/rev 920,000 (絕對式解角器1))
重現精度 arc-sec ±3
精度 arc-sec ±30
軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 109.5 134.5 159.5
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表 1.8  TMYA系列規格

1.3.3  TMYA系列

TMYA系列尺寸

註： 1) 需搭配對應之驅動器使用
 2) 選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMYA5 TMYAA

連續轉矩 Tc Nm 50 100
連續電流 Ic Arms 2.2 4.4
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 150 300
瞬間電流(1s) Ip Arms 6.6 13.2
轉矩常數 Kt Nm/Arms 22.5 22.5
時間常數 Te ms 13.2 13.3
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 13.3 5.8
線間電感 L mH 170 77
極數 2p 22 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 13 13
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
5 7.6

熱阻 Rth K/W 0.8 0.4
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.32 0.44
馬達質量 Mm kg 54 74
最大軸向荷重 Fa N 6500 6500
最大力矩荷重 M Nm 240 240
最高轉速 rpm 100 100
解析度 p/rev 920,000 (絕對式解角器1))
重現精度 arc-sec ±3
精度 arc-sec ±30
軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))
高度 H mm 145 200
底座高度 Hb mm 31

60° TYP

Ø270

Ø160h7

Ø60

Ø280

H
±0

.4

7

127.5±0.03

(5
0)

(27)

130±0.03 

H
b

6-M8x1.25Px16DP
P.C.D 255
(轉動部固定孔)

Ø8H7x10DP

A

x

Ra A

馬達線接頭

解角器接頭

4-M10x1.25Px15DP
P.C.D 260
(馬達固定孔)

Ø10H7x12DP

Rr A

45°

90° TYP

View X
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系列

TM：轉矩馬達

型式

N：薄型馬達

尺寸代碼

4：外徑Φ118mm
7：外徑Φ180mm
9：外徑Φ230mm

轉子高度代碼

1：10mm
2：20mm
3：30mm

位置回授裝置

E：光學尺

A：絕對式解角器

Hall sensor
E：無Hall sensor
H：Hall sensor (解角器不可選配Hall Sensor)

其他需求

E：標準件

C：客製件

1.4 TMN旋轉平台

外型最為輕巧，使用高解析度解角器/光學尺，精準回饋位置，具備高動態反應、高扭力輸出以及高精度定位

的能力，適用於推力不大但須精準定位的工業需求。

　外轉式平台

　低安裝高度，節省安裝空間

　可依使用環境需求選用高解析度光學尺/解角器

　高動態、高扭力以及高精度

　扭力瞬間最高可達4.2~39.6 Nm，滿足各種應用需求

TMN系列型號編碼說明

馬達規格 選配件

TM N 7 1 E H C
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1.4.1  TMN增量式系列

表 1.9  TMN 系列規格

註： 1) 補償後
 2) 選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMN42E TMN71E TMN93E

連續轉矩 Tc Nm 1.4 3.7 13.2

連續電流 Ic Arms 1.5 3.4 3.4
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 4.2 11.1 39.6
瞬間電流(1s) Ip Arms 4.5 10.2 10.2
轉矩常數 Kt Nm/Arms 0.97 1.09 3.9
時間常數 Te ms 1.8 4.1 5.4
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 4.59 2.22 4.3
線間電感 L mH 8.18 9.02 23.2
極數 2p 16 16 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 0.56 0.63 2.25
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
0.4 0.6 1.5

熱阻 Rth K/W 4.84 1.95 1.01
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.003 0.008 0.012
馬達質量 Mm kg 2 3.5 7.5
最大軸向荷重 Fa N 600 1000 1000
最大力矩荷重 M Nm 30 50 50
最高轉速 rpm 700 600 500

解析度 p/rev
4,325,376 4,320,000
(增量式光學尺, sin/cos 1Vpp)

重現精度 arc-sec ±2.5 ±2.5 ±2.5
精度 arc-sec ±45/±101) ±45/±101) ±45/±101)

軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))

馬達尺寸 WxLxH mm 118x118x45 160x160x50 212x212x55
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表 1.10  TMN 系列規格

註： 1) 需搭配對應之驅動器使用
 2) 選配
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMN71A TMN93A

連續轉矩 Tc Nm 3.7 13.2

連續電流 Ic Arms 3.4 3.4
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 11.1 39.6
瞬間電流(1s) Ip Arms 10.2 10.2
轉矩常數 Kt Nm/Arms 1.09 3.9
時間常數 Te ms 4.1 5.4
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 2.22 4.3
線間電感 L mH 9.02 23.2
極數 2p 16 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 0.63 2.25
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
0.6 1.5

熱阻 Rth K/W 1.95 1.01
溫度感測器 PTC SNM100
最大操作電壓 VDC 500(6002))
轉子慣性矩 J kgm2 0.008 0.012
馬達質量 Mm kg 3.5 7.5
最大軸向荷重 Fa N 1000 1000
最大力矩荷重 M Nm 50 50
最高轉速 rpm 300 300
解析度 p/rev 920,000 (絕對式解角器1))
重現精度 arc-sec ±2.5 ±2.5
精度 arc-sec ±30 ±30
軸向偏擺 Ra mm 0.03(0.0052))
徑向偏擺 Rr mm 0.03(0.0152))

馬達尺寸 WxLxH mm 160x160x50 212x212x55

1.4.2   TMN絕對式系列

1.5.3  TMN系列轉矩與速度曲線圖
(DC bus voltage=325VDC)

速度(rpm)

轉
矩

(Nm)
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2. TMRW水冷式轉矩馬達

高輸出定轉子組合，適用各種需要大輸出且精準定位之工業用途，水冷式

的設計使馬達可以持續提供大扭力輸出。

　水冷式

　大中空軸

　最大瞬間轉矩可達 3600Nm
　定轉子同心校正固定出貨，安裝簡易無須重新校正。

應用範例：
數控分度轉台(Index table)

系列

TM：轉矩馬達

型式

RW：水冷式定轉子系列

矽鋼片尺寸代碼

1：矽鋼片外徑Φ140mm
2：矽鋼片外徑Φ175mm
4：矽鋼片外徑Φ210mm
7：矽鋼片外徑Φ291mm
A：矽鋼片外徑Φ360mm
D：矽鋼片外徑Φ450mm

轉子(磁鐵)高度代碼

3：30mm
5：50mm
7：70mm
A：100mm
F：150mm

定子繞線代碼

S：標準品

L：低反電動勢版

其他需求

S：標準件

C：客製件

     ：標準件

XX：配線代碼

馬達規格 選配件 配線代碼

TM RW 4 7 L C - XX

TMRW 水冷式轉矩馬達型號編碼說明
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2.1  TMRW1系列

