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透過相關文件，使用者可快速了解此手冊的定位，以及各手冊、產品之間的關聯性。詳細內容請至本公司

官網→下載中心→手冊總覽閱覽（https://www.hiwinmikro.tw/Downloads/ManualOverview_TC.htm）。 
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產品 文件名稱 文件編號 內容 

控制器 
HIMC 

運動控制器 

HIMC 安裝指南 MH07UC01-□□□□ 
詳細說明 HIMC 運動控制器的安裝、連接

等。 

HIMC iA Studio 軟體使用手冊 MH01UC01-□□□□ 
詳細說明 HIMC 運動控制器的人機介面操

作。 

HIMC Modbus TCP 使用手冊 MH02UC01-□□□□ 
詳細說明 Modbus TCP 通訊協定應用於

HIMC 運動控制器的方式。 

HIMC HMPL 使用手冊 MH06UC01-□□□□ 
詳細說明 HIMC 運動控制器的 HMPL 函式

庫。 

HIMC API 參考指南 MH05UC01-□□□□ 詳細說明 HIMC 運動控制器的 API 函式庫。 

HIOM 安裝指南 MH03UC01-□□□□ 
詳細說明 HIOM（HIWIN mega-ulink IO 模

組）的安裝、連接等。 

ETA3 安裝指南 MH09UC01-□□□□ 
詳細說明 ETA3（HIMC 遠端模組）的安裝、

連接等。 

驅動器 

E 系列 

驅動器 

E1 系列驅動器使用者操作手冊 MD09UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器的選擇、安裝、連

接、設定、試運轉、調機、監控等。 

E1 系列驅動器 Thunder 軟體操作手冊 MD12UC01-□□□□ 詳細說明 E1 系列驅動器的人機介面操作。 

E1 系列驅動器 EtherCAT(CoE) 

通訊命令手冊 
MD08UC01-□□□□ 

詳細說明 EtherCAT 通訊協定應用於 E1 系列

驅動器的方式。 

E1 系列驅動器 MECHATROLINK-III 

通訊命令手冊 
MD24UC01-□□□□ 

詳細說明 MECHATROLINK-III 通訊協定應用

於 E1 系列驅動器的方式。 

E1 系列驅動器 PROFINET 

通訊命令手冊 
MD02UC01-□□□□ 

詳細說明 PROFINET 通訊協定應用於 E1 系列

驅動器的方式。 

E1 系列驅動器龍門控制系統 

使用者操作手冊 
MD22UC01-□□□□ 

詳細說明 E1 系列驅動器龍門控制系統的使用

方式。 

E1 系列驅動器電子凸輪控制系統 

使用者操作手冊 
MD27UC01-□□□□ 

詳細說明 E1 系列驅動器電子凸輪控制系統的

使用方式。 

MPI 函式庫參考手冊 MD19UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器與 D 系列驅動器的

MPI 函式庫。 

MPI 範例程式 MD18UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器與 D 系列驅動器的

MPI 範例程式。 

驅動器 API 函式庫參考手冊 MD23UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器與 D 系列驅動器的

API 函式庫。 

E1 系列驅動器 PDL 範例程式 MD25UC01-□□□□ 詳細說明 E1 系列驅動器的 PDL 範例程式。 

D 系列 

驅動器 

D1 驅動器使用者操作手冊 MD20UC01-□□□□ 
詳細說明 D1 驅動器的選擇、安裝、連接、設

定、試運轉、調機、監控等。 

D2 驅動器使用者操作手冊 MD07UC01-□□□□ 
詳細說明 D2T 驅動器的選擇、安裝、連接、

設定、試運轉、調機、監控等。 

D2T-LM 系列驅動器使用者操作手冊 MD11UC01-□□□□ 
詳細說明 D2T-LM 驅動器的選擇、安裝、連

接、設定、試運轉、調機、監控等。 

MPI 函式庫參考手冊 MD19UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器與 D 系列驅動器的

MPI 函式庫。 

MPI 範例程式 MD18UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器與 D 系列驅動器的

MPI 範例程式。 

驅動器 API 函式庫參考手冊 MD23UC01-□□□□ 
詳細說明 E1 系列驅動器與 D 系列驅動器的

API 函式庫。 

PDL 範例程式使用者操作手冊 MD13UC01-□□□□ 詳細說明 D 系列驅動器的 PDL 範例程式。 
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產品 文件名稱 文件編號 內容 

馬達 

線性馬達 線性馬達使用者操作手冊 MP99UC01-□□□□ 詳細說明線性馬達的選擇、安裝、連接等。 

直驅馬達 直驅馬達使用者操作手冊 MR99UC01-□□□□ 詳細說明直驅馬達的選擇、安裝、連接等。 

力矩馬達 力矩馬達使用者操作手冊 MW99UC01-□□□□ 詳細說明力矩馬達的選擇、安裝、連接等。 

伺服馬達 伺服馬達使用者操作手冊 MC03UC01-□□□□ 詳細說明伺服馬達的選擇、安裝、連接等。 

IM-1 系列 

永磁同步 

主軸馬達 

IM-1 系列永磁同步主軸馬達 

使用者操作手冊 
MS01UC01-□□□□ 

詳細說明 IM-1 系列永磁同步主軸馬達的選

擇、安裝等。 

線性 

馬達 

定位 

平台 

單軸 

線性馬達 

定位平台 

單軸線性馬達定位平台使用者操作手冊 MM06UC01-□□□□ 
詳細說明單軸線性馬達定位平台的選擇、安

裝、連接等。 

奈米定位平台使用者操作手冊 MM14UC01-□□□□ 
詳細說明奈米定位平台的選擇、安裝、連接

等。 

雙軸 

線性馬達 

定位平台 

雙軸線性馬達定位平台使用者操作手冊 MM18UC01-□□□□ 
詳細說明雙軸線性馬達定位平台的選擇、安

裝、連接等。 

致動器 線性致動器 線性致動器使用者操作手冊 MA99UC01-□□□□ 
詳細說明線性致動器的選擇、安裝、連接

等。 
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認證 

平台型號 
認證項目 

歐盟指令 北美認證 
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1.1 修訂紀錄 

手冊版次資訊亦標記於手冊封面右下角。 

 

發行日期 版次 適用產品 更新內容 

2024/12/05 1.0 奈米定位平台 初版發行。 

 

  

XXXXUC01-YYMM_V1.1

手冊版次

發行年份與月份

MM14UC01-2412_V1.0 
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1.2 關於此手冊 

本手冊旨幫助用戶操作奈米定位平台，手冊內以 NPS 稱之。 本手冊的內容，包括介紹、基本安全資

訊、產品說明、運輸和安裝、組裝和連接、調適、保養和清潔、處置、故障排除、公司聲明和附錄，按照

配置程序進行安排機器。 請仔細閱讀本手冊以正確操作奈米定位平台 (NPS)。 

1.3 注意事項 

使用本產品前請詳閱本使用手冊。本公司對未依照本使用手冊之安裝說明及操作說明所發生的任何損害、

意外或傷害不予負責。 

◼ 安裝或使用產品前，請確保產品外觀無損壞。 檢查後如發現損壞，請聯繫 HIWIN 或當地經銷商。 

◼ 請勿拆卸或改裝產品。 產品設計經過結構計算、電腦模擬和實際測試驗證。 HIWIN 對用戶自行拆卸

或改裝造成的任何損壞、事故或傷害概不負責。 

◼ 確保接線沒有損壞，可以正常連接。 

◼ 讓兒童遠離產品。 

◼ 有心身疾病或經驗不足的人士請勿單獨使用本產品。管理人員或產品講解員的監督是絕對需要的。 

◼ 如果登錄信息與您的訂單不符，請聯繫 HIWIN 或當地經銷商。 

本公司對產品提供一年保固，於此期間因不當使用（請參閱本使用手冊之注意與安裝事項）或天然災害造

成之損害，本公司不負責更換及維修產品。 
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1.3.1 要求規格 

我們假設 

◼ 操作人員接受過線性馬達系統安全操作規程的培訓，並已完整閱讀並理解了本用戶手冊。 

◼ 維護人員對線性馬達系統進行維護和維修，以免對人員、財產或環境造成危險。 
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1.4 安全說明 

◼ 本使用手冊使用符號說明： 

◼ 指令說明：  

指令以菱形點指示。  

例子: 

◆ 小心組裝定子！ 

◆ 請勿將手指或物品放置在定子之間！ 

指令按執行順序用數字表示。 

例子: 

搬運NPS步驟: 

(1). 斷開電源。 

(2). 機台電纜拔除。 

(3). 移除負載。 

◼ 清單 

清單以方點指示。 

例子: 

NPS不得在以下情況中運作: 

◼ 戶外 

◼ 潛在爆炸環境中 

◼ 資訊: 

資訊描述一般說明和建議。. 

