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通过“启动、停止。”为社会做出贡献
使社会充满活力的

纳博特斯克技术
纳博特斯克在各领域提供方便生活的产品。

正如所见，对于活动物体而言，它都是必不可少的高精度重要部分。在生

活中的各方面所需一切启动、停止领域贡献纳博特斯克技术。

这个门也是

对建筑物用自动门

和站台门进行开、

关控制。

这个机器人也是

精密减速机控制工业

用机器人的启动、停

止。

纳博特斯克
无处不在！

这个建筑机械也是

通过驱动电机和控制

阀对液压机铲进行启

动、停止。

新干线也是

通过制动系统对活跃

在世界各地的新干线

进行停车控制。

这架飞机也是

通过飞行控制系统对

飞机的飞行状态进行

校正、调整控制。

这艘油轮也是

通过船舶用发动机远

程控制系统对大型船

舶进行启动、停止控

制。

这个风车也是

通过风力发电机用驱

动装置对风车方向和

叶片角度进行调整控

制。 １．在本产品的保修期（以用户购买本产品后1年或本产品开始运行后2,000小时中先到期者的为准）内，确认由

于本产品的设计或制造方面的原因导致本产品发生故障时，根据本公司的判断，将负责对产品进行维修或予

以更换。

２．本产品的保修范围仅限前项所述故障的修理或产品更换，不对其它费用进行补偿。但用户就本产品的保修范

围与本公司另有书面协议时不受上述条款限制。

３．属于以下任何情况导致本产品出现问题时不在上述保修范围之内，本公司将进行有偿服务。

（1）在超出本公司指定的使用条件或规格书中指定的范围的情况下使用本产品时

（2）因污垢、异物导致故障时

（3）在本产品上使用本公司指定产品之外的润滑油、耗材等时

（4）在特殊环境中（高温、多湿、有大量尘埃、腐蚀性、挥发性、易燃性气体的环境中、进行了加减压的大

气、液体中等。但本公司规格书等明确认可的范围除外。）使用本产品时

（5）本产品经非本公司人员进行了拆卸、重新组装、修理、改造时

（6）本产品之外的机器导致设备故障时

（7）因火灾、地震、雷击、水灾及其他不可抗力导致设备故障时

（8）其它非本产品设计或制造原因导致设备故障时

４．第1项的故障修理或更换了产品时，经修理、更换的部件以及更换的产品的保修期为发生该故障的本产品的

剩余保修期。

质量保证
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纳博特斯克的目标是以“动作控制”为关键，

灵活运用本公司的强项“元件技术”和“系

统技术”，大力推进极具独创性的产品开发。

进而最大限度地发挥纳博特斯克集团的规

模优势，进一步增强实力。

在海、陆、空各领域确立世界市场第一、

国内市场第一的领先地位，以能力超群的

多面手以及面向未来的姿态迎接挑战，推

进纳博特斯克的发展。

何谓纳博特斯克？

2002 年 4 月：开始从事与液压机相关的业务合作

2003 年 10 月：统一经营

帝人制机和 NABCO 以液压机业务合作为契机，对

两家公司的产品结构、核心技术、企业战略，乃至

企业文化进行整合，对通过有效的手段进行统一经

营、从而进一步增加企业价值，使企业得以长期稳

定的发展达成了共识。

基于上述判断，在 2003 年通过股票转移成立了使

上述两家公司成为全资子公司的股权公司纳博特斯

克，又经过为期 1 年的筹备，通过简单的合并方式

将两家公司合二为一，使纳博特斯克转变为营业股

权公司。
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▲

高刚性、抗冲击性强

▲

输出转矩大、耐久性好

▲

低振动

▲

减速比范围广

▲

扁平、紧凑

▲

高精度定位（精确旋转）

Servo
Motor

Flange

Grease

虽然很想实现自动化，但依靠现成产品去实现，在部件选定、设计、制作上是否很费时间呢？

为了尽可能简单地、尽可能加快实现工厂所有的自动化，AF系列产品诞生了。

Nabtesco的RV系列精密减速机和松下电器产业株式会社的伺服电机紧密地结合在了一起。

驱动部融为一体的综合品质，为您提供安全、安心和舒适。

精密减速机RV系列产品是采用了planocentric方式减速机构的高精密控制用减速机。由于该减速机同

时咬合齿数较多，所以具备小型、轻量特点的同时，也具有高刚性、耐过载的特点。另外，由于齿隙、旋转

振动、惯性力矩小，所以具有良好的加速性能，可实现平稳运转并获取高精度定位。在工业用机器人、机

床、装配装置、搬运装置等领域被广泛运用。

实现了全内置式一体型设计

占世界市场份额60%

工业用机器人关节用途

精密减速机

其他

占世界市场份额

约60%
Nabtesco
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以下介绍通过AF系列产品实现自动化的应用示例。

除此以外，还可以应用于其他各种用途。

码垛机器人/旋转工作台

各种定位器

龙门式装载机/ATC装置

水平多关节机器人/圆柱坐标机器人

主要用途

4
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因使用输入齿轮和联轴器，

整体长度变长了

电机轴上进行了齿轮加工，非常紧凑

比往常最多缩短23%

AF系列产品可实现

未使用时 使用后

加工费力。
如果轴的径向跳动、同心度加工精度差

则会引起异响。

润滑脂封入麻烦。

忘记密封会造成润滑脂泄漏。

加工装配后出货。

不必担心发生异响。

润滑脂已封入。

不必担心润滑脂泄漏。

提高质量优点 3

油封

O型圈

O型圈或
液体密封剂

可靠性提高优点 2

AF系列产品可实现

AF系列产品可实现

未使用时 使用后

未使用时 使用后

AF系列产品助您排愁解难！

紧凑化优点 1

响应频率速度达到2.0kHz

通过独家开发的LSI提高运算速度，同时配备基于转矩前馈下高响应控制

功能。通过提高速度和定位响应性，使设备达到更快速度。另外，响应延迟

性低，并将振动降到最低限度。
High response

特 长 1

快速

Intelligent

特 长 2

智能

多种功能！
安装支持软件“PANATERM®”！

PANATERM®是一种在电脑上安装后，通过MINAS-A6/A5家族产品和USB的

串行通信，可以在电脑屏幕上进行参数设定、控制状态的监视，或者安装支

持、机械解析等软件。

●支持4国语言：支持日语、英语、汉语、韩语4国语言。

Easy

特 长 3

便利

以往产品

A5系列

以往产品

A5系列

安装向导功能

配备了安装简便的高性能实时自动增益调整功能！

安装后，经过几次运转便可自动完成调整。想要调整响应

性时，只需改变1个参数值便可进行简单的调整。如使用

安装支持软件的增益调整模式，则可进行更合适的调整。

配备了当伺服进入不稳定的状态时，能自动降低增益的

自动控制振动功能，减少装置受损机率。另外，还备有垂

直轴、摩擦力大（传送带等）的各种机构模式。仅需选择模

式和刚性，便可轻松进行最佳调整。

绝对轻松！配备可自动设定的陷波滤波器！

不用进行烦琐的振动频率测量便可自动检测

振动，并且还能轻松地自动设定陷波滤波器。

通过该陷波滤波器的功能，可大幅度降低因装

置的机械共振而产生的噪音和振动，从而实现

快速响应动作。另外，还拥有4个陷波滤波器，

设定频率为50～5000Hz，全部可进行深度调

整。(其中2个可与自动设定一起使用）

上位控制器

Nabtesco AF系列产品

松下电器产业株式会社制造
伺服驱动器

电脑

模拟监视器连接线

外部再生
电阻连接线 控制输入输出

信号线

电机动力线

示波器
记录仪等

外置再生电阻器

安装支持软件“PANATERM®”
请从松下电器产业株式会社
主页下载使用。

松下电器产业株式会社制造 伺服驱动器的特点

如有疑问或需要详细信息，请通过以下URL进行确认。

松下电器产业株式会社下载网站 → http://industrial.panasonic.cn/ea/products/motors-compressors/motors-for-fa-and-industrial-application