表 2.1  TMRW1系列規格

註：  WC：強制水冷
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMRW13 TMRW13L TMRW15 TMRW15L TMRW17 TMRW17L TMRW1A TMRW1AL TMRW1F TMRW1FL

連續轉矩 Tc Nm 7.5 7.5 12.4 12.4 17.4 17.4 24.9 24.9 37.3 37.3

連續電流 Ic Arms 4 5.7 4 5.7 4 5.7 4 5.7 5.7 11.4
連續轉矩(WC) Tcw Nm 18.8 18.8 31.3 31.3 43.8 43.8 62.5 62.5 93.8 93.8
連續電流(WC) Icw Arms 10 14.4 10 14.4 10 14.4 10 14.4 14.4 28.8
堵轉轉矩 Ts Nm 5 5 9 9 12 12 17 17 26 26
堵轉電流 Is Arms 2.7 3.8 2.9 4.1 2.8 3.9 2.7 3.9 4 8
堵轉轉矩(WC) Tsw Nm 13 13 22 22 31 31 44 44 66 66
堵轉電流(WC) Isw Arms 7 9.8 7.1 10.1 7.1 10.1 7.1 10.1 10.1 20.2
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 35.6 35.6 59.4 59.4 83.1 83.1 118.8 118.8 178.1 178.1
瞬間電流(1s) Ip Arms 27 38.9 27 38.9 27 38.9 27 38.9 38.9 77.8
轉矩常數 Kt Nm/ Arms 1.87 1.32 3.1 2.18 4.36 3.06 6.23 4.36 6.55 3.27
時間常數 Te ms 3.6 3.6 3.6 3.6 3.5 3.6 3.6 3.6 3.9 3.6
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 2.92 1.42 4.88 2.36 6.83 3.32 9.75 4.74 5.5 1.78
線間電感 L mH 10.5 5.1 17.5 9 22.5 11.9 35 17.01 21.7 6.38
極數 2p 22 22 22 22 22 22 22 22 22 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 1.08 0.76 1.8 1.26 2.52 1.76 3.6 2.52 3.78 1.89
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
0.89 0.9 1.15 1.16 1.43 1.37 1.63 1.64 2.28 2

熱阻 Rth K/W 1.36 1.37 0.81 0.83 0.64 0.59 0.41 0.41 0.35 0.27
熱阻(WC) Rthw K/W 0.217 0.215 0.13 0.129 0.143 0.092 0.065 0.064 0.056 0.043
溫度感測器 PTC SNM100+SNM120+KTY84
最大操作電壓 VDC 750
轉子慣性矩 J kgm2 0.001 0.001 0.0016 0.0016 0.0023 0.0023 0.0033 0.0033 0.0049 0.0049
最高轉速(於連續轉矩) rpm 2800 4000 1600 2400 1150 1700 800 1170 760 1600
最高轉速(於連續轉矩(WC)) rpm 2200 3200 1200 1750 830 1300 580 870 540 1200
最高轉速(於瞬間轉矩) rpm 1000 1600 600 830 400 610 230 390 210 560

轉子質量 Mr kg 0.6 0.6 1 1 1.4 1.4 2 2 3 3

定子質量 MS kg 3.7 3.7 5.1 5.1 6.2 6.2 8.6 8.6 12.2 12.2

定子高度 HS mm 70 70 90 90 110 110 140 140 190 190

轉子高度 HR mm 31 31 51 51 71 71 101 101 151 151

安裝高度 H mm 10 10 15 15 15 15 15 15 15 15

2.1.1  TMRW1系列尺寸
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X-X 剖面
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O型環位置
8-M5x0.8Px10DP
PCD 150 (兩端)

8-M5x0.8Px10DP
PCD 70 (兩端)
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12-M5x0.8Px10DP
PCD 210 (兩端)
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溫度開關線
馬達電源線

15°TYP

24-M6x1Px12DP
PCD 370 (兩端)

24-M6x1Px12DP
PCD 277 (兩端)

X-X 剖面

X-X 剖面

X-X 剖面

X-X 剖面

15°TYP

15°

30°TYP

馬達電源線 X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

H s

2610
4327

37.5±0.2

H 
R±0.2

H
H

Ø
34

5H
8

Ø
38

4m
in

.
Ø

48
5f

9

TMRWD3/5/7 TMRWDA/F

30°TYP

X

X
X

X

15°

15°TYP

溫度開關線
馬達電源線

12-M8x1.25Px12DP
PCD 468 (兩端)
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PCD 360 (兩端)

24-M8x1.25Px12DP
PCD 468 (兩端)

24-M8x1.25Px12DP
PCD 360 (兩端)

X-X 剖面

O型環位置

TMRW13/5/7 TMRW1A/F
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2.1.2  TMRW1系列轉矩與速度曲線圖
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2.2  TMRW2系列

表 2.2  TMRW2系列規格

註：  WC：強制水冷
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMRW23 TMRW23L TMRW25 TMRW25L TMRW27 TMRW27L TMRW2A TMRW2AL TMRW2F TMRW2FL

連續轉矩 Tc Nm 14.2 14.2 23.6 23.6 33 33 47.3 47.3 71 71

連續電流 Ic Arms 3.3 4.9 3.3 4.9 3.3 4.9 3.3 4.9 4.9 9.9
連續轉矩(WC) Tcw Nm 35 35 59 59 82.5 82.5 117.5 117.5 176 176
連續電流(WC) Icw Arms 8.3 12.3 8.3 12.3 8.3 12.3 8.3 12.3 12.3 24.6
堵轉轉矩 Ts Nm 10 10 17 17 23 23 33 33 50 50
堵轉電流 Is Arms 2.3 3.5 2.4 3.5 2.3 3.4 2.3 3.4 3.5 6.9
堵轉轉矩(WC) Tsw Nm 25 25 41 41 58 58 82 82 123 123
堵轉電流(WC) Isw Arms 5.8 8.7 5.7 8.5 5.8 8.6 5.7 8.5 8.5 17.1
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 66.5 66.5 112 112 156 156 223 223 334.5 334.5
瞬間電流(1s) Ip Arms 22.3 33.2 22.3 33.2 22.3 33.2 22.3 33.2 33.2 66.4
轉矩常數 Kt Nm/ Arms 4.29 2.88 7.16 4.8 10.03 6.72 14.32 9.6 14.39 7.2
時間常數 Te ms 5.8 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 7.3 6.5
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 4.3 1.5 5.57 2.5 7.8 3.5 11.14 5 6 1.87
線間電感 L mH 24.95 9.74 36.21 16.23 50.7 22.72 72.43 32.46 43 12.17
極數 2p 22 22 22 22 22 22 22 22 22 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 2.48 1.66 4.13 2.77 5.79 3.88 8.27 5.54 8.31 4.15
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
1.68 1.92 2.48 2.48 2.93 2.93 3.5 3.51 4.83 4.3