例子: 

註：特殊要求請聯絡HIWIN。 

◼ 安裝、運送、保養及檢查產品前，請詳閱本使用手冊，以確保正確使用產品。 

◼ 使用產品前，請詳閱電機資訊、安全資訊及相關注意事項。 

◼ 本使用手冊的安全注意事項共分為：危險、警告和注意三項。 
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危險 

迫切危害！ 

具有危險威脅的情況，不遵守此注意事項會造成人員重傷甚至死亡。 

 

警告 
潛在危險！ 

不遵守此注意事項可能會造成人員重傷甚至死亡。 

 

注意 
潛在危險！ 

不遵守此注意事項可能會造成財產損失或環境污染。 

 

警告標誌 

 

帶有心臟植入性電子儀器者不可使

用！  
環境有害物質！ 

 
警告！ 

 
壓傷注意！ 

 
帶電！ 

 
高溫表面！ 

 
強磁！   

 

強制性標誌 

 
配戴安全帽！ 

 
閱讀手冊！ 

 
穿戴安全手套！ 

 
保養或維修前請斷開連接。 

 
穿戴安全鞋！ 

 
吊掛點。 
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◼ 基本安全注意事項 

 

危險 

 

來自磁場的危險!  

◆ NPS 周圍的強磁場會對植入受磁場影響（如心臟節律器）的人構成健康風險。 

◆ 為避免影響裝有心臟節律器或金屬植入物的人員，請至少保持 500mm 的安全距離。 

 

 

警告 

 

線性馬達操作風險  

操作錯誤或故障，可能造成馬達過熱，引起火災、冒煙，導致嚴重傷害或死亡。 

◆ 機台運轉時，請特別注意操作溫度須於規定範圍內。 

◆ 機台停止運轉後，須將欲拆除之動子組合靜置至室溫 25°C 後，再進行拆除作業，以避免燙

傷。 

◆ 機台運轉時，當偵測到任何異常的味道、噪音、煙霧、熱氣或是振動，請立即停止運轉並

關閉電源。 

 

 

注意 

 

電場或靜電放電會損壞元件，造成電路或設備故障 

◆ 磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），請勿靠近 NPS 附

近(<500mm)，以免導致物件損壞。 
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◼ 運輸注意事項 

 

警告 

 

定子永久磁鐵有壓傷風險! 

因標準版本無煞車系統，線性馬達動子移動時與定子有壓傷與損壞及受傷的危險。 

◆ 運輸前確保各運輸安全裝置固定好。 在大多數情況下，這些固定裝置是紅色的。 

 

警告 

 

重物帶來的危險！ 

◆ 搬運重物可能會損害您的健康 

◆ 對於超過 20 公斤的設備重量，在定位重物時，請使用適當尺寸的起重機！  

◆ 處理懸掛負載時，請遵守適用的職業健康和安全法規！ 

 

◼ 組裝與連接 

 

危險 

 

電壓危險！ 

  在組裝、拆卸和維修工作之前和期間，可能會流過危險電流。 

◆ 工作只能由合格的電工在斷開電源的情況下進行！ 

◆ 在對奈米定位平進行工作之前，請斷開電源並防止其重新接通！ 

 

危險 

 

強大的吸引力造成壓碎危險！ 

 由於定子以相反的極性組裝在一起，因此存在被定子發出的強大吸引力壓傷的風險！ 

◆ 請小心組裝定子! 

◆ 不要將手指或物體放在定子之間！ 
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警告 

 

定子永久磁鐵有壓傷風險 

因標準版本無煞車系統，線性馬達動子移動時與定子有壓傷與損壞及受傷的危險。 

◆ 確保線性馬達系統水平偏差不超過 1°！ 

 

警告 

 

定子永久磁鐵有壓傷風險 

組裝過程中不受控制的移動會造成壓傷和損壞動子的危險 

◆ 使用運輸安全裝置確保在裝配過程中將動子鎖定到位！ 

 

警告 

 

強大的吸引力造成壓傷危險！ 

非常強的吸引力會造成壓傷和損壞動子或定子的危險。 

◆ 確保只有在線性滑軌可以吸收力的情況下，動子才靠近定子！ 

 

警告 

 

重物帶來的危險！ 

搬運重物可能會損害您的健康 

◆ 放置超過 20 公斤的重物時，請使用適當尺寸的起重機！ 

◆ 處理懸掛負載時，請遵守適用的職業健康和安全法規！ 
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◼ 電氣連接 

危險 

 

高壓危險！ 

  如果線性馬達接地不正確，有觸電的危險。 

◆ 連接電源前，確保奈米定位平台正確接地。 

 

危險 

 

高壓危險！ 

  即使馬達不移動，電流也可能流動。 

◆ 在從馬達上拆下電氣連接之前，確保奈米定位平台與電源斷開。 

◆ 將驅動器與電源斷開後，至少等待 5 分鐘，在觸摸帶電部件或斷開連接 

◆ 為安全起見，測量中間電路的電壓，等到低於 40V。 

 

◼ 開關奈米定位平台 

警告 

 

強大的吸引力造成壓碎危險！ 

  強大的磁力可能會從線性馬達系統中吸引鋼或鐵物體並造成壓碎！ 

◆ 不得用手將重 (> 1 kg) 或大 (> 0.01 m²) 鋼或鐵物體放置於磁軌的周圍區域 (50 mm)！ 

◆ 只能使用合適的工具。 

 

警告 

 

強大的吸引力造成壓傷危險！ 

動子移動到機台末端時可能會導致肢體受傷 

◆ 操作人員應提供防護用品，以防止進入機台的危險區域！ 

 

警告 

 

燙傷危險！ 

 馬達在運行過程中會發熱，因此接觸馬達會導致燙傷！ 

◆ 在馬達上提供保護裝置和警告提示！ 
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◼ 維護和清潔 

 

危險 

 

高壓危險！ 

  在維護和清潔之前和期間，可能會流過危險的電流。 

◆ 工作只能由合格的電工在斷開電源的情況下進行！ 

◆ 在對奈米定位平台進行工作之前，請斷開電源並防止其重新接通！ 

 

警告 

 

移動部有壓傷的危險！ 

動子移動到機台末端時可能會導致四肢受傷 

◆ 操作人員應提供防護用品，以防止進入機台的危險區域！ 

 

警告 

 

燙傷危險！ 

馬達在運行過程中會發熱，因此接觸馬達會導致燙傷！ 

◆ 將驅動器與電源斷開後，至少等待 5 分鐘，取下蓋子後接觸馬達 

 

警告 

 