制动器电源
(DC24V)

编码器信号线

制
动
器
连
接
线

优越性
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如有疑问或需要详细信息，请通过以下URL进行确认。

松下电器产业株式会社下载网站 → http://industrial.panasonic.cn/ea/products/motors-compressors/motors-for-fa-and-industrial-application

制动器电源
(DC24V)

编码器信号线

制
动
器
连
接
线

系统配置示例
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伺服电机

法兰

精密减速机RV

信号连接器

动力、制动器

连接器

减速机外壳

减速机输出轴

伺服电机

法兰

精密减速机RV

信号连接器

动力、制动器

连接器

减速机外壳

减速机输出轴

低速管（中空部）

旋转部位的选择
本产品可选择固定部位和旋转部位。请根据客户的机械装置要求选择固定部位和旋转部位。

※注）以外壳旋转使用本产品时，电机及连接电机的电缆也一起旋转，因此请注意电缆的卷绕情况。

●外壳固定输出轴旋转的旋转部

中实型

中空型

：旋转部

旋转部

旋转部

中实型

中空型

●输出轴固定外壳旋转的旋转部

固定部

●中实型（AF017N） ●中空型（AF200C、AF320C）

●中实型（AF042N、AF125N、AF380N、AF500N）

伺服电机

法兰

精密减速机RV

信号连接器

动力连接器

减速机外壳

减速机输出轴

各部分的名称
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伺服电机

法兰

精密减速机RV

信号连接器

动力、制动器

连接器

减速机外壳

减速机输出轴

伺服电机

法兰

精密减速机RV

信号连接器

动力、制动器

连接器

减速机外壳

减速机输出轴

低速管（中空部）

旋转部位的选择
本产品可选择固定部位和旋转部位。请根据客户的机械装置要求选择固定部位和旋转部位。

※注）以外壳旋转使用本产品时，电机及连接电机的电缆也一起旋转，因此请注意电缆的卷绕情况。

●外壳固定输出轴旋转的旋转部

中实型

中空型

：旋转部

旋转部

旋转部

中实型

中空型

●输出轴固定外壳旋转的旋转部

固定部

●中实型（AF017N） ●中空型（AF200C、AF320C）

●中实型（AF042N、AF125N、AF380N、AF500N）

伺服电机

法兰

精密减速机RV

信号连接器

动力连接器

减速机外壳

减速机输出轴
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工作原理

外壳

曲柄轴

输出

销

输出轴

输入齿轮

直齿轮

第 2 减速部 第 1 减速部

RV齿轮

360°

精密减速机RV是2级减速型。

 第1减速部　⋯正齿轮减速机构

• 输入轴的旋转从输入齿轮传递到正齿轮，按齿数比进行减速。这是第1减速部。

 第2减速部　⋯差动齿轮减速机构

• 正齿轮与曲柄轴相连接，变为第2减速部的输入。在曲柄轴的偏心部分，通过滚动

轴承安装RV齿轮。另外，在外壳内侧仅比RV齿轮的齿数多1个的针齿，以同等齿

距排列。如果固定外壳转动正齿轮，则RV齿轮由于曲柄轴的偏心运动也进行偏心

运动。此时如果曲柄轴转动1周，则RV齿轮就会沿与曲柄轴相反的方向转动1个

齿。这个转动被输出到第2减速部的轴。

• 将轴固定时，外壳侧成为输出侧。

曲柄轴 旋转角0

外壳
曲柄轴
（与正齿轮连接）

输出轴

RV齿轮

销

速比值
转速比可根据右侧公式计算得到。 R = 1 + Z2——

Z1
• Z4

i = 
1—
R

机构图 结构

R ：速比值

Z1：输入齿轮的齿数

Z2：正齿轮的齿数

Z3：RV齿轮的齿数

Z4：针齿根数

i ：减速比

角转旋°角转旋° 180

销

外壳

输出轴

曲柄轴

主轴承

支撑法兰

输入齿轮

直齿轮

RV齿轮
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规格

电机的旋转方向与输出部旋转方向的关系如下表所示。

也有电机的旋转方向与输出部旋转方向相反的情况，请确认下表内容。

注）从输出侧观察，顺时针旋转为 CW，逆时针旋转为 CCW。

国际规格
本产品依据 UL 规格、cUL 规格及欧洲安全规格。

此外，如下图所示，上表内容表示从本产品输出侧观察的旋转方向。

型号代码说明

旋转方向

电机旋转方向

CW CCW

外壳固定时的
输出轴旋转方向

中实型 CW CCW

中空型 CCW CW

输出轴固定时的
外壳旋转方向

中实型 CCW CW

中空型 CW CCW

CW CW

CCW
CCW

系列名称 型号 形状标示 减速比 固定符号 电机类型 1 制动器 2 固定符号 油封类型 选配件符号

AF

017

N ：中实型

081 P0

0 ：A5 系列

1 ：A6 系列

B ： 
有制动器 

0 ： 
无制动器

B

S ：单油封 

D ：双油封 
 
表示电机部油封
的选配件。 
单油封为标准。

0 ：标准品 

选配件符号，现
在只有标准品。

042 093 P1

A

125 102 P2

380 217 P3

500 252 P3

200
C ：中空型

155 P2

320 157 P5

AF 042 N 093 - P1 0 - B A - S 0

注意	1：除 AF017N 对应 A6系列伺服电机以外，其他型号均对应 A5系列伺服电机。

	 2：除 AF017N 对应无刹车的伺服电机以外，其他型号均对应附带刹车的伺服电机。
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规格

产品系列 中实型 中空型

项目 单位 AF017N AF042N AF125N AF380N AF500N AF200C AF320C

执
行
器

额定转矩 1 Nm 82 355 1,169 3,329 3,856 1784 3002

瞬时最大转矩 2 Nm 289 1,029 3,062 9,310 11,567 4900 7840

制动器保持力矩 MIN.7 Nm - 456 2,503 5,338 6,182 2527 3847

额定输出转速 1 min-1 37.0 21.5 19.6 9.2 7.9 12.8 12.7

瞬时最高输出转速 min-1 80.2 32.3 29.4 13.8 11.9 19.2 19.1

单方向定位精度 MAX. arc.sec. 70 60 50 50 50 50 50

容许载荷惯性力矩 kgm2 11 51 372 2,036 2,732 345 1,314 

容许力矩 8 Nm 784 1,660 3,430 7,050 11,000 8,820 20,580

瞬时最大容许力矩 Nm 1568 3,320 6,860 14,100 22,000 17,640 39,200

容许径向载荷 9 N 6975 12,662 19,804 28,325 40,486 31,455 57,087

重量 kg 9 17 40 77 93 100 163 

速比值 81 93
102.18 

（1737/17）
217.86 

（1525/7）
252.33 

（757/3）
155.96 157

齿隙 arc.min. ≤１ ≤１ ≤１ ≤１ ≤１ ≤１ ≤１

空程 arc.min. ≤１ ≤１ ≤１ ≤１ ≤１ ≤１ ≤１

电
机
4

制造商 松下电器产业株式会社

系列 A6 A5 A5 A5 A5 A5 A5

代表型号 MHMF042L2 MDME102SC MHME302SC MDME402SC MDME402SC MDME302SC MDME502SC

额定容量 kW 0.4 1.0 3.0 4.0 4.0 3.0 5.0

额定电流 Arms 2.1 5.7 16.0 21.0 21.0 17.4 25.9 

最大瞬间电流 A （0-p） 10 24 68 89 89 74 110

制动器励磁电压 V - DC 24V ±2.4

制动器励磁电流 A - 0.59 1.3 1.3 1.3 0.9 1.3 

制动器吸附时间 MAX. msec - 80 80 80 80 110 80

制动器松开时间 MAX.6 msec - 70 25 25 25 50 25

制动器用途 - 保持

位置检测器 ※10 1 次旋转 ： 17bit 绝对型、多次旋转 ： 16bit( 电池备份 )