熱阻 Rth K/W 1.35 1.74 1.04 1.06 0.75 0.74 0.52 0.52 0.44 0.35
熱阻(WC) Rthw K/W 0.214 0.279 0.167 0.167 0.119 0.12 0.084 0.084 0.07 0.056
溫度感測器 PTC SNM100+SNM120+KTY84
最大操作電壓 VDC 750
轉子慣性矩 J kgm2 0.0027 0.0027 0.0045 0.0045 0.0063 0.0063 0.009 0.009 0.013 0.013
最高轉速(於連續轉矩) rpm 1260 1900 750 1130 525 800 360 550 360 740
最高轉速(於連續轉矩(WC)) rpm 1060 1600 610 950 420 660 280 440 275 610
最高轉速(於瞬間轉矩) rpm 590 900 330 525 210 360 125 225 120 330

轉子質量 Mr kg 0.95 0.95 1.6 1.6 2.2 2.2 3.2 3.2 4.8 4.8

定子質量 MS kg 6.1 6.1 8.4 8.4 10.2 10.2 14.2 14.2 20.1 20.1

定子高度 HS mm 80 80 100 100 120 120 150 150 200 200

轉子高度 HR mm 31 31 51 51 71 71 101 101 151 151

安裝高度 H mm 10 10 15 15 15 15 15 15 15 15

2.2.1  TMRW2系列尺寸
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2.2.2  TMRW2系列轉矩與速度曲線圖
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2.3  TMRW4系列

表 2.3  TMRW4系列規格

註：  WC：強制水冷
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMRW43 TMRW43L TMRW45 TMRW45L TMRW47 TMRW47L TMRW4A TMRW4AL TMRW4F TMRW4FL

連續轉矩 Tc Nm 28.2 28.2 47 47 65 65 91 91 136 136

連續電流 Ic Arms 4 8 4 8 4 8 8 12 8 12
連續轉矩(WC) Tcw Nm 63.5 63.5 106 106 148 148 205 205 307 307
連續電流(WC) Icw Arms 9 18 9 18 9 18 18 27 18 27
堵轉轉矩 Ts Nm 20 20 33 33 46 46 64 64 95 95
堵轉電流 Is Arms 2.8 5.7 2.8 5.6 2.8 5.6 5.4 8.4 5.4 8.3
堵轉轉矩(WC) Tsw Nm 44 44 74 74 104 104 144 144 215 215
堵轉電流(WC) Isw Arms 6.2 12.5 6.3 12.6 6.3 12.6 12.2 18.9 12.2 18.8
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 120 120 203 203 280 280 390 390 583 583
瞬間電流(1s) Ip Arms 24.3 48.6 24.3 48.6 24.3 48.6 48.6 72.9 48.6 72.9
轉矩常數 Kt Nm/ Arms 7.06 3.53 11.76 5.88 16.47 8.23 11.76 7.61 17.65 11.42
時間常數 Te ms 3.5 3.5 5 4.3 4.7 4.7 4.5 4.3 5.2 4.4
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 4.38 1.1 6.01 1.5 7.63 1.9 2.44 1.06 3.66 1.58
線間電感 L mH 15.3 3.83 26 6.38 35.7 8.93 11 4.57 19.13 6.9
極數 2p 22 22 22 22 22 22 22 22 22 22
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 4.08 2.04 6.8 3.4 9.5 4.75 6.79 4.39 10.19 6.59
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
2.75 2.74 3.91 3.92 4.8 4.81 5.6 6.01 7.26 7.36

熱阻 Rth K/W 0.9 0.9 0.66 0.66 0.52 0.52 0.36 0.41 0.27 0.28
熱阻(WC) Rthw K/W 0.179 0.178 0.13 0.13 0.102 0.103 0.071 0.082 0.053 0.055
溫度感測器 PTC SNM100+SNM120+KTY84
最大操作電壓 VDC 750
轉子慣性矩 J kgm2 0.0085 0.0085 0.014 0.014 0.022 0.022 0.029 0.029 0.045 0.045
最高轉速(於連續轉矩) rpm 770 1600 450 950 320 670 460 730 300 470
最高轉速(於連續轉矩(WC)) rpm 710 1500 410 890 290 620 420 680 260 440
最高轉速(於瞬間轉矩) rpm 500 1100 270 660 180 450 300 500 160 300

轉子質量 Mr kg 1.4 1.4 2.4 2.4 3.3 3.3 4.7 4.7 7.1 7.1

定子質量 MS kg 5.8 5.8 7.8 7.8 9.6 9.6 12.7 12.7 18.7 18.7

定子高度 HS mm 70 70 90 90 110 110 140 140 190 190

轉子高度 HR mm 31 31 51 51 71 71 101 101 151 151

安裝高度 H mm 10 10 15 15 15 15 15 15 15 15

2.3.1  TMRW4系列尺寸
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2.3.2  TMRW4系列轉矩與速度曲線圖
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2.4  TMRW7系列

表 2.4  TMRW7系列規格

註：  WC：強制水冷
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMRW73 TMRW73L TMRW75 TMRW75L TMRW77 TMRW77L TMRW7A TMRW7AL TMRW7F TMRW7FL

連續轉矩 Tc Nm 58 58 98 98 137 137 195 195 293 293

連續電流 Ic Arms 6 12 6 12 6 12 6 12 6 12
連續轉矩(WC) Tcw Nm 145 145 240 240 335 335 480 480 720 720
連續電流(WC) Icw Arms 15 30 15 30 15 30 15 30 15 30
堵轉轉矩 Ts Nm 41 41 69 69 96 96 137 137 205 205
堵轉電流 Is Arms 4.2 8.4 4.2 8.5 4.2 8.4 4.2 8.4 4.2 8.4
堵轉轉矩(WC) Tsw Nm 102 102 168 168 235 235 336 336 504 504
堵轉電流(WC) Isw Arms 10.4 20.9 10.3 20.6 10.3 20.6 10.3 20.6 10.3 20.6
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 275 275 456 456 640 640 910 910 1360 1360
瞬間電流(1s) Ip Arms 40.5 81 40.5 81 40.5 81 40.5 81 40.5 81
轉矩常數 Kt Nm/ Arms 9.77 4.89 16.3 8.15 22.8 11.4 32.56 16.28 48.85 24.45
時間常數 Te ms 5.6 5.6 5.6 5.6 5.6 5.6 5.6 5.6 5.6 5.6
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 2.86 0.72 4.19 1.05 5.52 1.38 7.52 1.88 10.84 2.71
線間電感 L mH 16 4 23.45 5.86 30.9 7.73 42.07 10.52 60.68 15.17
極數 2p 44 44 44 44 44 44 44 44 44 44
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 5.64 2.82 9.4 4.7 13.2 6.6 18.8 9.4 28.2 14.1
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
4.67 4.65 6.52 6.51 7.92 7.94 9.68 9.68 12.11 12.13