對系統進行未經授權的維修 

◆ 未經授權對系統進行操作會造成受傷風險，並可能導致保修失效。 

◆ 系統只能由專業人員進行維修！ 
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1.5 版權 

本產品的使用手冊為台中大銀微系統股份有限公司版權所有，不得以任何形式手段傳播文件。 

使用手冊受版權保護，任何內容複製、出版、修改或刪減，均須要大銀微系統股份有限公司的書面核准。 

註：本公司保留變更的權利，如使用手冊內容或產品規格，恕不另行通知。 

 

1.6 製造商資訊 

表 1.6.1 製造商資訊 

公司 大銀微系統股份有限公司 

地址 40852 台中市南屯區精科中路 6 號（精密科學園區） 

電話 +886-4-23550110 

傳真 +886-4-23550123 

業務信箱 business@hiwinmikro.tw 

客服信箱 service@hiwinmikro.tw 

網站 http://www.hiwinmikro.tw 

 

1.7 產品監督 

請告知 NPS 製造商大銀微系統： 

◼ 意外 

◼ 線性系統的潛在危險源 

◼ 本使用者手冊中有難以理解的內容 

 

  

mailto:business@hiwinmikro.tw
mailto:service@hiwinmikro.tw
http://www.hiwinmikro.tw/
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（此頁有意留白。） 
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2.1 簡介 

奈米定位平台(NPS)分為 NPS-LM 和 NPS-AC 兩個系列。NPS-LM 系列採用直驅直線馬達驅動，NPS-

AC 系列採用 AC 伺服馬達搭配螺桿驅動。NPS-LM 和 NPS-AC 系列均採用線性交叉滾珠軸承，使 NPS 平

台能夠提供高定位精度、低角度和直度的誤差。 線性交叉滾子軸承還提供高剛度和平滑運動，有助於實現

最小增量運動和高速度穩定性。 

 

2.2 基本安全事項 

NPS 不得在室外或有爆炸風險的危險區域中使用。所有線性系統只能用於規定的用途。 

◼ NPS 必須在其規定的性能限制內運行（見技術資料和承認圖）。 

◼ 遵守使用者手冊和遵守保養和維修規定是 NPS 預期使用的先決條件。 

◼ NPS 的任何其他用途都應被視為與預期用途相違背。 

◼ 僅使用 HIWIN MIKROSYSTEM 的原廠零件。 

2.3 合理可預見的誤用 

NPS 不得運行於 

◼ 戶外 

◼ 在潛在爆炸環境中 
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2.4 換算與修正 

不允許修改 NPS！ 如有特殊要求，請聯繫大銀微系統。 

 

2.5 殘餘風險 

◼ NPS 的正常運行不構成任何剩餘風險。 

◼ 相關章節中提供了有關保養和維修工作中可能出現的風險的警告。 

 

2.6 人員需求 

只有經過授權的人員才能對 NPS 進行操作！ 他們必須在開始工作之前熟悉安全設備和規定（見表 2.6.1）。 

 

表 2.6.1 人員要求 

活動 資質 

普通操作 經訓練的人員 

清潔 經訓練的人員 

保養 運營商或製造商經過培訓的專業人員 

維修 運營商或製造商經過培訓的專業人員 
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2.7 安全設備 

2.7.1 個人防護裝備 

注意 

 

噪音風險 

 下面的信息將使機台的使用者能夠對危險和風險做出更好的評估。 

◆ 根據 EN ISO 3746 標準 A 級的聲壓等級等於：70.5 dB (A) 

◆ 不確定性，K，以分貝為單位。 4.0 分貝（A），根據 EN ISO 4871 標準 

排放等級不一定是安全工作等級。雖然排放和接觸等級之間存在關聯，但這不能可靠地於確定是

否需要採取進一步的預防措施。影響勞動力實際暴露等級的因素包括工作間的特點、其它噪聲源

等，即機台和其它相鄰過程的數量，以及操作員暴露於噪聲的時間長度。另外，允許的暴露等級

也會因國家而異。 

 

表 2.7.1 人員要求 

操作階段 個人保護設備 

正常運行中 在對 NPS 進行正常操作、清潔、維護和修理時，需要以下個人防護裝備： 

◼ 安全鞋 

◼ 保護頭盔 

◼ 保護手套 

清潔 

保養 

維修 

 

2.7.2 NPS 上的保護裝置 

◼ NPS 配有位置阻尼器。 

◼ 每次保養和維修後，必須在末端位置測試這些位置阻尼器，並在必要時進行更換。 

◼ 沒有位置阻尼器或阻尼器損壞時，機器可能無法運行！ 

  



奈米定位平台使用者操作手冊 基本安全資訊 

HIWIN MIKROSYSTEM CORP. 2-5 

MM14UC01-2412 

2.8 NPS 標籤 

 

 

 
圖 2.8.1 警告符號和銘牌 - NPS-LM 系列 

 

 



基本安全資訊 奈米定位平台使用者操作手冊 

2-6 HIWIN MIKROSYSTEM CORP. 

MM14UC01-2412 

表 2.8.1 警告符號 

圖形 危險類型和來源 保護措施 

 

移動危險！ 
遠離機器的運動區域！ 防止未經授權進入危險

區域！ 

 

來自強磁場的危險！ 

磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如

攜帶手錶、信用卡、敏感物…），請勿靠近

NPS 附近(<500mm)，以免導致物件損

壞。 

 

來自強磁場的危險！ 

為避免影響裝有心臟節律器或金屬植入物

的人員，請至少保持 500mm 的安全距

離。 
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圖 2.8.2 警告符號和銘牌 - NPS-AC 系列 

 

表 2.8.2 警告符號 

圖形 危險類型和來源 保護措施 

 

移動危險！ 
遠離機器的運動區域！ 防止未經授權進入危險

區域！ 

 

燙傷危險! 
馬達在運行過程中會發熱，請勿在機台運行中

碰觸馬達表面，避免燙傷！ 
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（此頁有意留白。） 
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3.1 NPS 說明 

NPS 採用非循環交叉滾子軸承，具有高剛度、低啟動摩擦的直線軸承，與循環球軸承相比，NPS 可提

供高剛性且平穩的運動。 

圖 3.1.1 顯示 NPS 系列。 HUB 和 CB 系列由非接觸式直驅直線馬達驅動，有助於實現非常小的增量運

動。 AC 系列由 AC 伺服馬達驅動。 

 
圖 3.1.1 NPS 系列 

 

註：大銀微系統不斷改進其產品供應，列出的選項可能隨時被取代。 

請參閱大銀微系統最新版本的產品指南以獲取最新的產品信息，網址為 https://www.hiwinmikro.tw/zh 

  

https://www.hiwinmikro.tw/zh
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3.2 NPS 主要組成元件 

 
圖 3.2.1 NPS-LM 主要部件 

 

 

表 3.2.1 NPS-LM 主要部件 

序 組件 

1 底座 

2 定子 

3 無鐵芯馬達 

4 線性交叉滾柱導軌 

5 滑座 

6 馬達線 

7 編碼器線 
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圖 3.2.2 NPS-AC 主要部件 

 

 

表 3.2.2 NPS-LM 主要部件 

序 組件 

1 底座 

2 滑座 

3 線性交叉滾柱導軌 

4 滾珠螺桿 

5 AC 伺服馬達 

6 馬達線 

7 旋轉編碼器線 

8 極限開關 
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3.2.1 線性馬達 / AC 伺服馬達 

線性馬達由兩個組件組成：帶有線圈的動子和帶有永久磁鐵的定子。 承載交流電的線圈產生隨時間變化的

磁場，並與定子的穩定磁場相互作用。 產生的力用於產生線性運動。 直線馬達組件作為單獨的部件提供。 

表 3.2.1.1 線性馬達規格 

 符號 單位 LMC-HUB1 LMC-HUB2 LMCB4 LMCB6 LMCB8 

連續推力 Fc N 20 40 73 109 145 

連續電流 Ic Arms 1.5 3.1 2 2 2 

瞬間推力(1 秒) Fp N 80 160 292 436 580 

瞬間電流(1 秒) Ip Arms 6.2 13 8 8 8 

極對距 2τ mm 24 24 32 32 32 

電阻(線間，25℃) R25 Ω 7.5 3.8 7.1 10.7 14.6 

電感(線間) L mH 1.4 0.7 2.6 3.8 5 

熱感測開關 - - 3 PTC SNM120 In Series 3 PTC SNM100 In Series 

最大操作電壓 - 𝑉𝐷𝐶 330 

 

  



產品說明 奈米定位平台使用者操作手冊 

3-6 HIWIN MIKROSYSTEM CORP. 

