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PPLX
직진식 P&P 유닛

상품 소개

●PPLX
●기술 자료

D-575
D-569

D-565

C O N T E N T S

D-564



고신뢰·고속 반송 0.5초/사이클
고생산 라인에 대응

고정도 ±0.02mm

소형·슬림형

용도에 따른
2종류의 출력 형식

스트로크·능력에
맞춘 4가지 사이즈

고속 택트 타임은 0.5s/개
7200개/시간의
고속 생산 라인에 대응합니다.

반복 위치 정도는 ±0.02mm
정도가 요구되는 정밀 부품과
전자 부품 라인에 적합합니다.

콤팩트한 슬림형
공간을 차지하지 않습니다.

수평 동작용 롤러 기어 캠

수직 동작용 롤러 기어 캠

A 타입

수평 동작용 레버

수직 동작용 레버

리니어 베어링

Lb
 스
트
로
크

(수
직

)

La 스트로크(수평)

사이즈

출력 암(A 타입)

암식의 A 타입과
테이블식의 B 타입을 준비

수평 스트로크: 80~200mm,
사이즈: 40, 50, 63, 80의
4가지 사이즈를 준비하고 있습니다.
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고속 구동과 높은 위치 결정 정도를 실현하는
소형·슬림형의 직진식 P&P 유닛, PPLX 시리즈
인덱스맨 PPLX 시리즈는 소형·슬림형의 직진식 픽&플레이스 
유닛입니다. 인덱스에서 실적이 있는 롤러 기어 캠을 채용하여 
높은 위치 결정 정도와 고속 구동을 가능하게 합니다.
기종에 암식으로 공간 절약성에 우수한 A 타입, 고부하 ·고강성
형 테이블식 B 타입을 갖추어 소품 워크의 직선 컨베이어 라인 
등에 위력을 발휘합니다.

B 타입

A 타입(암식)

직진식
PPLX 시리즈

캠식
P&P 유닛

선회식
PPOX 시리즈

B 타입(테이블식)

PPOX 오실레이트 P&P 모션
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동작과 해설
타이밍 차트

타이밍 차트 예

표준적인 차트 표준적인 차트

버스 라인(리프트양)이 다른 경우의 차트버스 라인(리프트양)이 다른 경우의 차트

이동 도중에 대기점(정류각)을 마련한 차트 이동 도중에 대기점(정류각)을 마련한 차트

대기점

대기점 대기점

대기점

대기 구간 대기 구간

대기 구간대기 구간

대기점

대기점

대기 구간 대기 구간

대기 구간 대기 구간

대기 구간대기 구간

대기 구간 대기 구간

픽&플레이스 트랜스퍼

●타이밍 차트는 형번과 함께 캠식 P&P 유닛의 사양을 결정하기 위해서 필수적입니다.

   (아래의 예를 참고하여 타이밍 차트를 작성하여 주십시오.)

● 입력축을 단속 구동하는 경우에는 아래와 같이 대기점으로서 정류각을 마련해 반드시 그 정류각 구간에서 사이클 정지할 수 있도록 

타이밍 설계하여 주십시오.

●오버랩을 유효하게 이용하여, 부하의 저감 및 작업 시간(정류 시간) 확보에 유념하여 타이밍 설계하여 주십시오.

●오버랩양은 별책의 ‘인덱스맨 종합 카탈로그(캠 곡선 특성표)’를 참고해서 산출하여 주십시오.

   (PPLX는 MS곡선을 표준 채용하고 있습니다.)

●게재된 동정격 적재 질량표의 최소 분할각은 차트 예1, 2의 경우입니다. 차트 예3의 경우의 최소 분할각은 문의하여 주십시오.
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Ａ타입(암식)

Ｂ타입(테이블식)

사용 예 

파트 피더 

핸들링 기기 

진공 패드 

턴테이블 

부품 

미검사 제품 

검사부 

검사 완료 제품 
불량품 

핸들링의 어태치먼트로 파트 피더에서 부
품을 컨베이어 라인 위로 이송합니다.

진공 패드의 어태치먼트로 직선 컨베이어 
라인 위의 부품을 다른 공정의 턴테이블에 
이송하여 공정 완료 후 원래의 라인으로 
복귀합니다.

3개의 진공 패드 어태치먼트로 미검사 제
품의 검사 공정으로의 이송, 
검사 공정 제품의 다음 공정 라인으로 이
송, 불량품을 배출합니다. 