熱阻 Rth K/W 0.62 0.61 0.42 0.42 0.32 0.32 0.23 0.23 0.16 0.16
熱阻(WC) Rthw K/W 0.098 0.098 0.067 0.067 0.051 0.051 0.037 0.037 0.026 0.026
溫度感測器 PTC SNM100+SNM120+KTY84
最大操作電壓 VDC 750
轉子慣性矩 J kgm2 0.023 0.023 0.039 0.039 0.059 0.059 0.079 0.079 0.11 0.11
最高轉速(於連續轉矩) rpm 560 1110 325 675 225 475 160 325 100 210
最高轉速(於連續轉矩(WC)) rpm 470 590 270 580 180 400 115 275 72 170
最高轉速(於瞬間轉矩) rpm 270 460 150 340 90 230 50 150 13 85

轉子質量 Mr kg 2.5 2.5 4.1 4.1 5.7 5.7 8.1 8.1 12.1 12.1

定子質量 MS kg 14.2 14.2 18.9 18.9 23.7 23.7 30.9 30.9 43.6 43.6

定子高度 HS mm 80 80 100 100 120 120 150 150 200 200

轉子高度 HR mm 31 31 51 51 71 71 101 101 151 151

安裝高度 H mm 10 10 15 15 15 15 15 15 15 15

2.4.1  TMRW7系列尺寸
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2.4.2  TMRW7系列轉矩與速度曲線圖
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2.5  TMRWA系列

表 2.5  TMRWA系列規格

註：  WC：強制水冷
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMRWA3 TMRWA3L TMRWA5 TMRWA5L TMRWA7 TMRWA7L TMRWAA TMRWAAL TMRWAF TMRWAFL

連續轉矩 Tc Nm 117 117 195 195 274 274 390 390 585 585

連續電流 Ic Arms 6 12 6 12 12 18 12 18 18 24
連續轉矩(WC) Tcw Nm 260 260 430 430 600 600 860 860 1290 1290
連續電流(WC) Icw Arms 15 30 15 30 30 45 30 45 45 60
堵轉轉矩 Ts Nm 82 82 137 137 192 192 273 273 410 410
堵轉電流 Is Arms 4.2 8.4 4.2 8.4 8.4 12.6 8.4 12.6 12.6 16.8
堵轉轉矩(WC) Tsw Nm 182 182 301 301 420 420 602 602 903 903
堵轉電流(WC) Isw Arms 9.3 18.6 9.2 18.4 18.4 27.6 18.4 27.7 27.7 36.9
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 490 490 810 810 1100 1100 1600 1600 2400 2400
瞬間電流(1s) Ip Arms 40.5 81 40.5 81 81 121.5 81 121.5 121.5 162
轉矩常數 Kt Nm/Arms 19.57 9.79 32.6 16.32 22.84 15.23 32.63 21.75 32.63 24.45
時間常數 Te ms 10 10 7.5 10 7.8 10.1 8.1 10 7.9 10
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 3.57 0.89 7.1 1.48 2.2 0.92 2.97 1.32 1.98 1.11
線間電感 L mH 35.7 8.93 53.4 14.88 17.21 9.26 24.2 13.23 15.6 11.11
極數 2p 66 66 66 66 66 66 66 66 66 66
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 11.3 5.65 18.8 9.42 13.18 8.79 18.83 12.55 18.83 14.12
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
8.43 8.44 9.96 10.91 12.57 12.96 15.4 15.4 18.93 18.89

熱阻 Rth K/W 0.49 0.49 0.25 0.3 0.2 0.21 0.15 0.15 0.1 0.1
熱阻(WC) Rthw K/W 0.079 0.079 0.04 0.048 0.032 0.034 0.024 0.024 0.016 0.016
溫度感測器 PTC SNM100+SNM120+KTY84
最大操作電壓 VDC 750
轉子慣性矩 J kgm2 0.065 0.065 0.1 0.1 0.15 0.15 0.21 0.21 0.32 0.32
最高轉速(於連續轉矩) rpm 250 510 140 300 210 320 140 220 140 200
最高轉速(於連續轉矩(WC)) rpm 160 340 90 200 135 210 90 140 92 125
最高轉速(於瞬間轉矩) rpm 65 150 35 80 55 90 35 60 35 50

轉子質量 Mr kg 3.1 3.1 5.1 5.1 7.1 7.1 10.2 10.2 15.3 15.3

定子質量 MS kg 20.1 20.1 26.8 26.8 34.5 34.5 44.9 44.9 63.1 63.1

定子高度 HS mm 90 90 110 110 130 130 160 160 210 210

轉子高度 HR mm 31 31 51 51 71 71 101 101 151 151

安裝高度 H mm 10 10 15 15 15 15 15 15 15 15

2.5.1  TMRWA系列尺寸
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2.5.2  TMRWA系列轉矩與速度曲線圖
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2.6  TMRWD 系列