MM14UC01-2412 

 

AC 伺服馬達是使用伺服機構提供動力給予旋轉或平移的馬達。 此馬達由閉環控制系統組成，該系統考慮

電流輸出並將其變更為所需條件。 這些系統中的控制動作是基於馬達的輸出，並使用正回饋系統來控制軸

的運動和最終位置。 AC 伺服馬達組件作為單獨的部件提供。 

 

表 3.2.1.2 AC 伺服馬達規格 

 符號 單位 200W 400W 

輸入電壓 V VAC 220 

輸出功率 W W 200 400 

額定扭矩 Tc N.m 0.64 1.27 

額定電流 Ic Arms 1.6 2.5 

瞬時最大扭矩 Tp N.m 2.24 4.44 

瞬時最大電流 Ip Arms 6.4 10 

額定轉速 ωc rpm 3000 3000 

線電阻 R Ω 5.53 3.59 

線電感 L mH 8.76 7.22 
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3.2.2 定位量測系統 

警告 

 

刮傷造成的損壞！ 

操作不當可能會損壞光學測量系統的測量刻度。 

◆ 小心處理測量尺！ 

 

 

行進距離由安裝在底座上的高解析度定位測量系統測量。 根據其類型，NPS-L 具有光學定位測量系

統。 安裝的定位測量系統採用電線連接，並通過單獨的連接器連接到控制器（見技術資料和承認圖）。 

 

表 3.2.2.1 定位測量系統選擇 

讀頭編碼 電源 解析度 [μm] 介面 

A 5V (±10%) 
<150mA 

(fully terminated) 
0.1 

(default interpolation) 
Incremental 1 Vpp (類比) 

B 5V (±10%) 
<150mA 

(fully terminated) 
0.1 

(default interpolation) 
Incremental 1 Vpp (類比) 

C 5V (-5% / +10%) 
200mA 

(fully terminated) 
0.1 Digital TTL (數位) 

D 5V (-5% / +10%) 
200mA 

(fully terminated) 
0.1 Digital TTL (數位) 

3.2.3 極限開關 

根據不同的類型，一些光學或感應式開關在到達移動距離的終點時提供訊號給控制器。這些極限開關

在供貨時已預先搭配極限延長線，接上即可直接運行。 
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3.3 產品型號 
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註：大銀微系統不斷改進其產品供應，列出的選項可能隨時被取代。 

請參閱大銀微系統最新版本的產品指南以獲取最新的產品信息，網址為 https://www.hiwinmikro.tw/zh. 
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4.1 輸送 

NPS 是完全組裝好的，經過功能測試，可以隨時連接。為了防止在運輸過程中出現損壞，NPS 配備了運輸

安全裝置和運輸裝置。 

4.2 運送至安裝位置 

危險 

 

來自磁場的危險!  

NPS 周圍的強磁場會對植入受磁場影響（例如心臟節律器）的人構成健康風險。 

◆ 任何患有受磁場影響的植入物的人，都應與 NPS 保持至少 500mm 的安全距離 

（根據 2013/35/EU 指令，靜態磁場的觸發閾值爲 0.5 mT）。 

 

警告 

 

定子永久磁鐵有壓碎風險! 

由於線性馬達動子移動時與定子有壓傷與損壞及受傷的危險，因標準版本無煞車系統 

◆ 運輸前確保各運輸安全裝置固定好。 在大多數情況下，這些固定裝置是紅色的。 

 

警告 

 

重物帶來的危險！ 

◆ 搬運重物可能會損害您的健康 

◆ 對於超過 20 公斤的設備重量，在定位重物時，請使用適當尺寸的起重機！  

◆ 處理懸掛負載時，請遵守適用的職業健康和安全法規！ 
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注意 

 

電場或靜電放電會損壞元件，造成電路或設備故障 

磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），請勿靠近本產品，以免導致物件

損壞。 

◆ 請勿將磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），靠近線性

馬達附近(<500mm) 

 

注意 

 

NPS 的損壞! 

NPS 可能因機械負載而損壞。 

◆ 確保 NPS 不會彎曲，因為這可能會永久損壞精度。 

◆ 在搬運過程中，不要在 NPS 上增加任何額外的負載! 

◆ 固定 NPS 和其部件，防止傾斜! 

註：電氣設備的設計是為了防止運輸和儲存溫度在-25oC 至+55oC 範圍內的影響，以及在高達+70oC 的短時間內不超過 24 小時。 

 

◼ 搬運 NPS 的步驟。 

(1). 斷開電源。 

(2). 斷開平台電線。 

(3). 移除負載。 

(4). 固定搬運固定座。 
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4.3 安裝位置之需求規格 

4.3.1 環境條件 

表 4.3.1.1 環境條件要求 

使用區域 僅供室內使用 

溫度 0 °C to 50 °C 

濕度 < 80%RH (非冷凝狀態) 

海拔高度 < 1000 m 

安裝地點 平坦、乾燥、無振動 

防塵等級 不受腐蝕性溶劑或強磁性的干擾 

接地 工廠電源接地線符合國際要求 

註： 

(1). 避免直接暴露在陽光下或熱源下。 

(2). 遠離電磁干擾源場所，如焊接、放電機。 

 

4.3.2 操作人員應提供的安全設備 

可能的安全設備/措施。 

◼ 根據地區規定提供個人防護設備 

◼ 機台保護設備 
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4.4 儲存 

危險 

 

來自磁場的危險!  

NPS 周圍的強磁場會對植入受磁場影響（例如心臟節律器）的人構成健康風險。 

◆ 任何患有受磁場影響的植入物的人，都應與 NPS 保持至少 500mm 的安全距離 

（根據 2013/35/EU 指令，靜態磁場的觸發閾值爲 0.5 mT）。 

註: 

(1). 將 NPS 儲存在其運輸包裝中。 

(2). 只能將 NPS 存放在乾燥、無霜和無腐蝕的環境中。 

(3). 在儲存之前，先清潔和保護使用過的 NPS。 

(4). 當儲存 NPS 時，請附上警告磁場的標誌。 

4.5 開箱與設定 

注意 

 

附件的損壞! 

附件可能因機械負荷而損壞。 

◆ 使用所提供的吊掛點固定和搬運 NPS! 