对
应
伺
服
驱
动
器
5

制造商 松下电器产业株式会社

A5 Ⅱ
模拟 / 脉冲

- MDDKT3530*** MFDKTA390*** MFDKTB3A2*** MFDKTB3A2*** MFDKTA390*** MFDKTB3A2***

A5 Ⅱ N RTEX
网络

- MDDHT3530ND1 MFDHTA390ND1 MFDHTB3A2ND1 MFDHTB3A2ND1 MFDHTA390ND1 MFDHTB3A2ND1

A5A RS485 AE
LINK 网络

- MDDHT3530A** MFDHTA390A** MFDHTB3A2A** MFDHTB3A2A** MFDHTA390A** MFDHTB3A2A**

A5B EtherCAT
网络

- MDDHT3530BD1 MFDHTA390BD1 MFDHTB3A2BD1 MFDHTB3A2BD1 MFDHTA390BD1 MFDHTB3A2BD1

A6 模拟 / 脉冲 MBDLN25S**** - - - - - -

电源电压 AC200~230V +10%, -15%  50/60Hz

电机转矩极限 3 % 300 289 261 279 300 274 261

※1	 根据电机的额定转矩、额定转速，考虑减速比和减速机效率后计算出的计算值。此外，设计本产品时假定其使用于定位用途。使用于连续旋转或频度高的定位动作时，请

与本公司联系。

※2、3	 设定伺服驱动器的转矩极限时，请勿超越瞬时最大转矩。

※4、5	 关于伺服电机及伺服驱动器的详细内容，请参照松下电器产业株式会社发行的使用说明书。

※6	 松开时间为使用电涌吸收器的状态下切断直流时的数值。关于电涌吸收器的详细内容，请参照松下电器产业株式会社发行的商品目录。 

※7	 根据电机的制动器保持转矩，考虑减速比和减速机效率后计算出的计算值。

※8 	 容许力矩因推力负荷而变动。请确认容许力矩线图（P.14）。

※9 	 径向载荷作用于 P.32 所示的 b 尺寸内时，请在容许径向载荷范围内使用。

※10	 1 次旋转 ：23bit 绝对型、多次旋转 ：16bit( 电池备份 )

额定值表

AF017N

AF200CAF042N

AF500N

AF125N

AF380N

AF320C

289

104
82

21

1029

446
355

238

37.0 80.2

21.5

3062

1635

1169

777

9310

4357
3329

2266

19.6

9.2 9.6 13.8

23.5 29.4

23.7 32.3

11567

5047
3856

2624

4900

3494

1784

1185

7840

3002
2512

377

7.9

12.8 15.4

13.412.7 19.1

19.2

8.3 11.9

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输出转速 （min-1）

输
出

转
矩

 （
N
m

）

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输出转速 （min-1）

输
出

转
矩

 （
N
m

）

本产品的瞬时最大转矩范围和额定转矩范围如下所示。

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

重 要
根据电机单体的瞬时最大转矩范围及额定转矩范围，考虑减速比与减速机效率等之后计

算出的计算值，以该值表示本产品的瞬时最大转矩范围及额定转矩范围。

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

瞬时最大转矩范围
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1784

1185

7840

3002
2512
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输出转速 （min-1）

输
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转
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 （
N
m
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本产品的瞬时最大转矩范围和额定转矩范围如下所示。

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

重 要
根据电机单体的瞬时最大转矩范围及额定转矩范围，考虑减速比与减速机效率等之后计

算出的计算值，以该值表示本产品的瞬时最大转矩范围及额定转矩范围。

瞬时最大转矩范围

额定转矩范围

输
出

转
矩

 （
N
m

）

输出转速 （min-1）

瞬时最大转矩范围

转矩范围
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AF125N13000

5220

3320
2610
1830

AF042N

AF017N

5200

3430252016601490784725

本产品的容许力矩线图如下所示。

中实型 容许力矩线图

中空型 容许力矩线图

推
力

 （
N
）

容许力矩 （Nm）

AF017N及AF200C正在开发。规格可能会发生变更。

29400

19600

14994

8134

6664 8820 17052 20580

AF320C

AF200C

推
力

 （
N
）

容许力矩 （Nm）

32000

25000

10630
7450

AF500N

AF380N

4120 7050 7110 11000

推
力

 （
N
）

容许力矩 （Nm）

容许力矩线图

规格
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外形尺寸图
型
号
：
A
F0
17
N
0
81
-P
01
-0
B
-S
0
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型
号
：
A
F0
42
N
0
93
-P
10
-B
A
-S
0
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型
号
：
A
F1
25
N
10
2-
P
2
0
-B
A
-S
0
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型
号
：
A
F3
8
0
N
21
7-
P
3
0
-B
A
-S
0
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型
号
：
A
F5
0
0
N
25
2-
P
3
0
-B
A
-S
0
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型
号
：
A
F2
0
0
C
15
5
-P
2
0
-B
A
-S
0
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型
号
：
A
F3
2
0
C
15
7-
P
5
0
-B
A
-S
0
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探讨使用本产品时的注意事项

本产品的故障或误动作直接危及人的生命，本产品被用于可能影响人身安全的装置（原子能设备、宇航设备、交通工具、

医疗器械、各种安全装置等），由以上这些情况时，均必须进行认真的探讨，请与本公司代理店或最近的营业部联系。

润滑剂的标准更换时间为 20,000 小时。但是当使用时减速机表面温度达到 40℃以上时，请确认润滑剂的老化、受污染

情况，并缩短润滑剂的更换周期。

在高负荷、高稼动率的状态下使用，可能导致减速机过热而超过容许温度。请注意确保减速机处于冷却状态，防止减

速机表面温度超过 60℃。若表面温度超过 60℃，有可能导致产品损坏。

本册子中介绍的规格根据本公司的评价方法所得，请用户在确认产品符合搭载实机的使用条件后再使用。

当旋转角度为小范围（10°以下）时，由于润滑不良及内部部件负荷集中，有可能导致减速机的额定寿命缩短。

注记：当使用时输出旋转角度在10°以下时，请咨询本公司。

与安全相关的信息以及详细的产品使用方法等 , 都记载在使用说明书中。

可从以下网站下载使用说明书。

http://precision.nabtesco.com/

●

●

●

●

●

●

使用环境

维修保养

减速机的温度

关于本册子中介绍的产品规格

关于出口

关于执行器输出旋转角度

其它资料

注记：1.
2.