表 2.6  TMRWD系列規格

註：  WC：強制水冷
 *除了尺寸規格外，其餘規格有±10%的誤差範圍

符號 單位 TMRWD3 TMRWD3L TMRWD5 TMRWD5L TMRWD7 TMRWD7L TMRWDA TMRWDAL TMRWDF TMRWDFL

連續轉矩 Tc Nm 185 185 310 310 430 430 619 619 925 925

連續電流 Ic Arms 12 24 12 24 12 24 12 24 24 48
連續轉矩(WC) Tcw Nm 400 400 660 660 930 930 1340 1340 2000 2000
連續電流(WC) Icw Arms 30 60 30 60 30 60 30 60 60 120
堵轉轉矩 Ts Nm 130 130 217 217 301 301 433 433 648 648
堵轉電流 Is Arms 8.4 16.8 8.4 16.8 8.3 16.6 8.4 16.8 16.7 33.5
堵轉轉矩(WC) Tsw Nm 280 280 462 462 651 651 938 938 1400 1400
堵轉電流(WC) Isw Arms 18.1 36.2 17.9 35.8 18 36 18.2 36.4 36.2 72.4
瞬間轉矩(1s) Tp Nm 750 750 1230 1230 1760 1760 2470 2470 3600 3600
瞬間電流(1s) Ip Arms 81 162 81 162 81 162 81 162 162 324
轉矩常數 Kt Nm/Arms 15.48 7.74 25.8 12.9 36.11 18.1 51.6 25.8 38.7 19.35
時間常數 Te ms 7.1 7.1 7.1 8.1 7.07 7.1 7.1 7 6.6 7.1
線間電阻(線圈溫度25℃) R25 Ω 1.57 0.39 2.31 0.59 3.04 0.76 4.14 1.04 1.59 0.37
線間電感 L mH 11.13 2.78 16.3 4.78 21.5 5.38 29.3 7.33 10.57 2.64
極數 2p 88 88 88 88 88 88 88 88 88 88
反電動勢常數(線間) Kv Vrms/(rad/s) 8.94 4.47 14.9 7.45 20.85 10.43 29.8 14.9 22.35 11.18
馬達常數(線圈溫度25℃) Km Nm/√W

_
10.05 10.08 13.88 13.73 16.78 16.78 20.7 20.65 24.96 25.87

熱阻 Rth K/W 0.28 0.28 0.19 0.19 0.11 0.14 0.11 0.11 0.07 0.07
熱阻(WC) Rthw K/W 0.045 0.045 0.030 0.030 0.018 0.023 0.017 0.017 0.011 0.012
溫度感測器 PTC SNM100+SNM120+KTY84
最大操作電壓 VDC 750
轉子慣性矩 J kgm2 0.16 0.16 0.26 0.26 0.37 0.37 0.53 0.53 0.8 0.8
最高轉速(於連續轉矩) rpm 300 630 180 390 130 275 90 190 125 260
最高轉速(於連續轉矩(WC)) rpm 200 420 120 250 85 190 60 133 80 190
最高轉速(於瞬間轉矩) rpm 85 175 50 115 30 85 18 60 30 80

轉子質量 Mr kg 5.5 5.5 9.2 9.2 12.8 12.8 18.3 18.3 27.4 27.4

定子質量 MS kg 22.8 22.8 38 38 53.2 53.2 76 76 114 114

定子高度 HS mm 90 90 110 110 130 130 160 160 210 210

轉子高度 HR mm 31 31 51 51 71 71 101 101 151 151

安裝高度 H mm 10 10 15 15 15 15 15 15 15 15

2.6.1  TMRWD系列尺寸
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2.6.2  TMRWD系列轉矩與速度曲線圖
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3. 驅動器與相關配件

CN2

CN3

4

 Motion
Controller

2

6

DC24V

Drive

PC

CN1

CN2

Main Power

Option

3

1

Pulse signal etc.
5

品名 型號 接頭 說明

1 驅動器

D1-18-S8

適用於光學尺式TMS, TMNxxE系列轉矩馬達

D1-36-S8

適用於光學尺式TMS3xL, TMS7xL系列轉矩馬達

D1-36-DR

適用絕對式解角器TMY、TMNxxA系列轉矩馬達

2 馬達電源動力線 LMACSF
馬達接頭
(U,V,W)

適用轉矩馬達

散線

Intercontec

型號:BSTA880FR0886201A000

T +

V

-

W

T

U

V
W

U
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□□ 03 04 05 06 07 08 09 10

線長(m) 3（標準） 4 5 6 7 8 9 10

品名 型號 接頭 說明

3 位置回饋線

LMACEAA

CN3

適用光學尺式TMS、TMNxxE系列轉矩馬達

LMACEAM

 適用光學尺式TMS、TMNxxE系列加Hall sensor轉矩馬達

LMACEAU

適用絕對式解角器轉矩馬達

4 RS-232通訊線 LMACR21D

至PC(約2米長)

5 控制訊號線 LMACK30R CN2

至運動控制器(約3米長)

6 回生電阻 050100700001 額定功率100W，瞬間功率500W

D1驅動器接頭配件包
D1-CK1 所有接頭(不含CN3接頭)

D1-CK2 所有接頭(含CN3接頭)

EMC配件包
D1-EMC1 單相電源使用

D1-EMC2 三相電源使用

散熱片
D1-H1 標準

D1-H2 小型

驅動器接頭
型號：10120-3000VE

Intercontec
型號;ASTA876FR1085200A000

驅動器接頭
型號：10120-3000VE

Intercontec
型號;ASTA876FR1085200A000

驅動器接頭
型號：10120-3000VE

Intercontec
型號;ASTA876FR1085200A000

FM
K

3G

驅動器接頭
型號：10126-3000VE

FM
K

3G

D-SUB 9 母
驅動器RS-232

RJ-11

註：使用者需自行準備24VDC之電源供應器



Torque Motor (Direct Drive Motor) 33

3.1 腳位配置

LMACE□□AA LMACE□□AM

LMACE□□AU

功能
8-10-0090

(母)
訊號

顏色

(051400300069)
SCSI 20

(公)

電源

4 5V 藍 3

5 5V 藍 -

6 0V 白 2

增量訊號

2 U2- 紅 19

3 U1- 棕 17

9 U2+ 黑 18

10 U1+ 綠 16

原點信號

1 U0- 粉紅 9

8 U0+ 灰 8

6 0V 內隔離網 20

Case Shield 外隔離網 1

溫度開關
11 T+ 紫 14

12 T- 黃 15

功能
8-10-0090

(母)
訊號

顏色

(051400300069)
SCSI 20

(公)

電源

4 5V 藍 3

5 5V 藍 -

6 0V 白 2

增量訊號

2 U2- 紅 19

3 U1- 棕 17

9 U2+ 黑 18

10 U1+ 綠 16

原點信號

1 U0- 粉紅 9

8 U0+ 灰 8

Case Shield 外隔離網 1

溫度開關
11 T+ 紫 14

12 T- 黃 15

霍爾感測

13 Vcc 藍 3

14 Hall A 棕/綠 11

15 Hall B 白/黃 12

16 Hall C 白/綠 13

17 GND 白 10

功能
8-10-0090

(母)
訊號

顏色

(051400300069)
SCSI 20

(公)

解角器1
(20/115)

1 VREF+ 棕 11

4 白/黃

7 VREF- 白 3

8 黃/棕

2 SIN+ 綠 16

3 SIN- 黃 17

9 COS+ 藍 18

10 COS- 紅 19

解角器2
(24/114)