註： 

(1). NPS 只能在室內安裝和操作。 

(2). NPS-L 是專為水平安裝而設計的。在安裝過程中，不能超過 1°的角度，因為它不具有煞車系統。 

◼ 拆開包裝和安裝 NPS 的步驟。 

(1) 移除保護膜。 

(2) 小心地將 NPS 放在提供的搬運裝置上搬運到指定的安裝地點。 

(3) 確保維修點容易接近。 

(4) 以環境友好的方式處理包裝。 
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5.1 機械安裝 

5.1.1 機械組裝 

CB 和 HUB 系列 NPS 在出貨前已用運輸支架正確固定，以防止運送過程中損壞。 安裝載物台之前，請拆

下運輸支架。 保留運輸支架以供將來運輸使用。 

安裝面的平整度必須在 5μm 以內，以達到高精度並確保平台正常運作。 

 
圖 5.1.1.1 搬運固定座安裝圖 
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圖 5.1.1.2 NPS 組裝 

註:  

(1). 為保持精度，安裝表面應平整。 

(2). 在工廠組裝平台之前，平台底座是經過精密加工並驗證過平面度的。 

(3). 精度是出貨前在花崗岩平面上測量的。 

 

表 5.1.1.1 NPS 裝配尺寸(H) 

NPS馬達系列 機台高度尺寸(mm) 

LMC-HUB1 37 

LMC-HUB2 37 

LMCB4 60 

LMCB6 60 

LMCB8 60 

NPS-AC-20 67 

NPS-AC-40 67 
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5.1.2 裝配 NPS 

◼ 組裝 NPS 的步驟： 

(1) 安裝面的平整度必須在 5μm 以內，以達到高精度並確保平台正常運作。 

(2) 清潔安裝表面。 

(3) 清潔機台底座的安裝表面。 

(4) 將機台放置到所需的安裝位置。 

(5) 拆下裝運支架。 

(6) 移動滑台以露出安裝孔。 

(7) 將安裝螺栓放入安裝孔中，擰緊後，施加扭矩（見表 5.1.2.1）。 

註：在組裝好移動負載後，請再設計一個搬運固定座，以便在運輸過程中將動子座鎖固。 

 

表 5.1.2.1 安裝螺絲扭矩 

螺絲規格 扭矩 (Nm) 材料 強度等級 

M4 3.9 合金鋼 12.9 

M5 8.8 合金鋼 12.9 

M6 13.2 合金鋼 12.9 

M8 32.3 合金鋼 12.9 
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圖. 5.1.2.1 裝配 NPS 
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5.1.3 裝配移動負載 

◼ 組裝移動負載的步驟： 

(1) 負載安裝面的平整度必須在 5μm 以內，以達到高精度並確保平台正常運作。 

(2) 清潔 NPS 滑台的安裝表面。 

(3) 清潔負載的安裝表面。 

(4) 將安裝螺栓放入安裝孔中，用扭力螺絲從內到外鎖緊（見表 5.1.2.1）。 

5.2 電氣安裝 

危險 

 

來自電壓的危險! 

如果線性馬達的接地方式不正確，就有觸電的危險。 

◆ 在連接電源之前，確保 NPS 正確接地。 

 

危險 

 

電壓危險！ 

即使馬達不移動，電流也可能流動。 

◆ 在從馬達上拆下電氣連接之前，確保 NPS 與電源斷開。 

◆ 將驅動器與電源斷開後，至少等待 5 分鐘，在觸摸帶電部件或斷開連接 

◆ 為安全起見，測量中間電路的電壓，等到低於 40V。 

註： 

(1). 請遵守驅動器的單獨裝配說明! 

(2). 電源電壓是根據驅動器而定的。詳細情況請查閱製造商的單獨操作說明。 

(3). 提供可供操作的電纜。 

(4). 通過每個軸的三個連接器必須連接。 
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圖 5.2.1 E1 總配線圖 
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圖 5.2.2 E2 總配線圖 
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5.2.1 電源供應器與控制器選型 

選擇電源供應器時，必須考慮連續電流、瞬間電流以及操作電壓。 此外，必須考慮某些驅動系統可能

在馬達中引起的共振效應。 馬達由多個串聯的單獨線圈組裝而成。 這些線圈中的每一個都有一個串聯電

感和一個對地雜散電容。 所獲得的 LC 網路具有諧振頻率，因此當電振盪施加到相輸入（特別是 PWM 頻

率）時，馬達的中性點可以相對於地面以非常高的幅度振盪，並且絕緣可能會因這些振盪會導致損壞。 這

種現象在極數較多的馬達（如直線馬達）中更為明顯。 

◼ 選擇電源時，請檢查以下條件： 

300 VDC 控制器: 750 Vp (相接地)，電壓梯度: 8 kV/μs. 

控制器與馬達之間的電纜會由於電纜與馬達間的阻抗不匹配而產生反射波，並且反射電壓會與隨後的

輸入電壓疊加，而導致電壓上升。當馬達電纜較長時，這樣的現象會更加明顯。如果控制器與馬達之間的

電纜線超過 10m，就必須測量馬達端子上的電壓，卻保有低於上述規定。如果測量值較大，則濾波器必須

插入控制器與馬達之間進行保護。 

註： 

馬達最高工作電壓請參考《線性馬達技術資料》，可從官網下載。 
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圖 5.2.1.1 電壓示意圖 

 

 
圖. 5.2.1.2 定義上升時間𝑡𝑟 
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表 5.2.1.1 電源和中性點的系列電壓限制 

Item Mounting 

𝑉𝑏𝑢𝑠 Max. 330 

|𝑉𝑝𝑒𝑎𝑘.  𝑡𝑜 𝑔𝑟𝑜𝑢𝑛𝑑
+ | 

<750 𝑉𝑝 (phase to ground) 

@ PWM frequency 

|𝑉𝑝𝑒𝑎𝑘.  𝑡𝑜 𝑔𝑟𝑜𝑢𝑛𝑑
− | 

<750 𝑉𝑝 (phase to ground) 

@ PWM frequency 

Voltage gradient |𝑑𝑉 𝑑𝑡⁄ | 

< 8 𝐾𝑣 𝜇𝑠⁄  

如果難以獲得瞬時電壓梯度，可以用以下公式來估計(圖 5.2.1.2)： 

|𝑑𝑉 𝑑𝑡⁄ | = |(90%𝑉𝑝𝑝 − 10%𝑉𝑝𝑝) 𝑡𝑟⁄ | 

 

 
圖 5.2.1.3 電壓震盪原理圖 (300V_DC 控制器) 
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5.2.2 連接無鐵心馬達 

溫度傳感器系統的電纜按標準通過馬達的延長線。因此，兩根電纜都連接到馬達接頭上。 

註：請根據技術資料和承認圖的配線腳位表! 

5.2.3 連接線性定位測量系統 

注意 

 

讀頭訊號有 EMC 干擾的危險! 

◆ 在讀頭和接頭的電線連接過程中，必須始終遵循合格的 ESD 預防措施。 

◆ 確保讀頭線已被正確接地! 

◆ 確保隔離網與接頭完全接觸。 

◆ 確保帶有正弦/餘弦信號的線對被單獨接地! 

 

注意 

 

有受傷的危險! 

不正確的連接距離測量系統可能導致滑塊不受控制的運動，這可能導致受傷或可能損壞直線軸。

只有合格的人員才能連接線性定位量測系統! 

 

註： 

(1). 線性定位測量系統被安裝在線性馬達系統中準備運行。 

(2). 請根據技術資料和承認圖的配線腳位表! 
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表 5.2.3.1 線馬電源線接頭 

種類 接點配置 

GX16 5P 

(公) 

 

 

表 5.2.3.2 腳位表 

腳位號碼 訊號 

1 V 

2 U 

3 W 

4 T+ 

5 T- 

Housing Ground 

 

表 5.2.3.3 線性編碼器接頭 

種類 接點配置 

D-Sub 15-pin 

(公) 
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表 5.2.3.4 腳位表 

腳位號碼 

D-Sub 15-pin 

類比 1 Vpp, 柵距 20μm 

(讀頭 A, 讀頭 B) 

數位 0.1μm  

(讀頭 C, 讀頭 D) 

1 Cos- - 

2 Sin- 0V 

3 Z+ - 

4 5V Z- 

5 5V B- 

6 - A- 

7 + Limit output 5V 

8 - Limit output 5V 

9 Cos+ 0V 

10 Sin+ - Limit output 

11 Z- + Limit output 

12 0V Z+ 

13 0V B+ 

14 - A+ 

15 - - 

Housing Shielding Shielding 

 

表 5.2.3.5 線性讀頭參數 

讀頭 A, 讀頭 B: 光學類比讀頭 

柵距 20 μm 

訊號 Analog,1 Vpp sin/cos 

讀頭 C, 讀頭 D: 光學數位讀頭 

解析度 0.1 μm 

訊號 digital, TTL 5V 
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表 5.2.3.6 AC 伺服馬達電源線接頭 

種類 接點配置 

沒有煞車 

 

有煞車 

 

 

表 5.2.3.7 腳位表 

腳位編號 
訊號 

沒有煞車 有煞車 

1 W W 

2 V V 

3 U U 

4 GND GND 

5 - B+ 

6 - B- 

 

 

  



組裝與連接 奈米定位平台使用者操作手冊 

5-16 HIWIN MIKROSYSTEM CORP. 