请在以下环境中使用执行器。

· 环境温度在0～40℃范围内的场所

· 湿度在20～85%以下且无结露的场所

· 海拔1000m以下的场所

· 通风良好的场所

另外，请勿设置在以下场所。
· 灰尘多的场所

· 会直接受到风雨影响的户外

· 有易燃、易爆、腐蚀性气体的环境中以及可燃物附近

· 磁场和会产生振动、可能影响电机性能的场所

·振动及冲击力大的场所

无法满足使用环境要求时，请事先向本公司咨询。
在特殊环境（清洁室、食品用设备、强碱、高压蒸汽等）中使用时，请事先向本公司服务窗口咨询。

本产品具有高精度、高刚性的特点，为了充分发挥这些特点，需要遵守各种限制规定，并适当地进行筛选。请各位仔细阅

读本技术资料，根据实际的使用环境、使用方法和使用情况等信息选择并采用合适的型号。

关于使用用途

在出口本产品时，若最终使用者为军事机构，或产品将被用于兵器等的制造，则需遵守《外汇及外国贸易法》中规定的

出口限制要求，因此请事先做好充分的审查并办理必要的出口手续。

●

本产品是在严格的品质管理下制造而成的，但是误操作或误使用仍可能导致设备故障或损坏、人身事故。因此请实施充

分的安全措施，如设置独立的安全装置等。

●

关于安全对策
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术语说明

是指考虑电机的额定转矩和减速比、减速机效率后计算

出的计算值。

齿隙

空程

a

b

±100％　额定转矩

±3％　额定转矩

扭
转
角

＜迟滞曲线＞

额定转矩

如果固定输入轴，并在输出轴上施加转矩，则会产生与

转矩相应的扭矩，描绘其迟滞曲线。

b/a 称为“扭转刚度”。

在额定转矩的±3%的迟滞曲线宽度中间点的扭转角称为

“空程”。

迟滞曲线的转矩为“0”处的扭转角称为“齿隙”。

扭转刚度、空程、齿隙

是指考虑在电机转矩极限时的电机转矩和减速比、减速

机效率后计算出的计算值。

瞬时最大转矩

是指考虑电机的额定转速和减速比后计算出的计算值。

额定输出转速

是指考虑电机的最高输出转速和减速比后计算出的计算

值。

注记：请注意冷却状态，以防减速机温度超过60℃。

注记：电机内置的制动器是“保持用”，目的在于维持

停止状态。请勿作为“制动用”，去停止运动荷

载。

瞬时最高输出转速

是指考虑电机的制动器力矩和减速比、减速机效率后计

算出的计算值。

制动器保持力矩
有时会因外部荷载导致减速机上始终施加力矩或推力。

此时的容许值称为“容许力矩”和“容许推力”。

容许力矩、容许推力

单方向定位精度是指在输入指示任意的旋转角时，理论

输出旋转角度和实际输出旋转角度的差。

单方向定位精度

在执行器运转1个周期的时间内，加速、恒定和减速的合

计时间所占的比率。

占空比

输出轴旋转 1 周（ °）

23 秒

单
方

向
定

位
精

度
(a

rc
.s
ec

.)
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流程图
选定产品

“设定探讨设备”
·执行器安装方向
·执行器有无中空 

·旋转部位的选择
 

①计算惯性力矩

②计算稳定时转矩

③设定运行模式

④计算惯性转矩

⑤计算负载转矩

⑥计算平均转速、平均负载转矩

“设定使用条件”
·探讨设备质量
·探讨设备形状
·旋转角度
·旋转时间

·1次循环时间
·1日的转运时间
·1年的转运天数

重新评价运行模式

重新评价负载条件

步骤１．设定进行选定所需的项目

“使用环境的确认”

·周边温度
·湿度
·海拔
·通风

·减速机表面温度
·不能设置的场所
 （参见P.22）

步骤２．使用环境的确认

步骤３．探讨负载

YES

NO

YES

NO
是否符合

步骤４．选定型号

根据算出的额定转矩选定执行器

探讨转矩范围
T1, T3, N2≤瞬时最大转矩范围

NO

探讨有效转矩
Tms≤额定转矩

YES

YES

YES

YES

YES

探讨保持力矩
TH≤额定转矩

NO

NO

NO

NO

暂定执行器型号

重新确认型号

NO

NO

NO YES

NO

NO

NO

NO

确定执行器型号

探讨推力负荷及力矩载荷
W2, M≤容许力矩线图

YES

探讨载荷惯性力矩
IR≤容许载荷惯性力矩

YES

探讨制动器力矩
要求值≤制动器保持力矩

YES

YES

YES

YES

YES

探讨保持力矩
TH≤额定转矩

YES

YES

探讨耐用年限
Lex≤L

计算满足要求寿命的
额定转矩，选定执行器

NO

YES

重新确认型号

NO

NO

探讨转矩范围
T1, T3, N2≤瞬时最大转矩范围

探讨有效转矩
Tms≤额定转矩

探讨推力负荷及力矩载荷
W2, M≤容许力矩线图

探讨载荷惯性力矩
IR≤容许载荷惯性力矩

探讨制动器力矩
要求值≤制动器保持力矩

请确认，从运行模式算出的再生能量须在使用的伺服驱动器再生电阻处理能力范围内。( 参照 P.31)
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型号代码的选定例

以水平方向旋转移动的方式使用时

步骤 1. 设定进行选定所需的项目

设定项目 设定值

减速机安装方向 安装垂直轴

D2

D
1

a

b

探讨设备：工件

探讨设备：圆盘

执行器

固定用部件

执行器有无中空 无中空 ( 中实型 )

旋转部位的选择 外壳固定输出轴旋转

所探讨设备的质量

WA―圆盘重量 (kg) 180

WB―工件重量 (kg) 15×4 个

所探讨设备的形状

D1―圆盘 ：D 尺寸 (mm) 1,200

a―工件 ：a 尺寸 (mm) 100

b―工件 ：b 尺寸 (mm) 300

D2―工件 ：P.C.D. (mm) 1,000

运行条件

θ―旋转角度 (°)※1 180

【t1+t2+t3】―旋转时间 (s) 2.0

【t4】―停止时间 (s) 5

Q1―1 日的设备运转时间 (h / 日 ) 24

Q2―1 年的设备运转天数 ( 日 / 年 ) 365

步骤 2. 使用环境的确认

确认项目 标准值

S0―环境温度 (℃ ) 0 〜 40

S1―减速机表面温度 (℃ ) 60 以下

注记 ：除上述内容以外，还请确认 P.22 “使用环境”的内容。

步骤 3-1．探讨负载

设定项目 计算公式 选定例

①　按照 P. 40 所示计算方法计算惯性力矩。

IR
载荷惯性力矩

(kgm2)

n = 工件数量

21

2

1

2
2

22

2

2
1

1

n
1,00021,0001,00012

2

1,0002

RRR

R

R

B
B

R

A

R

III
I
I

DWbaWI

DW
I

+=
=
=

×
×

×++=

×
×

=

工件的惯性力矩

圆盘的惯性力矩

(         )

(          )2

222

2

2

2

1

47.9
15.532.4

15.5(kgm2)

4
1,0002

1,00015
1,000
300

1,000
100

12
15

32.4
2

1,0002
1,200

180

mkg
I

I

mkg

I

R

R

R

=
+=

=

×
×

×++=

=

×
×

=

②　进行稳定时转矩的探讨。

TR 稳定时转矩 (Nm)
( )

(Nm)

TR

=

×
×

×××+=

4.1

015.0
1,0002

2329.8415180

③　探讨负载（水平方向）

TH 保持力矩 (Nm) 向水平方向旋转时为０。

T1：启动时的最大转矩
T2：稳定时的最大转矩
T3：停止时的最大转矩
T4：保持力矩

N2：稳定时转速
N1：启动时平均转速
N3：停止时平均转速

负
载
转
矩
(Nm)