부품 

사용 예 

사용 예 
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PPLX

사양 결정

1. 운전 조건
2. 부하 조건
3. 출력부 타입(A 타입, B 타입)

실제 적재 질량: me
적재 질량: mi
마찰력에 따른 상당 적재 질량: mf
워크력에 따른 상당 적재 질량: mw

P&P 유닛 사양 및 기종을 선정하는 경우에는 미리 아래의 개
략적인 사양을 결정합니다.

위에서 정한 적재 질량과, 외부 부하로 구한 실제의 적재 질량
과, La·Lb 각 스트로크, 분할각, 입력축 회전수의 동정격 적재 
질량을 비교하여 사이즈를 결정합니다.

●La 스트로크
●Lb 스트로크
●분할각
●입력축 회전수
●구동 방법

●적재 질량
●외부 부하

La 스트로크부의 
실제 적재 질량과
동정격 적재 질량과의 비교로
사이즈 임시 선정: C1

La 스트로크부의 입력축 토크: Tc1
Lb 스트로크부의 입력축 토크: Tc2 
오버랩하는 경우의 입력축 토크

웜 감속기의 선정

모터 용량의 계산

Lb 스트로크부의
실제 적재 질량과
동정격 적재 질량과의 비교로
사이즈 임시 선정: C2

사이즈 결정

실제 적재 질량의 계산

운전 조건

부하 조건

사이즈 선정

Series

사이즈 선정 흐름도

사이즈 선정 방법
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실제 적재 질량의 계산
-1 실제 적재 질량: me

-2 적재 질량: mi

-3 마찰력에 따른 상당 적재 질량: mf

-1 La 스트로크부의 동정격 적재 질량과
    실제 적재 질량과의 비교에 의한
    임시 사이즈 선정: C1

-2 Lb 스트로크부의 동정격 적재 질량과
    실제 적재 질량과의 비교에 의한
    임시 사이즈 선정: C2

-3 사이즈 결정

-4 워크력에 따른 상당 적재 질량: mw

실제 적재 질량은 적재 질량, 마찰력에 따른 상당 적재 질량, 워
크력에 따른 상당 적제 질량의 총합입니다.

단, mi: 적재 질량(kg)
     mf: 마찰력에 따른 상당 적재 질량(kg)
     mw: 워크력에 따른 상당 적재 질량(kg)

타이밍 차트를 작성하여 각각의 리드 구간에서의 동정격 적재 질
량을 적재 질량표에서 구한 최솟값을 Mm으로 채용합니다. 

동정격 적재 질량 Mm과 실제 적재 질량 me를 비교하여 사이즈
를 선정합니다.

     

단, Mm: 동정격 적재 질량(kg)
     me: 실제 적재 질량(kg)

     

단, Mma: La 스트로크의 동정격 적재 질량(kg)
     mea: La 스트로크의 실제 적재 질량(kg)

     

단, Mmb: Lb 스트로크의 동정격 적재 질량(kg)
     meb: Lb 스트로크의 실제 적재 질량(kg)

La·Lb 각 스트로크부의 동정격 적재 질량과 실제 적재 질량을 비
교하여 얻은 임시 사이즈 선정 C1, C2의 큰 쪽을 P&P 유닛의 사
이즈로 결정합니다.

입력축 회전각

사양 결정 시에 구한 지그 및 워크 등의 질량입니다.

마찰력은 베어링, 미끄럼면, 기타 마찰에 따라서 출력 암 또는 출
력 테이블에 작용하는 힘으로 이 마찰력을 상당 적재 질량으로 
환산합니다.

     

단, g: 중력 가속도 9.81(m/s2)
     F: 미끄럼면, 베어링 등에 작용하는 힘(N)
     μ: 마찰 계수

워크력은 출력 암 또는 출력 테이블에 동작 중에 부하로서 작용
하는 외부 부하로, 이 워크력을 상당 적재 질량으로 환산합니다.

     

단, Fw: 워크력(N)
     g: 중력 가속도 9.81(m/s2) 

구름 마찰 미끄럼 마찰
μ=0.03~0.05 μ=0.1~0.3

사이즈 선정

스
트
로
크
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입력축 토크의 계산

일반적으로 P&P 모션의 경우, La 스트로크부와 Lb 스트로크부의 입력축 토크를 구하여 큰 쪽을 채용합니다.
단, La 스트로크 동작과 Lb 스트로크부 동작이 오버랩하는 경우에는 양쪽의 합을 채용합니다.

단, Loa: La 스트로크양(mm)
     Lob: Lb 스트로크양(mm)
     N：입력축 회전수(rpm)
     θh: 분할각(°)
     moa: La 스트로크부의 내부 질량(kg)
     mob: Lb 스트로크부의 내부 질량(kg)

(주의)
①계산식 중에 (mi＋moa)×9.81 및
                     (mi＋mob)×9.81은, 
동작 방향이 중력 방향과 동일한 경우에만 계산하여 주십시오.