13 SIN+ 黑 4

14 SIN- 紫 5

15 COS+ 灰 6

16 COS- 粉紅 7

12 內隔離網 內隔離網 15

Case 外隔離網 外隔離網 1/Case

溫度開關
11 T+ 棕/綠 14

12 T- 白/綠 15
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馬達選用與轉矩-速度曲線確認

  依計算出的最大轉矩、等效轉矩及速度，於HIWIN型錄選

擇適用的馬達

  確認所有使用條件的速度與對應之轉矩都位於該馬達的

轉矩-速度曲線範圍內

  確認等效轉矩位於該馬達的連續轉矩範圍內

 開始選配馬達

以下內容將說明如何根據速度、行程、負載等需求來選擇 合適的馬達。進行選配工作的基本流程如下：

附錄A: 馬達選配

需求確認

  使用環境

  安裝方式(水平、側掛)
  驅動方式

  負載條件(負載慣量、摩擦力、切削力)
  速度條件(最大加速度、最大速度)
  Duty cycle

轉矩計算

  計算各使用條件速度與對應之轉矩

  計算等效轉矩

符號：

θ：移動角度(rad)
t:移動時間(sec)
α:角加速度(rad/s2 )
ω: 角速度 (rad/s)
J: 負載慣量 (kgm2)
Jm: 馬達轉子慣量 (kgm2)
Tp: 瞬間轉矩 (Nm)
Tc: 連續轉矩 (Nm)
Ti: 慣性轉矩 (Nm)
Kt: 轉矩常數 (Nm/Arms)
Ip: 瞬間電流 (Arms)
Ie: 等效電流 (Arms)
Ic: 連續電流 (Arms)
ω0: 啟動角速度 (rad/s)
m:負載質量(kg)
R:負載物外徑(m)
r: 負載物內徑(m)
a、b: 負載物邊長(m)
S:負載物重心與旋轉中心距離(m)

轉矩馬達 
轉矩-速度曲線

轉速 (rpm)

轉矩 (Nm)

Tp
(瞬間轉矩)

Tcw
(水冷

連續轉矩)

Tc
(一般空冷
連續轉矩)
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STEP1　需求確認

為能正確地決定出適合使用者需求的馬達，選用前必須了解下列負載慣量與運動公式的計算。

負載慣量計算

負載慣量一般可由3D繪圖軟體或依負載慣量方程式計算求得，常用的基本慣量方程式描述如下：

圓柱形負載

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

矩形負載

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

決定運動速度規劃與運動參數

運動公式 
常用的基本運動學方程式描述如下：

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

其中ω是角速度，α是角加速度，t是移動時間而θ是移動角度。使用者可以選擇這四個變數(ω, α,t與θ)中
的任兩個變數當設計值，剩下的兩個變數可以由上述公式計算得到。

速度規劃

轉矩馬達選用的速度規劃分為梯形軌跡(Trapezoid profile)與三角形軌跡(Triangle profile)，梯形軌跡常用於

掃描的應用，速度規劃分為加速段、等速段及減速段三部分，最大角加速度值可依前述基本運動學方程式

求得；三角形軌跡通常用於點對點應用，速度規劃分為加速段及減速段二部分，其速度曲線及公式可簡化如

下：

 

旋轉中心

r

R

m
m

旋轉中心

ωmax

t(sec)

ω(rad/s)

ωmax

t(sec)

ω(rad/s)

S
S

a

b

t/2 t/2 t1 t3t2 t4

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

旋轉中心

r

R

m
m

旋轉中心

ωmax

t(sec)

ω(rad/s)

ωmax

t(sec)

ω(rad/s)

S
S

a

b

t/2 t/2 t1 t3t2 t4
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STEP 2　轉矩計算

最大轉矩的計算可以由下式求得

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

其中Ti是慣性轉矩，Tf是摩擦轉矩、切削力等外力所產生之轉矩。

在大部分的應用案例，運動方式常是週期性的運動。假設一週期性運動，其中t4為運動完的停留時間，因此

該週期運動的等效轉矩計算如下式：

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

旋轉中心

r

R

m
m

旋轉中心

ωmax

t(sec)

ω(rad/s)

ωmax

t(sec)

ω(rad/s)

S
S

a

b

t/2 t/2 t1 t3t2 t4

STEP 3　馬達選用與轉矩-速度曲線確認
透過HIWIN型錄的馬達規格表，使用者可以由瞬間轉矩及等效轉矩需求選擇適合的馬達，並確認所有使用條

件的速度與轉矩都位於該馬達的轉矩-速度曲線範圍內。

 

轉矩馬達 
轉矩-速度曲線

轉速 (rpm)

轉矩 (Nm)

Tp
(瞬間轉矩)

Tcw
(水冷

連續轉矩)

Tc
(一般空冷
連續轉矩)

Tmax

Te

馬達選用判斷式如下：

Tmax <Tp

Te < Tc
使用者需考慮等效轉矩與連續轉矩的比值，通常其比值(Te/Tc)建議設計在0.7以內；其中TMRW系列連續轉矩

分為一般空冷與水冷，若馬達搭配水冷使用時，選用馬達時等效轉矩的比較可依水冷連續轉矩為準。

對應的瞬間電流Imax與等效電流Ie可由馬達轉矩常數代入下式計算得知(Kt請參照附錄B說明)。

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或
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 轉矩馬達選用範例

負載要求：負載工件Φ500mm厚15mm的鋁圓盤，無偏心，重量12kg，鋁圓盤上有8個100x50x50mm治具每

隔45度置於鋁圓盤上，每個治具重1kg，治具重心位置離旋轉中心150mm，機構摩擦力2Nm。

速度要求：每個工位(45度)0.3秒完成，每個工位間休息1秒 

STEP1　需求確認

負載慣量計算

圓盤慣量

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

治具慣量

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

總負載慣量

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

速度規劃

此案為點對點應用，最大角速度及最大角加速度計算如下：

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

STEP 2　轉矩計算

一般負載慣量(J)與馬達轉子慣量(Jm)建議在50倍以下，粗估馬達型號可依30倍估算。

J/30=0.563/30=0.019kgm²，可預選TMS34其Jm=0.02 kgm²

  Tmax = (J+Jm ) ×αmax + Tf = Ti + Tf = (0.563 + 0.02) × 34.91 + 2 = 20.4 + 2 = 22.1Nm

其中Ti=20.4Nm，Tf=2Nm

J= m ( R2 + r2

2
+ S2 )  

J= m ( a2 + b2

12
+ S2 )  

ω = ω0 + αt 

θ = ω0t + 1
2
αt2

ωmax = 2 × θt

αmax =
4θ
t2

Tmax = (J +Jm) × αmax + Tf = Ti + Tf 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