转
速
(rpm)

选定产品

※1.	� 当旋转角度为小范围（10°以下）时，由于润滑不良及内部部件负荷集中，有可能导致减速机的额定

寿命缩短。

S0（℃）
-10

-10

40

60

40

S 1
（
℃
）

步骤 3-2. 请参见（P.27）

注：未确定型号时，Din应选定最大的数值。
中实：232(mm)、中空：351.5(mm)

型号

Din

AF017N AF042N AF125N AF380N AF500N AF200C AF320C

91 111 154 210 232 260 351.5

( )

注： 

摩擦系数

=

=

×
×

××+=

D

μ

DWWT

in

in
BAR 1,0002

9.8

转动直径：参照下表

由于本例中精密减速机RV的轴承有负载，因此，
适用于0.015。

μ

0TH =
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以垂直方向旋转移动的方式使用时

步骤１．设定进行选定所需的项目

设定项目 设定值

减速机安装方向 安装垂直轴

执行器有无中空 无中空 ( 中实型 )

旋转部位的选择 外壳固定输出轴旋转

所探讨设备的质量

WC―搭载工件重量（kg） 490

所探讨设备的形状

a―a 尺寸 (mm) 500

b―b 尺寸 (mm) 500

R―R 尺寸 (mm) 320

α―角度 α （°） 80

运行条件

θ―旋转角度 (°)※1 90

【t1+t2+t3】―旋转时间 (s) 1.5

【t4】―停止时间 (s) 18.5

Q1―1 日的设备运转时间 (h / 日 ) 24

Q2―1 年的设备运转天数 ( 日 / 年 ) 365

步骤 2. 使用环境的确认

确认项目 标准值

S0―环境温度 (℃ ) 0 〜 40

S1―减速机表面温度 (℃ ) 60 以下

注记 ：除上述内容以外，还请确认 P.22 “使用环境”的内容。

步骤 3-1．探讨负载

设定项目 计算公式 选定例

①　计算惯性力矩。

IR
载荷惯性力矩

(kgm2)

②　进行稳定时转矩的探讨。

TR 稳定时转矩 (Nm)

③　探讨负载（垂直方向）

TH
保持力矩

(Nm)

步骤 3- 2. 请参见（P.27）（有关选定例请参考“水平方向旋转移动时”。）

a

R b

α

重心位置

旋回中心

负
载
转
矩
(Nm)

转
速
(rpm)

时间 (s)

2

1,0001,0001,00012
×++

2 2

×= RWbaWI C
C

R

1,000
8.9 ××= RWT CR

1,000
8.9 ×8 × ×cosα

※1．仅限于通过伺服锁定保持时。

×= RWT CH

(         )2

222

6.70

1,000
320490

1,000
500

1,000
500

12
490

mkg

IR

=

×++×=

(Nm)

TR

=

××=

1,537
1,000
3208.9490

TH

=

××=

267(Nm)
1,000
3208.9490 ×cos80

探讨设备

固定用部件

执行器

※1.	� 当旋转角度为小范围（10％以下）时，由于润滑不良及内部部件负荷集中，有可能导致减速机的额定

寿命缩短。

S0（℃）
-10

-10

40

60

40

S 1
（
℃
）

T1：启动时的最大转矩
T2：稳定时的最大转矩
T3：停止时的最大转矩
T4：保持力矩

N2：稳定时转速
N1：启动时平均转速
N3：停止时平均转速

负
载
转
矩
(Nm)

转
速
(rpm)

型号代码的选定例
选定产品
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步骤 3-2．设定进行选定所需的项目

设定项目 计算公式 选定例　（水平方向旋转移动时）

③　设定加减速时间、定速时间、各输出转速。

t 1―加速时间 (s) ・确定了运行模式后不需要进行探讨。

・未确定运行模式时，通过以下公式探讨研究运行模式参考。

 

 
※请选择满足 t1=t2 ≤ (t1+t2+t3)/2 的任意数值。
※将 t1 和 t3 作为相同的时间进行计算。

假设，t1=t3=0.5(s)、t2=1.0(s)。

t 2―稳定运转时间 (s)

t 3―减速时间 (s)

N 2―稳定时转速 (min-1)

N 1―启动时平均转速 (min-1) 2
2

1
NN = (min−1)N 10

2
20

1 ==

N 3―停止时平均转速 (min-1) 2
2

3
NN = (min−1)N 10

2
20

3 ==

④　计算加减速时的惯性转矩。

TA―加速时的惯性转矩 (Nm)
( )

60
20

1

2=
t
NIT R

A
π×× −

( )TA

=

×−×=

200.6 (Nm)
5.0

02047.9
60
2π

TD―减速时的惯性转矩 (Nm)
( )0

3

2=
t

NIT R
D 60

2× − × π
( )

TD

=

×
−×

=

−200.6(Nm)

60

2π

5.0

0 2047.9

⑤　计算加减速时的负载转矩。

T 1―启动时的最大转矩 (Nm)
稳定时转矩 
水平方向旋转移动时  参考P.25
垂直方向旋转移动时  参考P.26

:
1

T
TTT

R

RA +=

(Nm)
T

=

+=

204.7

4.1200.61

T 2―稳定时的最大转矩 (Nm) RTT =2 (Nm)T = 4.12

T 3―停止时的最大转矩 (Nm)
稳定时转矩 
水平方向旋转移动时  参考P.25
垂直方向旋转移动时  参考P.26

    :TR

3 TTT RD +=

(Nm)
T

=
+−=

196.5
4.1200.63

T 4―保持力矩 (Nm)
4 TT H=
※仅限于通过伺服锁定保持时。

T = 04

⑥ －１　计算平均转速。

N ｍ―平均转速 (rpm)
321

332211

ttt
NtNtNt

Nm ++
×+×+×

=
(min−1)15

105.0 5.0
105.0201.0105.0Nm

=
++

×+×+×=

⑥－２　计算平均负载转矩。

T ｍ―平均负载转矩 (Nm)
332211

333222111

NtNtNt
TNtTNtTNt

Tm ×+×+×
××+××+××

=
3

10
3

10
3

10

3
10

(Nm)

Tm

=
×+×+×

××+××+××=

144.3
105.0201.0105.0

196.5105.04.1200.1204.7105.03
10

3
10

3
10

3
10

根据要求寿命探讨型号时请参见 P.28　　　根据型号计算耐用年限时参见 P.30

)
=

1t 2t 3t
θN2 (3 × ×+ +2

)
=

=
0.5 0.51.0

180

20 (min−1)

N2 (3 × ×+ +2
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步骤 4．选定执行器

执行器的选定方法①“通过根据负载条件、要求寿命计算出的所需转矩选定执行器。”
设定项目 / 探讨事项 计算公式 选定例　（水平方向旋转移动时）

①　满足要求寿命，计算减速机额定转矩。

L e x― 要求寿命 ( 年 ) 根据使用条件 10 年

Q1cy― 1 日的循环转数 ( 次 )
4

1
1

6060
t

Q
Q cy

××
=

1t 2t 3t+ + + 12,343
0.5

606024
1

=

××=cyQ
+1+ 0.5 + 5

(   )次

Q 3― １日的执行器运转时间（h）
( )

6060
3211

3 ×

++×
=

tttQ
Q cy

( )

)(6.9
6060

5.01.05.012,343
3

h

Q

=
×

++×=

Q 4― １年的执行器运转时间（h） 234 QQQ ×= 　 (   )h
Q

2,519
3656.94

=
×=

Lhour― 执行器耐用时间（h） exLQLhour ×= 4 ( )h
Lhour

25,190
102,519

=
×=

T0' ―
满足要求寿命的 

减速机额定转矩 (Nm)