MM14UC01-2412 

 

表 5.2.3.8 旋轉編碼器接頭 

種類 接點配置 

空中接頭 

(9-pin) 

 

 

表 5.2.3.9 腳位表 

腳位編號 
訊號 

HIWIN 17bit 增量式 17bit 串列絕對式 

1 5V±5% 5V±5% 

2 0V 0V 

3 SL+ - 

4 SL- - 

5 - VB 

6 - GND 

7 MA+ SD+ 

8 MA- SD- 

9 Shielding Shielding 
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5.2.4 連接極限開關 

NPS-AC 系列中設計為近接開關，已安裝在內準備運作。 NPS-LM 系列採用兩個內建磁性開關作為極限開

關，已安裝在內準備運作。 

 

機台系列 
NPS-L-CBX 
NPS-L-UBX 

NPS-AC 

種類 光電編碼器內建極限開關 近接開關 

輸出 Open collector NPN, Normal open 

接線 
 

 

R最大電流不超過10mA，或者需使用

合適的繼電器 

 

 

註： 

(1) 關於極限開關的位置，請遵守技術資料和承認圖 

(2) 請遵守技術資料和承認圖的腳位表! 
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（此頁有意留白。） 
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6.1.2 程式 ..................................................................................................................................................................... 6-4 
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6.1 調適 

6.1.1 開關 NPS 

危險 

 

來自磁場的危險!  

◆ NPS 周圍的強磁場會對植入受磁場影響（例如心臟節律器）的人構成健康風險。 

◆ 為避免影響裝有心臟節律器或金屬植入物的人員，請至少與永久磁場距離 500mm。 

 

警告 

 

強大的吸引力造成壓碎危險！ 

強大的磁力可能會從線性馬達系統中吸引鋼或鐵物體並造成壓碎！ 

◆ 不得用手將重 (> 1 kg) 或大 (> 0.01 m²) 鋼或鐵物體放置於磁軌的周圍區域 (50 mm)！ 

◆ 只能使用合適的工具。 

 

警告 

 

強大的吸引力造成壓傷危險！ 

動子移動到機台末端時可能會導致肢體受傷 

◆ 操作人員應提供防護用品，以防止進入機台的危險區域！ 

 

警告 

 

燙傷危險！ 

馬達在運行過程中會發熱，因此接觸馬達會導致燙傷！ 

◆ 在馬達上提供保護裝置和警告提示！ 
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注意 

 

電場或靜電放電會損壞元件，造成電路或設備故障 

磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），請勿靠近本產品，以

免導致物件損壞。 

◆ 請勿將磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），靠近 NPS

附近(<500mm) 

 

注意 

 

NPS 的損壞! 

在斷電的情況下，由於動子座不受控制的移動而造成材料損壞的危險! 

◆ 確保防撞膠環安裝在 NPS 兩邊的末端位置! 

◆ 蓋子上沒有重物! 

◆ 無法移動的動子座! 

註：操作者應根據 EN ISO 12100 提供一個控制器，以防止機台在恢復供電、故障排除或機器停止後被無意中啟動。 
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◼ 開關NPS步驟 

(1) 關閉控制器。 

(2) 拉出馬達線。 

(3) 連接定位測量系統線。 

(4) 開啟控制器。 

(5) 檢查定位測量系統（參見驅動器和定位測量系統的單獨裝配說明）。 

(6) 關閉控制器。 

(7) 連接馬達線。 

(8) 開啟控制器。 

(9) 在慢速下進行試運行。 

(10) 在使用條件下進行測試。 

 

6.1.2 程式 

NPS 的程式取決於所用的控制器和驅動器。請遵守控制器和驅動器的使用者操作手冊! 
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7.1 保養 

危險 

 

高壓危險！ 

在維護和清潔之前和期間，可能會流過危險的電流。 

工作只能由合格的電工在斷開電源的情況下進行！ 

◆ 在對 NPS 進行工作之前，請斷開電源並防止其重新接通！ 

 

危險 

 

來自磁場的危險!  

NPS 周圍的強磁場會對植入受磁場影響（例如心臟節律器）的人構成健康風險。 

◆ 為避免影響裝有心臟節律器或金屬植入物的人員，請至少與永久磁場距離 500mm。 

 

警告 

 

強大的吸引力造成壓傷危險！ 

動子移動到機台末端時可能會導致肢體受傷 

◆ 操作人員應提供防護用品，以防止進入機台的危險區域！ 

 

警告 

 

燙傷危險！ 

馬達在運行過程中會發熱，因此接觸馬達會導致燙傷！ 

◆ 將驅動器與電源斷開後，至少等待 5 分鐘，取下蓋子後接觸馬達 

 

警告 

 

對系統進行未經授權的維修 

未經授權對系統進行操作會造成受傷風險，並可能導致保修失效。 

◆ 系統只能由專業人員進行維修！ 
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注意 

 

電場或靜電放電會損壞元件，造成電路或設備故障 

磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），請勿靠近本產品，以免導

致物件損壞。 

◆ 請勿將磁性資料存取裝置和精密機械儀器等（如攜帶手錶、信用卡、敏感物…），靠近線性馬達

附近(<500mm) 

註：只使用合適與無害的藥劑。請查看製造商的安全數據表。 

◼ NPS 潤滑採用 HIWIN G04 潤滑脂，請勿使用其他不相容的潤滑脂。 

◼ 每週驅動平台進行全行程，以確保線性導軌中因意外外力或快速移動而造成錯位的滾柱能夠回到正確

位置。 這也可以重新分佈線性導軌中的潤滑脂。 

◼ NPS 保養步驟： 

(1) 將滑台驅動至行程的一端並斷開機台的電源。 

(2) 用抹布清除變質的油脂和灰塵。 

(3) 在裸露的線性導軌上塗抹 HIWIN G04 潤滑脂。 

(4) 將機台驅動至另一側並斷開電源。 

(5) 清潔線性導軌並重新潤滑導軌。 

(6) 驅動機台進行全行程運行 5 次。 

(7) 擦去多餘的油脂。 
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◼ 在保養的時候:  

(1) 確保 NPS 不被擅自啟動。 

(2) 斷開 NPS 的電力供應。 

(3) 確保 NPS 不會在未經授權的情況下被重新開啟。 

 

圖. 7.1.1 警告標示的例子 
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7.1.1 線性馬達 

◼ 確保沒有任何零件置於動子和定子之間! 