예

※Lb 스트로크에 관하여 계산할 뿐 La 스트로크에 대해서는 계산할 필요가 
없습니다.

La 스트로크

Lb

중
력 

방
향

스
트
로
크

② 여기에서 구한 입력축 토크는 P&P 유닛 단품을 구동하는데 
필요한 토크로, 입력축에 외부에서 부하가 되는 토크는 별도
로 고려할 필요가 있습니다.

Ff: 마찰력(N)
Fw: 워크력(N)
Am: 5.53
Vm: 1.76
Qm: 0.99
Tin: 내부 마찰 토크(N·m)

-1 La 스트로크부의 입력축 토크: Tc1

-2 Lb 스트로크부의 입력축 토크: Tc2

-3 오버랩하는 경우의 입력축 토크: Tc
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웜 감속기의 선정 모터 용량의 계산

감속기(TE 시리즈)의 출력축에 걸리는 토크 Ter은 다음의 관계식
으로 구합니다.

     

단, Ter: 감속기 부하 토크(N·m)
     Tc: PPLX 입력축 토크(N·m)
     fr: 감속기 사용 팩터

여기에서 구한 Ter의 값과 웜 감속기(TE 시리즈) 정격 출력 토크
표를 비교하여 감속기가 P&P 유닛과 표준 조합으로 사용할 수 있
는지 반드시 확인하여 주십시오.
또한 Ter의 값이 표준 조합의 웜 감속기 정격 출력 토크보다 커진 
경우 감속기의 사이즈를 키워야 합니다. 자세한 내용은 당사로 문
의하여 주십시오.

1일 운전 시간
2시간
0.90연결 운전
1.25단속 운전

10시간
1.25
1.50

24시간
1.50
1.75

P&P 유닛 단품의 모터 용량은 P&P 유닛의 입력축 토크와 입력
축 회전수로 구합니다.

   
단, P: 모터 용량(kW)
     Tc: 입력축 토크(N·m)
     N: 입력축 회전수(rpm)
     n: 감속기의 효율(n<1)

※  웜 감속기를 사용하는 경우에는 Pr(웜 감속기 단품의 모터 용
량)을 위의 식에 추가합니다.

        

단, Tinr: 감속기 내부 마찰 토크(N·m)

 

     Nr: 웜 축 회전수(rpm)

·   Tinr는 당사에서 계산하는 경우, 특별히 지정하지 않는 한 유온
(油溫) 10℃의 조건으로 계산합니다.

·   TE 시리즈 이외의 웜 감속기를 사용하는 경우, 기술 자료 등에 
기재된 감속기의 내부 마찰 토크를 모터 용량으로 환산하고 Pr
의 값으로 추가하여 주십시오.

·   또한 한랭지나 겨울철의 추운 아침 등 감속기 안의 윤활유의 점
도가 높아져 모터 용량이 계산값 이상으로 필요하게 됩니다. 그 
결과, 모터의 용량 부족으로 기대하는 회전수를 얻을 수 없는 경
우나 최악의 경우 기동을 못하게 되거나 모터의 과열을 초래할 
수 있습니다.

·   그러므로 모터를 선정할 때에는 계산으로 얻는 값보다 다소 여유
를 두고 선정하도록 유의하여 주십시오.

유량TE 감속기
사이즈

TE35 0.38
5℃

0.33
10℃

0.29
15℃

0.26
20℃

TE42 0.61 0.52 0.45 0.40
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1. 출력부 타입       : □A 타입  □B 타입
2. 설치 자세          : □1  □2
3. La 스트로크      : Loa=             mm
4. Lb 스트로크      : Lob=             mm
5. 입력축 회전 방향: □a방향  □b방향
6. 입력축 회전수    : N=                rpm
7. 입력축 구동 방법: □웜 감속기 직결(TE 감속기 취부)
                              □기어드 모터
8. 타이밍 차트
    ※다음에 주의하여 타이밍 차트를 기입하여 주십시오.
    · 입력축의 기준 위치(키 홈 위치)
    · 입력축 회전 방향　
    · 출력부 ①②③④ 위치와 입력축 회전각의 관계

PPLX Series
P&P 유닛 기종 선정 사양 체크 시트

년 월 일

운전 조건

부하 조건·기타

입력축 회전각

La

Lb

CKD(주)

스
트
로
크

스
트
로
크

회사명: 이름:

부·과

ＴＥＬ： ＦＡＸ：

위치

입력축

입력축

출력 테이블

출력 암

기준 위치(0°)

기준 위치(0°)

A 타입

B 타입

위치

위치

위치
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PPLX
형번 표시 방법

직진식 P&P 유닛

Series

BA DC

A B C D E F G

기종 사이즈 수직 방향 스트로크(Lb)

PPLX

입력축 사양에 대하여
표준

입력축

출력 암

포토 마이크로 센서

※ 취부 웜 감속기(TE 감
속기)의 사양이 필요합
니다.