（  ）3
10

※减速机额定寿命=6,000（h）
※减速机额定输出转速=15（min-1）

减速机额定输出转速
N

减速机额定寿命
LhourTT0' m

m ××=

②　根据算出的额定转矩暂定执行器型号

暂定执行器

请选定满足要求寿命的额定转矩【T0'】
　　≤减速机额定转矩的执行器。

※减速机的额定转矩如下表所示 ( 与 P.12 的额定转矩不同 )。

型号
AF

017N
AF

042N
AF

125N
AF

380N
AF

500N
AF

200C
AF

320C
减速机

额定转矩
（Nm）

166 412 1,225 3,724 4,900 1,960 3,136

暂定【T0'】221.9(Nm) ≤减速机额定转矩 412(Nm) 的

AF042N。

③　探讨转矩范围。

探讨转矩范围
请确认负载转矩、运行模式在瞬时最大转矩范围内。

※瞬时最大转矩范围 ：参照 P.13
由于在瞬时最大转矩范围内，没有问题

④　探讨有效转矩

探讨有效转矩

请确认有效转矩【Trms】≤额定转矩。

⑤　探讨保持力矩

探讨保持力矩 请确认保持力矩【TH】≤额定转矩。 由于【TH】0（Nm）≤额定转矩 355（Nm），没有问题

⑥　探讨制动器保持力矩

探讨制动器保持力矩
通过执行器内置的制动器保持时，请确认制动器力矩要求值

≤制动器保持力矩。

Trms = t1×T12+t2×T22+t3×T32+t4×T42

t1+t2+t3+t4

Trms = 0.5×204.72+1.0×4.12+0.5×196.52+5×02

0.5+1.0+0.5+5
Trms

由于【Trms】75.9≤额定转矩355 (Nm)，没有问题

=

=75.9（Nm）

（  ）3
10

15
15

6,000
25,190144.3T0' ××=

221.9 （Nm）=

型号代码的选定例
选定产品
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Trms = t1×T12+t2×T22+t3×T32+t4×T42

t1+t2+t3+t4

Trms = 0.5×204.72+1.0×4.12+0.5×196.52+5×02

0.5+1.0+0.5+5
Trms

由于【Trms】75.9≤额定转矩355 (Nm)，没有问题

=

=75.9（Nm）

执行器的选定方法①“通过根据负载条件、要求寿命计算出的所需转矩选定执行器。”

设定项目 / 探讨事项 计算公式 选定例　（水平方向旋转移动时）

①　探讨推力负荷以及力矩载荷。

W 1― 径向载荷 (N) 0(N)

ℓ― 到径向载荷作用点的距离 (mm) 0(mm)

W 2― 推力负荷 (N)

在本选定例中 ：

※WA、WB ：参考 P.25

ℓ2― 到推力负荷作用点的距离 (mm) 0(mm) ( 由于工件的重心在旋转轴上 )

M ― 力矩载荷 (Nm)

AF042N 由于 a 尺寸 =29(mm)，b 尺寸 =131.1(mm) 

推力负荷以及力矩载荷的探讨

根据 P.14 的容许力矩线图，确认

·推力负荷

·力矩载荷

是否在线图之内。

当 W1 载荷作用于寸法 b 内时，请在容许径向载荷范围内使用。

暂定的减速机规格超标时，改变减速机型号。

在本次探讨设备中，

推力负荷【W2】=2,352(N)

力矩载荷【M】=0(N)

由于在容许力矩线图内，没有问题。

②　探讨载荷惯性力矩

探讨载荷惯性力矩 请确认载荷惯性力矩【IR】≤容许载荷惯性力矩。
由于【IR】47.947.9(kgm2) ≤容许载荷惯性力矩 51(kgm2)，
没有问题

针对以上探讨项目，选定满足使用条件的执行器型号。 根据至此为止的探讨结果，选定 AF042N。

执行器的选定方法②“暂定执行器的型号，评估耐用年限”
设定项目 / 探讨事项 计算公式 选定例　（水平方向旋转移动时）

①　暂定任意的执行器型号

暂定执行器 任意选定。 例如，暂定 AF042N。

②　探讨转矩范围。

探讨转矩范围
请确认负载转矩、运行模式在瞬时最大转矩范围内。

※瞬时最大转矩范围 ：参照 P.13
由于在瞬时最大转矩范围内，没有问题

③　探讨有效转矩

探讨有效转矩

请确认有效转矩【Trms】≤额定转矩。

④　探讨保持力矩

探讨保持力矩 请确认保持力矩【TH】≤额定转矩。 由于【TH】0（Nm）≤额定转矩 355（Nm），没有问题

⑤　探讨制动器保持力矩

探讨制动器保持力矩
通过执行器内置的制动器保持时，请确认制动器力矩要求值

≤制动器保持力矩。

( )
1,000

221 ℓWℓW b-aM ×++×=

a,b：请参考P.32倾角计算的表

W1

W2

ab

ℓ2

输出轴安装面

ℓ

( )W 9.84201802 WA WB = ××++=
( )N2,548=

(Nm)

M

=

×+×=

0
1,000

02,352（0+131.1-29）0
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执行器的选定方法②“暂定减速机的型号，计算耐用年限。”
设定项目 / 探讨事项 计算公式 选定例　（水平方向旋转移动时）

①　探讨推力负荷以及力矩载荷。

W 1― 径向载荷 (N) 0(N)

ℓ ― 到径向载荷作用点的距离 (mm) 0(mm)

W 2― 推力负荷 (N)

ℓ2― 到推力负荷作用点的距离 (mm) 0(mm) ( 由于工件的重心在旋转轴上 )

M ― 力矩载荷 (Nm)

AF042N 由于 a 尺寸 =29(mm)，b 尺寸 =131.1(mm) 

推力负荷以及力矩载荷的探讨

根据 P.14 的容许力矩线图，确认

·推力负荷

·力矩载荷

是否在线图之内。

当 W1 载荷作用于寸法 b 内时，请在容许径向载荷范围内使用。

暂定的减速机规格超标时，改变减速机型号。

在本次探讨设备中，

推力负荷【W2】=2,352(N)

力矩载荷【M】=0(N)

由于在容许力矩线图内，没有问题。

②　探讨载荷惯性力矩

探讨载荷惯性力矩 请确认载荷惯性力矩【IR】≤容许载荷惯性力矩。
由于【IR】47.947.9(kgm2) ≤容许载荷惯性力矩 51(kgm2)，
没有问题。

③　探讨减速机的耐用年限。

L h― 寿命时间 (h)

Q1cy― 1 日的循环转数 ( 次 )
4

1
1

6060
t

QQ cy
××

=
321 + ++ ttt

12.343
0.5＋1.0＋0.5＋5

606024
1 =××=cyQ (   )次

Q 3― 1 日的运转时间 (h) 3 6060 ×
=Q ( )321 ++× tttQ1cy ( )