◼ 線性馬達的運行是不用保養的。 

7.1.2 定位量測系統 

確保編碼器和光學尺之間沒有多餘的顆粒物夾在中間! 只能用軟布清潔，以免刮傷光學尺。 

光學定位測量系統在非接觸的基礎上工作，因此不需要保養。只需定期檢查光學尺是否有污垢，必要

時進行清潔，否則光學尺的表面可能會出現刮痕，並可能不再正常工作。 

7.1.3 機電元件 

拖鏈和電纜的壽命是有限的。然而，由於環境條件和驅動性能的不同，其使用壽命無法準確計算。因

此，應定期檢查以下部件的磨損和正確位置，必要時應予以更換（易損件不在保修範圍內）。 

◼ 拖鏈中的電纜（例如，電纜絕緣層有磨損的跡象）  

◼ 電纜接頭連接 

◼ 極限開關和極限遮片之間的距離（極限開關故障的常見原因）。 

在關鍵的生產情況下，要確保有易損件的庫存! 
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7.1.4 線性交叉滾柱導軌 

7.1.4.1 潤滑 

與滾動軸承一樣，NPS 的線性導軌需要足夠的潤滑劑供應。這種潤滑可以減少磨損，防止灰塵和沈

積物，防止腐蝕並延長使用壽命。 

◼ 在潤滑之前，確保舊的油脂、污垢和碎屑從線性滑軌上被清除。 

◼ 潤滑線性交叉滾柱導軌，只能使用 HIWIN G04 潤滑劑。 

◼ 確保只使用不含固體潤滑劑顆粒（如石墨或 MoS2）的潤滑劑。 

◼ NPS-HUB/NPS-LMC：請在線性交叉滾柱導軌上塗抹一層薄且不間斷的潤滑劑。 

◼ NPS-AC：請在線性交叉滾柱導軌和滾珠螺桿上塗抹一層薄且不間斷的潤滑劑 

 
圖 7.1.4.1.1 潤滑位置 

7.1.4.2 補充潤滑建議間隔時間 

正常情況下，建議的再潤滑週期約為 6 個月或 500 公里的行駛距離，對於某些工作循環 > 50% 的應

用，需要更小的潤滑週期。  
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7.2 清潔 

污垢會隨著時間的推移在沒有保護的線性滑軌上沉積和積累。因此，必須定期檢查線性滑軌上的污垢，

必要時進行清潔。在清潔了過多的油脂後，定位平台就可以開始運動。 

◼ 清潔線軌和滑塊上溢出的多餘油脂 

◼ 清潔光學編碼器和尺身 

◼ 清潔定子。 

註： 

(1). 請將 IPA 塗在刮板上進行清潔。不要將 IPA 直接塗在光柵尺上。 

(2). 不要使用乙醇或任何其他溶劑來清理光學尺。 

(3). 在清洗馬達定子時，請注意強磁。 

(4). LMC 定子不適合在下面的保養程序中使用。如果定子已經相互吸引，請聯繫 HIWIN 工作人員協助處理。 

(5). 如果定位平台在不理想的環境下使用，應定期對定子進行清潔。 

(6). 定子和動子（鐵質材料）會產生強大的吸力，這將嚴重傷害手指和手掌。不要讓磁性物品靠得太近，以免 

          被磁鐵吸引。 (如刀、工具等）。 

 

7.2.1 試運轉 

潤滑後，請在正常使用前循環運行 10 分鐘以上，這樣可以使潤滑油均勻地分佈在滑塊和線軌之間。

這也可以釋放飽和壓力，避免潤滑油繼續溢出並積聚在滑塊和線軌之間。 
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（此頁有意留白。） 
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8.1 廢棄物處理 

注意 

 

環境有害物質所引起的危險! 

對環境的危害取決於所使用的物質類型。 

◆ 在處置前徹底清潔被污染的部件 

◆ 廢後之廢棄物處理須遵循國家當地相關規定，並依照可循環使用材料回收流程。 

 

表 8.1.1 廢棄物處理 

液體 

潤滑油 以環境友好的方式處理危險廢物 

被污染的清潔布 以環境友好的方式處理危險廢物 

線性馬達系統 

電線, 電氣元件 作為電氣廢料處理 

PP 元件（如拖鏈） 分開處理 

金屬件 (如線軌) 分開處理 

鋁件 (如底座) 分開處理 
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9.1 故障排除 

表 9.1.1 簡易故障排除 

故障狀態 原因 解決方式 

馬達在任何狀態下皆無法運

轉 

電源供應線被切斷 

檢查連接情況，接頭接點可能擠壓變形，必要時

進行修理。 

連接器有密封件，這意味著螺絲鎖故時必須克服

一定連接阻力。 

通過馬達保護的保險絲跳掉 檢查馬達保護的正確設置，必要時補救缺陷 

重新啟動時，驅動器在換向

過程中跳出一個錯誤訊息 

編碼器計數方向不正確 更換編碼器插頭中的 sin 和 cos 配線。 

動子組合離極限開關/極限遮

片太近 
斷開軸的電源，手動將動子組合移到軸的中心。 

額外的驅動阻力 改變驅動放大器的參數 

軸在重新啟動時超速 
換向不正確 

在換向過程中查看故障 

檢查驅動器中的換向參數，啟動速度監控！ 

編碼器信號受到 EMC 干擾 檢查連接器和電纜的隔離網 

定位模式下的軸超速 
位置傳輸中的編程錯誤，添加

的加速指令無效 

啟動驅動放大器的安全設置，如速度監控、允許

的位置誤差等。 

馬達升溫過快（測量溫度） 

由於佔空比過長，超過了額定

功率 
使負載週期與馬達的額定功率相適應 

冷卻不足 
修整冷卻空氣供應或打開冷卻空氣通道，必要時

加裝外部風扇 

動子座難以移動 檢查線軌的潤滑情況，移動範圍內是否有異物 

環境溫度太高 遵守允許的溫度範圍 

負載週期已被修改 計算負載週期並作出相應調整 

驅動放大器的馬達換向功能不

正常 
調整驅動放大器的換向參數 

動子的工作噪音 
需要重新潤滑，否則會有軸承

損壞的風險 
潤滑或諮詢大銀微系統 

軸在受到控制時產生的噪音 
EMC 干擾編碼器的訊號 

編碼器電纜必須單獨使用帶隔離網的正弦和餘弦

信號對 

換向不正確 優化換向參數. 

動子在移動時抖動，並產生

不是由線性滑軌引起的操作

噪音 

編碼器信號中存在 EMC 干

擾，編碼器電纜接頭連接有缺

陷，插頭中的針腳彎曲了 

將馬達電纜和/或編碼器電纜隔離網與放大器的接

地端子完全接觸，檢查插頭中的針腳。 

運行數小時後出現位置差異  使用電源濾波器來穩定電壓 
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11.1 技術用語說明 

◼ 絕對精度 

此用語實際上更好的說法為，位置誤差，對應於目標和實際位置之間的誤差。沿著一個軸的精度被定義為

排除其他線性誤差後，目標和實際位置的剩餘差異。這種系統性或線性誤差可以由餘弦誤差、角度偏差、

滾珠螺桿誤差、熱膨脹等引起。對於一個應用中所有感興趣的目標位置，用以下公式計算。 

 

系統目標-實際-差異之和的最大值+2 sigma（標準偏差） 

請不要將絕對精度與重現精度混淆 

◼ 加速度 

每一單位時間的速度變化，即為加速度=速度/時間或 a=v/t。 

◼ 加速時間 

這被定義為一個驅動從開始到達到目標速度所需的時間。 

◼ 動子與定子間吸引力(Fa) 

定義在額定氣隙下鐵心式線性馬達動子與定子之間的作用力，此力形成對滑塊的預壓，將由滑軌承受。 

◼ 反電動勢常數(KV) 

這是反電動勢電壓（rms）與馬達轉速或線速度（rpm 或 m/s）的比率。反電動勢是電磁力，它是在永磁

體磁場中的線圈運動時產生的，例如在伺服馬達中。 

◼ 連續推力 (Fc) 

連續推力也被稱為額定推力。這是當 100%負載比（工作週期）的連續電流施加在馬達線圈上時，線性馬

達在連續運行中所能產生的力。 

◼ 連續電流(Ic) 