웜 감속기 부착

C/B 모터 부착

입력축 위치 검출 캠+포토 마이크로 센서 부착

수평 방향 스트로크(La)
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E F G출력부 타입 설치 자세 특별 사양 No.

중력 방향

기타는 문의하여 주십시오.

※ P&P 유닛의 주문에는 ‘특별 
사양 No.’가 필수적입니다.
이 특별 사양 No.는 고객과 사
양을 협의한 후 결정합니다.
옵션 취부에 따르므로 스펙을 
알려 주십시오.

※PPLX 시리즈의 캠 곡선은 MS곡선을 표준 채용하고 있습니다.

※ PPLX040의 취부 방향 ‘L’, ‘C’는 제작
할 수 없습니다.

입력축

A 타입: 암식

B 타입: 테이블식

웜 감속기 취부 사양
표준 감속기 사이즈

P&P 유닛
사이즈

TE 감속기
사이즈 클러치 브레이크

있음

클러치 브레이크
없음

감속비 클러치 브레이크 유무 취부 방향
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픽&
플레이스 유닛

외형 치수도

암식

PPLX 040A

●PPLX040 A 타입(암식)

기준 위치

입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

커버

굽
힘

 강
성

(b
)

스
트
로
크

: L
b

스트로크: La

깊이

굽힘 강성(C)

옵션 부착 외형 치수도

C/B 모터+포토 마이크로 센서 취부

기어 헤드 □70

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

커버

스트로크: La

스
트
로
크

: L
b

CB 모터

깊이

축간 mm40
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특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)
입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)

출력부 굽힘 강성

윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
본체 질량
도장색

mm
mm
kg
kg
mm/N
mm/N

N
N
kg·m2

N·m
mm
kg

max.80
max.30

0.5
1.0

0.004
0.015

그리스 윤활

800
750

2.7×10-4

1.9
±0.02

10
실버

b방향
c방향

특성값 항목 특성값
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픽&
플레이스 유닛

외형 치수도

암식

PPLX 050A

●PPLX050 A 타입(암식)

기준 위치
입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

커버

굽
힘

 강
성

(b
)

스
트
로
크

: L
b

스트로크: La
굽힘 강성(C)

옵션 부착 외형 치수도

C/B 모터+포토 마이크로 센서 취부

기어 헤드 □80

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

커버

스트로크: La

스
트
로
크

: L
b

CB 모터

깊이

깊이

축간 mm50
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특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)
입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)

출력부 굽힘 강성

윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
본체 질량
도장색

mm
mm
kg
kg
mm/N
mm/N

N
N
kg·m2

N·m
mm
kg

max.100
max.40

0.8
1.8

0.0035
0.0150

그리스 윤활

1200
900

7.3×10-4

3.0
±0.02

15
실버

b방향
c방향

특성값 항목 특성값
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픽&
플레이스 유닛

외형 치수도

암식

PPLX 063A

기준 위치
입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

커버

굽
힘

 강
성

(b
)

스
트
로
크

: L
b

스트로크: La
굽힘 강성(C)

옵션 부착 외형 치수도

C/B 모터+포토 마이크로 센서 취부

기어 헤드 □90

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

커버

스트로크: La

스
트
로
크

: L
b

CB 모터

깊이

깊이

축간 mm63
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특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)
입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)

출력부 굽힘 강성

윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
본체 질량
도장색

mm
mm
kg
kg
mm/N
mm/N

N
N
kg·m2

N·m
mm
kg

max.150
max.50

1.7
3.0

0.003
0.020

그리스 윤활

2000
1600

2.4×10-3

4.8
±0.02

25
실버

b방향
c방향

특성값 항목 특성값

D-582



소
형

스
탠
더
드

제
품 

사
양

테
이
블

광
각
도

소
형 

다
분
할

편
평

베
이
식

픽    

플
레
이
스 

유
닛

패
럴
렐 

캠 

유
닛

롤
러 

기
어 

캠 

유
닛

옵
션

선
회
식

직
진
식

&
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외형 치수도

암식

PPLX 080A

기준 위치

입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

커버

굽
힘

 강
성

(b
)