(  )hQ 6.9
6060

0.5+1.0+0.512,343
3 =

×
×

=

Q 4― 1 年的运转时间 (h) 234 QQQ ×= (h)Q 25193656.94 =×=

Lyear― 减速机耐用年限 ( 年 )
4Q

LLyear h= (       )yearLyear 78.6
2,519

198,117 ==

L e x― 要求寿命 ( 年 ) 根据使用条件。 10 年

耐用年限的探讨

确认是否

【Lex】≤【Lyear】。

暂定的减速机规格超标时，改变减速机型号。

由于【Lex】10(year) ≤ 【Lyear】78.6(year)，

没有问题。

针对以上探讨项目，选定满足使用条件的减速机型号。 根据至此为止的探讨结果，选定 AF042N。

( )
1,000

221 ℓWℓW b-aM ×++×=

a,b：请参考P.32倾角计算的表

W1

W2

ab

ℓ2

输出轴安装面

ℓ

( )W 9.84151802 WA WB = ××++=
( )N2,352=

(Nm)

M

=

×+×=

0
1,000

02,352（0+131.1-29）0

3
10

减速机额定寿命

※减速机额定寿命=6,000（h）
※减速机额定转速=15（min−1）
※减速机额定转矩=如下表所示
　(与P.12的额定转矩不同)

××=
mm

h T
减速机额定转矩

N
减速机额定转速L

3
10

6,000× ×=h
15
15

412
144.3

198,117（h）=

L

型号
AF

017N
AF

042N
AF

125N
AF

380N
AF

500N
AF

200C
AF

320C
减速机

额定转矩
（Nm）

166 412 1,225 3,724 4,900 1,960 3,136

型号代码的选定例
选定产品
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设定项目 / 探讨事项 计算公式

探讨再生电阻的处理能力

请确认再生能量 [W] ≤伺服驱动器能力值。

再生能量[W]

※超过能力值时，请使用外置的再生电阻。

= T3×N1×0.105×t3
t1＋t2＋t3＋t4

探讨再生电阻的处理能力

执行器在减速时产生的再生能量，通过伺服驱动器内部的再生电阻转换为热。

请确认，从运行模式算出的再生能量须在使用的伺服驱动器再生电阻的处理能力范围内。
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计算倾角和扭转角

计算倾角
 

如果因承受外部载荷产生载荷矩，则输出轴会和载荷矩成比例

地倾斜。（ℓ3＞b、ℓ2＞c/2时）

力矩刚度表示主轴承的刚度，用倾斜单位角度（1 arc.min.）所

需的载荷矩值表示。

尺寸（mm）

型号
力矩刚度代表值

(Nm/arc.min.)

W1

W2

尺寸（mm）

型号
力矩刚度代表值

(Nm/arc.min.) a b c

空程

型号
扭转刚度
代表值

(Nm/arc.min.)

齿隙
(arc.min.)空程

(arc.min.)
测定转矩

(Nm)

空程

型号
扭转刚度
代表值

(Nm/arc.min.)

齿隙
(arc.min.)空程

(arc.min.)
测定转矩

(Nm)

扭转角的计算
 

以AF125N为例，求出向1个方向施加转矩时的扭转角。

1） 负荷转矩为30Nm时··········扭转角 ST1

 • 负荷转矩在额定转矩的3%以下时

2） 负荷转矩为1,300Nm时·········扭转角 ST2

 • 负荷转矩超过额定转矩的3%，但在额定转矩以下时

注记∶上述扭转角为减速机单机的值。

a
b/2

b

ℓ1
ℓ3

ℓ2

θ

a b c

ℓ

C

W1ℓ1＋ W2ℓ2θ = 
M1 × 10 

3

θ ：输出轴的倾斜角度（arc.min.）

M1 ：力矩刚度（Nm/arc.min.）

W1、W2 ：载荷（N）

ℓ1、ℓ2 ：到载荷作用点的距离（mm）

ℓ1 ：ℓ＋      - a

ℓ ：从输出轴安装面到载荷点的距离（mm）

b

2

输出轴安装面

AF017N

AF042N

AF125N

AF380N

AF500N

515

840

1600

5200

6850

AF200C

AF320C

9800

12740

76

114.5

280.4

360.5

260

351.5

22.1

29

41.6

48.7

56.3

112.4

131.1

173.2

248.9

271.7

91

111

154

210

232

负载转矩ST1 = = 0.40(arc.min.) 以下×
减速机额定转矩的3%

空程

2
=

负载转矩 - 减速机额定转矩的3% =
弹簧常数

空程

2
×

30
36.8

× 1
2

1ST2 = = 3.38(arc.min.)以下＋
2

1,000 - 36.8
334

AF017N

AF042N

AF125N

AF380N

AF500N

36

113

334

948

1,620

1.0 1.0

±5.0

±12.4

±36.8

±112.0

±147.0

AF200C

AF320C

980

1,960
1.0 1.0

±58.8

±94.1

技术数据
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执行器安装部件的设计

安装本产品时，请使用内六角螺栓，并以下述的紧固扭矩进行紧固。

另外，为了防止内六角螺栓的松动和螺栓断面的损伤，建议使用内六角螺栓用碟形弹簧垫圈。

5

6

8

10

12

16

5.25

6.4  

8.4  

10.6  

12.6  

16.9  

8.5

10  

13  

16  

18  

24  

t

0.6

1.0

1.2

1.5

1.8

2.3

H

0.85

1.25

1.55

1.9  

2.2  

2.8  

φd φD

t

H

ød øD

执行器本体及输出轴端的安装

组装时请将螺栓头部朝向此侧

＜螺栓的紧固扭矩与紧固力＞

●内六角螺栓

上述紧固扭矩是拧紧以钢、铸铁为材质的螺栓时的紧固扭矩。

使用铝制材或不锈钢制螺栓时，应限制螺栓的紧固扭矩。

同时，还请在充分考虑传递转矩和负荷弯矩的基础上进行设计。

注记：1.

2.

＜基于紧固扭矩的容许传递转矩计算公式＞

T 基于紧固扭矩的容许传递转矩（Nm）

F 螺栓拧紧力（N）

D 螺栓安装P.C.D.（mm）

μ 摩擦系数

 μ=0.15⋯接合面上涂有润滑剂时

 μ=0.20⋯接合面处于脱脂状态时

n 螺栓只数（只）

D
2×1,000

T = F × μ ×               × n

●内六角螺栓用碟形弹簧垫圈

名称： 碟形弹簧垫圈（平和发条（株）制造）

通称： CDW-H

 CDW-L(仅M5用)

材质： S50C～S70C

硬度： HRC40～48

公称

尺寸

碟形弹簧内外径

注记：在使用对应品的情况下，进行选择时应注意其外径尺寸D。

（单位 mm）

设计要点

型号 螺栓紧固部 螺栓数量 - 尺寸 紧固扭矩 (Nm) 容许传递转矩 (Nm) 使用螺栓规格

AF017N
输出轴 8-M8 37.2 ± 1.86 934

◆内六角螺栓

JIS B 1176 : 2006

◆强度类别

JIS B 1051 : 2000 12.9

◆螺纹

JIS B 0209 : 2001 6g

外壳 16-M5 9.01 ± 0.49 1,380

AF042N
输出轴 9-M10 73.5 ± 3.43 2,185

外壳 16-M6 15.6 ± 0.78 2,341

AF125N
输出轴 21-M10 73.5 ± 3.43 6,872

外壳 16-M10 73.5 ± 3.43 9,322

AF380N
输出轴 33-M12 129 ± 6.37 25,787

外壳 24-M12 129 ± 6.37 27,374

AF500N
输出轴 33-M12 129 ± 6.37 30,002

外壳 28-M12 129 ± 6.37 35,292

AF200C
输出轴 9-M16 319 ± 15.9 13,542

外壳 16-M12 129 ± 6.37 23,440

AF320C
输出轴 15-M16 319 ± 15.9 34,203

外壳 12-M16 319 ± 15.9 41,137

33



执行器安装部件的设计
设计要点

请将外壳的螺栓孔（内螺纹）和安装部件上的内螺纹（螺栓孔）对齐，将输出轴内螺纹与安装部件螺栓孔对齐，之后用

指定数量的螺栓安装固定。

请以规定的紧固扭矩，将套有碟形弹簧垫圈的内六角螺栓均一地拧紧。减速机输出轴的定位部，请选用外侧和内侧中的

一个。

设置执行器后，为方便更换润滑剂，建议设置加排脂口。设置示例如下图所示。

注记：装配时，请务必确认各螺栓达到规定的紧固扭矩。

JIS B 2401 : 2012

型号 公称编号
O型圈尺寸

内径 粗度

AF380N

AF500N

G145

G185

φ144.4

φ184.3

φ3.1

φ5.7

(单位 mm)