ωmax = α × θ 

I max =
Tmax

Kt

Ie =
Te

Kt
 

J1 = m ( R2 + r2

2
+ S2 ) = 12 ( 0.252 + 02

2
+ 02 ) = 0.375kgm2 

J2 = m ( a2 + b2

12
+ S2 ) = 1 (

0.12 + 0.052

12
+ 0.152 ) = 0.0235kgm2 

J= J1 + 8 × J2 = 0.375 + 8 × 0.0235 = 0.563kgm2 

θ = 45° =
45 ×π
180

= 0.7854rad 

ωmax = 2 × θ
t

= 2 × 0.7854
0.3

= 5.236rad /s = 50rpm 

αmax = 4θ
t2 = 4 × 0.7854

0.32 = 34.91rad/s2 

e
i f i f1

1 2 3 4

2 3f
T =

(T + T ) 2 × t + T 2 × t + (T − T ) 2 × t
t + t + t + t

=
(20.4 + 2) 2 × 0.15 + 22 × 0 + (20.4 − 2 ) 2 × 0.15

0.15 + 0 + 0.15 + 1
= 9.9Nm

或

STEP 3　馬達選用與轉矩-速度曲線確認

依據算出的轉矩T m a x及T e可選用T M S34，其瞬間轉矩

T p=60N m、連續轉矩T c=20N m、轉矩常數K t=6.6N m/
A(rms)，且所有使用條件的速度與轉矩都位於TMS34的轉矩

-速度曲線範圍內。
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1. 反電動勢常數(線間)：
反電動勢常數定義為馬達在磁石溫度25℃時，單位轉速下所產生之感應電壓。發生於線圈感應到磁場變

化時，反抗電流通過的電動勢。

2. 連續電流：Ic/Icw (Arms)
連續電流定義為在環境溫度25℃下可連續供給馬達線圈之電流，且線圈溫度最高不會超過溫度100℃
（水冷TMRW系列為120℃)，此時馬達達到額定連續轉矩Tc；因連續電流與線圈溫度有關，水冷馬達

TMRW系列會有相對應空冷下之連續電流Ic以及水冷下之連續電流Icw。

3. 連續轉矩: Tc/Tcw (Nm)
連續轉矩定義為馬達在環境溫度25℃下連續運轉不休息且線圈最終溫度不超過線圈工作溫度100℃(水冷

TMRW系列為120℃)所輸出的轉矩，此連續轉矩對應施加給馬達之連續電流Ic/Icw；因連續轉矩與線圈溫

度有關，水冷馬達TMRW系列有其對應空冷下之連續電流Tc以及水冷下之連續電流Tcw。

4. 線間電感：L (mH)
線間電感定義為馬達在連續電流Ic/Icw下時所量測之線圈線間電感值。

5. 線間電阻: R25 (Ω)
線間電組定義為馬達在線圈溫度25℃時所量測之線圈線間電阻值。

6. 馬達常數: 
馬達常數定義為在線圈以及磁石溫度25℃時馬達輸出轉矩對消耗功率開根號的比值，越高的馬達常數代

表馬達在輸出特定轉矩時會有越低的功率損失。

7. 極數: 2p
極數2p定義為轉子的總極數，其中p為極對數。

8. 瞬間電流：Ip (Arms)
瞬間電流定義為馬達達到最大推力下所對應之瞬間大電流，而電流所達到之馬達溫度不可使磁鐵退磁；

一般來說，馬達在正常操作範圍，瞬間電流可允許供給一秒，然後需確保散熱至正常溫度後才可再供給

瞬間電流。

9. 瞬間轉矩: Tp (Nm)
瞬間轉矩定義為此馬達輸出不超過一秒之最大轉矩，此轉矩對應之瞬間電流不可使磁鐵退磁。

10. 轉子慣性矩：J (kgm2)
轉子慣性矩定義為轉動部抵抗轉動的慣性，與外型以及質量有關。

11. 堵轉電流：Is/Isw (Arms)
堵轉電流定義為當馬達在環境溫度25℃下且馬達為堵轉條件下所能供給之電流上限；因與散熱條件有

關，水冷式馬達TMRW系列會有對應空冷下堵轉電流Is以及水冷下堵轉電流Isw。

12. 堵轉轉矩：Ts/Tsw(Nm)
堵轉轉矩定義為當馬達在環境溫度25℃下且馬達為堵轉條件下所能供給之轉矩上限；因與散熱條件有

關，水冷式馬達TMRW系列會有對應空冷下堵轉轉矩Ts以及水冷下堵轉轉矩Tsw。

附錄B: 技術用語

（　）Kv
V rms

rad/s

（　）Km
Nm

√W
-
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13. 熱阻：Rth/Rthw (K/W)
熱阻定義為熱量從馬達線圈內到散熱環境所受到之阻力（空冷為25℃下馬達外部自然對流與輻射，水冷

則為馬達外部以水溫25℃強制水冷）；熱阻越高表示相同熱量輸入下，線圈與散熱環境的溫差越大。

14. 轉矩常數：Kt (Nm/Arms) 磁石溫度 25℃
轉矩常數定義為馬達在單位電流(Arms)下所能輸出的轉矩；

除TMRW水冷馬達系列外，其餘系列在正常工作範圍下，輸出轉矩與輸入電流接近線性關係，非線性部

份是因鐵心飽和所導致。

15. 最高轉速
最高轉速定義為在特定轉矩下（一般為連續轉矩），所能提供的最高轉速；若內部有安裝軸承則最高轉

速會受限於軸承的DN值；在水冷馬達中有定義三種情況的最高轉速：空冷連續轉矩下最高轉速、水冷連

續轉矩下最高轉速以及瞬間轉矩下最高轉速。

16. 最大操作電壓(VDC)：
最大操作電壓定義為馬達正常工作環境所能使用的最大電壓。

17. 解析度：p/rev
解析度定義為馬達位置回饋系統在一圈內所細分割的數量。

18. 精度：arc-sec
精度定義為目標位置與實際位置間的誤差；在HIWIN的定義下，馬達每22.5°正反轉兩趟量測，取其誤差

最大範圍定義之。

19. (雙向)重現精度：arc-sec
重現精度定義為馬達移動到相同角度下，精度的重現性。

20. 軸向偏擺與徑向偏擺：
軸向偏擺定義為馬達旋轉時，量測客戶安裝面與旋轉軸平行方向所得之偏擺量Ra；徑向偏擺則定義為馬

達旋轉時，量測客戶安裝面與旋轉軸垂直方向所得之偏擺量Rr，其中因應馬達類型不同，量測基準參考

下圖。

Kt

Current 

Torque

Ic Ip 

Tp  

Tc

Ra
Rr

Ra

Ra

Rr

Rr

(A) TMS內轉式 (B) TMN外轉式 (C) TMY外轉式
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21. 負載能力：
馬達在使用時需考慮該馬達結構所能承受的負載能力，可由外力以及安裝方式計算該負載是否在馬達結