스
트
로
크

: L
b스트로크: La

굽힘 강성(C)

기어 헤드 □90 포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

커버

스트로크: La

스
트
로
크

: L
b

CB 모터

옵션 부착 외형 치수도

C/B 모터+포토 마이크로 센서 취부

깊이

깊이

축간 mm80
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특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)
입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)

출력부 굽힘 강성

윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
본체 질량
도장색

mm
mm
kg
kg
mm/N
mm/N

N
N
kg·m2

N·m
mm
kg

max.200
max.60

3.2
5.3

0.0025
0.0250

그리스 윤활

2500
2700

8.6×10-3

7.8
±0.02

50
실버

b방향
c방향

특성값 항목 특성값
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외형 치수도

테이블식

PPLX 040B

기준 위치

입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

커버

스
트
로
크

: L
b스트로크: La

인덕션
모터(40W)

보호 캡

기준 위치

스트로크: La

스
트
로
크

: L
b

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

옵션 부착 외형 치수도

중공축형 기어드 모터(40W)+마이크로 센서 취부

깊이

깊이

깊이

깊이

축간 mm40
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&

특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)
입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)
본체 질량
윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
도장색

mm
mm
kg
kg
kg

N
N
kg·m2

N·m
mm

max.80
max.30

0.6
1.2
10

그리스 윤활

800
750

2.7×10-4

1.9
±0.02
실버

특성값 항목 특성값
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외형 치수도

테이블식

PPLX 050B

기준 위치

스트로크: La

입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

스
트
로
크

: L
b

커버

옵션 부착 외형 치수도

중공축형 기어드 모터(100W)+마이크로 센서 취부

스트로크: La
인덕션 모터 □90(100W)

기준 위치

안전 커버

스
트
로
크

: L
b

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

깊이

깊이

깊이

깊이

축간 mm50

D-587



소
형

스
탠
더
드

제
품 

사
양

테
이
블

광
각
도

소
형 

다
분
할

편
평

베
이
식

픽    

플
레
이
스 

유
닛

패
럴
렐 

캠 

유
닛

롤
러 

기
어 

캠 

유
닛

옵
션

선
회
식

직
진
식

&

특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)
입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)
본체 질량
윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
도장색

mm
mm
kg
kg
kg

N
N
kg·m2

N·m
mm

max.100
max.40

1.1
2.3
15

그리스 윤활

1200
900

7.3×10-4

3.0
±0.02
실버

특성값 항목 특성값
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테이블식

PPLX 063B

기준 위치

스트로크: La

입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

스
트
로
크

: L
b

커버

옵션 부착 외형 치수도

중공축형 기어드 모터(100W)+마이크로 센서 취부

스트로크: La인덕션 모터 □90(100W)

기준 위치

안전 커버

스
트
로
크

: L
b

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

깊이

깊이

깊이

깊이

축간 mm63
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특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

최소 분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)

입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)
본체 질량
윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
도장색

mm
mm
kg
kg
kg

N
N
kg·m2

N·m
mm

max.150
max.50

1.8
3.8
25

그리스 윤활

2000
1600

2.4×10-3

4.8
±0.02
실버

특성값 항목 특성값
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외형 치수도

테이블식

PPLX 080B

기준 위치
스트로크: La

입력축(구동 측) 입력축(검출 측)

스
트
로
크

:  
Lb

커버

옵션 부착 외형 치수도

중공축형 기어드 모터(200W)+마이크로 센서 취부

스트로크: La인덕션 모터 □100 (200W)

기준 위치

안전 커버

스
트
로
크

:  L
b

포토 마이크로 센서
(센서용 커넥터 부착)

깊이

깊이

깊이

깊이

축간 mm80
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특성값

동정격 적재 질량표

항목

스트로크 
방향

스트로크
(mm)

최소 분할각
(°)

동정격 적재 질량(kg)

입력축 회전 속도(rpm)

La 스트로크
Lb 스트로크
La 스트로크부 내부 질량(moa)
Lb 스트로크부 내부 질량(mob)
본체 질량
윤활 방법

입력축 허용 추력
입력축 허용 레이디얼력
입력축 관성 모멘트
내부 마찰 토크(Tin)
반복 정도
도장색

mm
mm
kg
kg
kg

N
N
kg·m2

N·m
mm

max.200
max.60

3.6
6.9
50

그리스 윤활

2500
2700

8.6×10-3

7.8
±0.02
실버

특성값 항목 특성값
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