与下图O型圈(Ⅰ)对应的O型圈如下表所示。请在参考该内容后进行安装部件的密封设计。

●O型圈(I)

备注：难以购入上表所示的O型圈时，请参考记载的尺

寸，根据各O型圈制造商的设计标准选择O型圈。

注记：1. 当对象部件为铜和铜合金时，请勿使用。

         2. 在特殊条件下（喷洒强碱、高压蒸汽等）使用时，请咨询本公司。

涂布例

液体密封剂 涂布范围

在涂布密封剂时请注意参考右图，防止密封剂进入减速机内部

或从轴安装用螺栓孔中渗漏。

●标准推荐液体密封剂

AF017N/042N/125N的型号以及由于结构上的原因无法使用O型圈时，请参考以下信息进行密封处理。

·AF017N/042N/125N的示例 ·AF380N/500N的示例

输出轴安装部件

内六角螺栓

碟形弹簧垫圈

外壳安装部件

执行器

加排脂口用开口部

内六角螺栓

碟形弹簧垫圈

外侧嵌合
内六角螺栓

碟形弹簧垫圈

输出轴安装部件

内六角螺栓

碟形弹簧垫圈

外壳安装部件

执行器

加排脂口用开口部

O型圈（Ⅰ）

外侧嵌合

内侧嵌合

Threebond1211

(Threebond)

HermeSealSS-60F

(日本Hermetics)

Locktite515

(Henkel)

●硅酮类无溶剂型

●半干性垫圈

●单组份无溶剂弹性密封剂

●密封金属接触面（法兰面）

●类似于Threebond 1211的产品

●厌氧性法兰密封剂

●密封金属接触面（法兰面）

名称（制造商） 性质和用途
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AF系列的标准润滑为润滑脂润滑。在出货时已填充了本公司的润滑脂（RV GREASE LB00）。在填充正确使用量的润滑

脂后运行执行器时，因润滑脂会发生劣化，标准更换时间为20,000小时。润滑脂被污染、或在环境温度条件恶劣的场所

（40℃以上）使用时，请检查润滑脂的劣化或污损程度，规定更换时间。

润滑剂

安装方向

安装垂直轴（参照下图），将输出轴朝上使用中空型产品时，请另行联系本公司的服务窗口。

※中实型产品即使在下图所示的安装方向使用也没有问题。

注意

·请防止水滴或油滴大量滴落在本产品上。此外，请防止水或油沿

着配线进入连接器部分。若水或油进入其中，可能会导致本产品

破损或触电。

·在配线时，请防止水或油沿着配线进入连接器部分。若如右图所

示进行配线，水滴或油会从配线的弯曲部掉落，因此可防止进入

连接器部分。

安装垂直轴（轴向上）

水滴

润滑剂
设计要点

＜润滑脂指定品牌＞

品牌 RV GREASE LB00

制造商 纳博特斯克株式会社

环境温度 -10 ～ 40℃

＜填充量＞

型号 填充量 [g]

AF017N 200

AF042N 335

AF125N 768

AF380N 1659

AF500N 1879

AF200C 2680

AF320C 4750
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惯性力矩计算公式

物体形状 I（kgm2） 物体形状 I（kgm2）

1.圆柱

2.圆筒

3.断面为椭圆形时

4.长方体

5.一般用途

6.通过传送带进行水平运动

7.通过丝杠进行水平运动

8.通过卷扬机进行上下运动

9.平行轴定理

重心轴

旋转轴

：旋转轴重心轴之间的
　距离

：与和物体重心轴平行的
　旋转轴相关的惯性力矩

：与物体重心轴相关的
　惯性力矩

M(kg)

M1(kg)

R(m)

M3(kg)

M4(kg)

M2(kg)

R(m)

N(min-1)

V(m/min)

X Y

Z Z

a(m)

R(m)

2R
(m

)

M(kg)

N(min-1)

丝杠：P(m/rev)

V(m/min)
M(kg)

X

Z

Y

Z

a(m)

2R
1(

m
)

2R
2(

m
)

R1(m)

R2(m)

M1(kg)

R(m)

M2(kg)
N(min-1)

V(m/min)

M(kg)

X

Z

Y

Z

a(m) b(m)

c(
m

)

M(kg)

X

Z

Y

Z

a(m) b(m)

c(
m

)

M(kg)

η(m)

I0

I

M(kg)
V(m/min)

R(m)

N(min-1)
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这个门也是

对建筑物用自动门

和站台门进行开、

关控制。

这个机器人也是

精密减速机控制工业

用机器人的启动、停

止。

通过“启动、停止。”为社会做出贡献

纳博特斯克
无处不在！

使社会充满活力的

纳博特斯克技术
纳博特斯克在各领域提供方便生活的产品。

正如所见，对于活动物体而言，它都是必不可少的高精度重要部分。在生

活中的各方面所需一切启动、停止领域贡献纳博特斯克技术。

这个建筑机械也是

通过驱动电机和控制

阀对液压机铲进行启

动、停止。

新干线也是

通过制动系统对活跃

在世界各地的新干线

进行停车控制。

这架飞机也是

通过飞行控制系统对

飞机的飞行状态进行

校正、调整控制。

这艘油轮也是

通过船舶用发动机远

程控制系统对大型船

舶进行启动、停止控

制。

这个风车也是

通过风力发电机用驱

动装置对风车方向和

叶片角度进行调整控

制。 １．在本产品的保修期（以用户购买本产品后1年或本产品开始运行后2,000小时中先到期者的为准）内，确认由

于本产品的设计或制造方面的原因导致本产品发生故障时，根据本公司的判断，将负责对产品进行维修或予

以更换。

２．本产品的保修范围仅限前项所述故障的修理或产品更换，不对其它费用进行补偿。但用户就本产品的保修范

围与本公司另有书面协议时不受上述条款限制。

３．属于以下任何情况导致本产品出现问题时不在上述保修范围之内，本公司将进行有偿服务。

（1）在超出本公司指定的使用条件或规格书中指定的范围的情况下使用本产品时

（2）因污垢、异物导致故障时

（3）在本产品上使用本公司指定产品之外的润滑剂、耗材等时

（4）在特殊环境中（高温、多湿、有大量尘埃、腐蚀性、挥发性、易燃性气体的环境中、进行了加减压的大

气、液体中等。但本公司规格书等明确认可的范围除外。）使用本产品时

（5）本产品经非本公司人员进行了拆卸、重新组装、修理、改造时

（6）本产品之外的机器导致设备故障时

（7）因火灾、地震、雷击、水灾及其他不可抗力导致设备故障时

（8）其它非本产品设计或制造原因导致设备故障时

４．第1项的故障修理或更换了产品时，经修理、更换的部件以及更换的产品的保修期为发生该故障的本产品的

剩余保修期。

质量保证
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