構可承受之範圍內，計算過程中馬達所受軸向力需小於馬達最大軸向荷重Fi<Fa且承受力矩需小於馬達最

大力矩荷重Mi<M情況下，才可使用。

(A) 外力=F
 馬達所受軸向力F1=F+負載重量W
 馬達所受力矩M1=0
(B) 外力=F
 馬達所受軸向力F2=F+負載重量W
 馬達所受力矩M2 =FxL
(C) 外力=F
 馬達所受軸向力F3=F+負載重量W
 馬達所受力矩M3 =Fx(L+0.03m)+Wx(L2+0.03m)

附錄C: 環境條件

操作溫度
溫度 +5至+40℃

濕度 20至85% RH  (不結露)

儲存溫度
溫度 -10至+50℃

濕度 20至85% RH  (不結露)

大氣 海拔1000m以下，無腐蝕氣體、液體以及粉塵
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附錄D：轉矩馬達需求規格調查表
年　　月　　日

客戶名稱： 接洽人： 

Email : 

電話：　　　         傳真： 職  稱：

應用產業

安裝方式

□水平安裝                  □側掛 
(□倒掛)  

水平安裝 側掛安裝

a A

A

軸向偏擺

使用環境 □一般25℃環境  
□無塵室,等級        
□有油汙、粉塵、切削液等環境。

□其它               

負載型式

□

T

D L

T2
W

T1

D   □ 

T

D L

T2

W

T1

D

□其它

安裝面偏擺

□標準

□高精度

   軸向偏擺(a)________μm

水平安裝 側掛安裝

a A

A

軸向偏擺

負載

□總負載慣量：_______kgm2 
      ，尺寸：_______mm

□負載1，數量 _______    
重量：_______kg或材質：_______ 
尺寸：______________mm   
重心偏移：______________mm           

□負載2，數量 _______
重量：_______kg或材質：_______ 
尺寸：______________mm   
重心偏移：______________mm                 

□負載3，數量 _______  
重量：_______kg或材質：_______ 
尺寸：______________mm   
重心偏移：______________mm              

運動條件

□點到點運動       □掃描

運動角度：_______。
運動時間：_______ sec
休息時間：_______ sec

運動時間 休息時間

V(rad/s)

T(sec)

Moving Time Dwell Time

V(rad/s)

T(sec)

外部施力值
□ 無
□ 有: ___ kg，離旋轉中心：___ mm

重現精度  ________ arc-sec 其他需求：

精度  ________ arc-sec

驅動器使用電壓
□110V   □ 220V
□其他 ______ V

使用脈波模式
□CW/CCW  □A/B
□STEP/DIR

煞車型式

□無

□安全煞車

□定位煞車

以下由HIWIN或代理商填寫

建議規格：

經理：　　　　　　　　　　研發：　　　　　　　　　　業務：



MEMO



系列
尺寸
(mm)

最大轉矩 (Nm) 精度
(arcsec)

重現精度
(arcsec) 頁次

驅動器 馬達電源動力線 位置回饋線
特性 應用

4.2 9 12 18 24 30 40 45 60 75 90 120 150 180 225 300 450 型號 頁次 型號 頁次 型號 頁次

轉
矩
馬
達
旋
轉
平
台

TMN

118x118
TMN42E

±10/±45 ±2.5 15

D1-18-S8

31 LMACS□□F 31

LMACE□□AA

LMACE□□AM
(搭配Hall sensor專用)

32

．高度低

．中空軸

．外轉式

．LED製程與檢測設備

．半導體製程設備

．各種組裝設備

180x180
TMN71E

230x230
TMN93E

180x180
TMN71A

±30 ±2.5 16

D1-36-DR

LMACE□□AU

230x230
TMN93A

TMY

Φ110

TMY44 TMY48

±30 ±3

9

D1-36-DR

LMACE□□AU
．內建解角器

．外轉式

．高轉速

．點對點

．轉盤

．檢測機

．自動化組裝機

．CD/DVD 製造系統

Φ170

TMY63 TMY65 TMY68

10

Φ270

TMYA5 TMYAA

11

TMS

Φ110

TMS03 TMS07

±10/±25 ±3

3

D1-18-S8

LMACE□□AA

LMACE□□AM
(搭配Hall sensor專用)

．高推力

．高精度

．內建光學尺

．高剛性交叉滾柱軸承

．點對點

．轉盤

．分度盤

．高速貼片機

．自動化組裝機

Φ150

TMS12 TMS14 TMS16 TMS18

4

Φ200

TMS32 TMS34 TMS38 TMS3C

5

Φ300

TMS74 TMS76 TMS7C

6

TM旋轉平台選用總覽

Torque Motor (Direct Drive Motor)



外徑 
(mm)

最大轉矩 (Nm)
頁次

36 60 66 83 112 120 119 156 178 203 223 280 335 390 583

轉
矩
馬
達

160

TMRW13
TMRW13L

TMRW15
TMRW15L

TMRW17
TMRW17L

TMRW1A
TMRW1AL

TMRW1F
TMRW1FL

18

198

TMRW23
TMRW23L

TMRW25
TMRW25L

TMRW27
TMRW27L

TMRW2A
TMRW2AL

TMRW2F
TMRW2FL

20

230

TMRW43
TMRW43L

TMRW45
TMRW45L

TMRW47
TMRW47L

TMRW4A
TMRW4AL

TMRW4F
TMRW4FL

22

外徑 
(mm)

最大轉矩 (Nm)
頁次

275 456 490 640 750 810 910 1100 1230 1360 1600 1760 2400 2470 3600

轉
矩
馬
達

310

TMRW73
TMRW73L

TMRW75
TMRW75L

TMRW77
TMRW77L

TMRW7A
TMRW7AL

TMRW7F
TMRW7FL

24

385

TMRWA3
TMRWA3L

TMRWA5
TMRWA5L

TMRWA7
TMRWA7L

TMRWAA
TMRWAAL

TMRWAF
TMRWAFL

26

485

TMRWD3
TMRWD3L

TMRWD5
TMRWD5L

TMRWD7
TMRWD7L

TMRWDA
TMRWDAL

TMRWDF
TMRWDFL

28

TMRW水冷式轉矩馬達總覽

Torque Motor (Direct Drive Motor)
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