連續電流是指在連續運行的情況下，每個線圈中允許的最大電流，也稱為額定電流。它的特點是當馬達預

熱並保持在 80°C 時。 
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◼ 偏心 

這是旋轉台的旋轉中心點在旋轉過程中對其位置的偏差。它是由軸心和軸承公差造成的。 

◼ 推力 

推力（在線性運動中）是在確定的條件下給出的，例如，在以下條件下的連續推力。 

(1). 20 °C 的環境溫度 

(2). 80°C 的線圈溫度 

(3). 100%的負載率（工作週期）。 

或作為瞬間推力。 

◼ 推力常數(Kf) 

這是一個線圈的特定常數。馬達的輸出力可以通過將馬達的力常數乘以輸入電流來計算:F = I × Kf 

◼ 導軌偏差 

這是行程與軸線的偏差。它取決於水平直線度[也是平行度]和垂直直線度[也是平面度]。 

◼ 水平直線度 

水平直線度被定義為平台沿 X 軸移動時 Y 軸的定位誤差，由雷射干涉儀系統測量。 

◼ 馬達常數 (Km) 

馬達常數指的是產生的力和消耗的功率之比，代表馬達的效率。 

◼ 瞬間電流(Ip) 

瞬間電流在短時間內施加到線圈上以產生瞬間推力。應用瞬間電流的最長時間是 1 秒。此後，馬達必須冷

卻到額定工作溫度，然後才能再次施加瞬間電流。 

◼ 瞬間推力 (Fp) 

瞬間推力[用於線性運動]是指馬達在瞬間電流Ip的情況下大約一秒鐘所能產生的最大力。當向馬達施加Ip

時，它是在馬達的非線性範圍附近運行。這對加速和煞車特別有用。 

◼ 解析度 

解析度是位置測量系統可以檢測到的最小距離，由於其它額外因素影響，最小步距理論上要大於解析度。 
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◼ 重現精度 

重複性是衡量一個階段在不同的運行中接近一個指定點的程度。重現精度不應該與絕對精度相混淆。一個

線性軸可以有中等精度，但有良好的重現精度。單向重現精度可以用一種方式來衡量，即從一個適當的距

離和相同的接近方向多次接近目標位置。在這種方式下，反力不會有任何影響。對於雙向重現性的測量，

目標位置從不同的方向接近，在這種情況下，反力會產生影響。 

◼ 剛性 

靜態剛性代表零件或組件在外部靜態有效載荷下變形的機械阻力。 另一方面，動態剛性代表零件或組件在

外部動態有效負載（例如驅動力）下對變形和運動的彈性阻力. 

◼ 步距 

最小步長接近解析度。 它是系統的最小可能運動。 它取決於編碼器、放大器、機械結構、齒隙等。 

◼ 垂直直線度 

垂直直線度被定義為平台沿 X 軸移動時 Z 軸的定位誤差，由雷射干涉儀系統測量。 

◼ 線間電阻 R25 

R25 是 25° C 時的線間電阻. 在 80° C 時, 線間電阻大約增加 1.2 x R25. 

◼ 線間溫度 (T) 

允許的線間溫度，取決於實際馬達安裝時的冷卻和運行條件，因此只能在實際情況下確認 
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11.2 單位轉換 

欲將B欄的單位轉換成A欄的單位，請乘以表格中相對應的數字。 

 

◼ 質量 

表 11.2.1  

  B 

  g kg lb oz 

A 

g 1 0.001 0.0022 0.03527 

kg 1000 1 2.205 35.273 

lb 453.59 0.45359 1 16 

oz 28.35 0.02835 0.0625 1 

 

◼ 線性速度  

表 11.2.2 

  B 

  m/s cm/s mm/s ft/s in/s 

A 

m/s 1 100 1000 3.281 39.37 

cm/s 0.01 1 10 3.281 x 10
-2

 0.3937 

mm/s 0.001 0.1 1 3.281 x 10
-3

 3.937 x 10
-2

 

ft/s 0.3048 30.48 304.8 1 12 

in/s 0.0254 2.54 25.4 8.333 x 10
-2

 1 

 

◼ 推力 

表 11.2.3 

  B 

  N lb oz 

A 

N 1 0.2248 3.5969 

lb 4.4482 1 16 

oz 0.2780 0.0625 1 
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◼ 長度  

表 11.2.4 

  B 

  m cm mm ft in 

A 

m 1 100 1000 3.281 39.37 

cm 0.01 1 10 3.281 x 10
-2

 0.3937 

mm 0.001 0.1 1 3.281 x 10
-3

 3.937 x 10
-2

 

ft 0.3048 30.48 304.8 1 12 

in 0.0254 2.54 25.4 8.333 x 10
-2

 1 

 

◼ 溫度 

表 11.2.5 

  B 

  °C °F 

A 
°C 1 (°F - 32) x 5 / 9 

°F (°C x 9 / 5) + 32 1 
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11.3 公差和假設 

11.3.1 公差 

表 11.3.1.1 公差 

公差 (mm) 

<6 6-30 30-120 120-300 300-600 600-1200 1200-2400 >2400 

±0.1 ±0.2 ±0.3 ±0.4 ±0.5 ±0.8 ±1.0 ±1.5 

 

11.3.2 假設 

操作人員接受過 NPS 安全操作方法的培訓，並已閱讀和理解本用戶手冊的全部內容。維護人員在保

養和維修 NPS 時，不會對人、財產或環境造成危險。 
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11.4 補充公式 

11.4.1 啟動馬達選型 

以下內容描述如何根據速度、移動距離和有效負載的慣性來選擇合適的馬達。確定馬達尺寸的基本過程。 

(1). 決定運動軌跡和所需參數 

(2). 計算瞬間推力和連續推力 

(3). 選擇電機 

 

符號 

X : 移動距離 (mm) 

T : 移動時間 (sec) 

a : 加速度 (mm/s2) 

V : 速度 (mm/s) 

ML : 負載 (kg) 

g : 重力加速度(mm/s2) 

FP : 瞬間推力 (N) 

Fc : 連續推力 (N) 

Fa : 定子與動子間吸引力 (N) 適用於 LMSA 系列 

Fi : 惯性力(N) 

KP : 力量常數(N/Arms) 

IP : 瞬間電流 (Arms) 

Ie : 等效電流(Arms) 

IC : 連續電流 (Arms) 

V0 : 初始速度 (mm/s) 
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◼ 步驟一 決定運動速度曲線和所需參數 

為了確保某一特定應用的馬達正確，有必要熟悉運動方程式。 

➢ 運動方程式 

基本運動學方程式描述如下。 

V = V0 + aT 

X = V0T +
1

2
aT2 

其中 V 是速度，a 是加速度，T 是移動時間，X 是移動距離。 

你可以從四個參數（V、a、T 和 X）中選擇兩個作為你的設計參數，然後另外兩個參數可以通過上述

公式計算出來。 
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➢ 運動速度曲線 

(1). 1/3-1/3-1/3 梯形曲線 

如果距離[X]和運動時間[T]已經給定，對於點對點運動來說，最常見和最有效的速度曲線是 "1/3-1/3-

1/3 "梯形曲線，因為它通過最小化完成運動所需的功率來提供最佳運動。它將加速、等速和減速的時間分

成三段，如下圖所示。 

 

圖. 11.4.1.1 梯形曲線圖 

 

Vmax = 1.5 ×
X

T
 (因為 X =

V

2
×

T

3
+ V ×

T

3
+

V

2
×

T

3
) 

amax =
Vmax

T/3
=

4.5X

T2
 

註：這裡的參數被描述為運動方程。 
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(2). 1/2-1/2 三角曲線 

如果給定 X 和 T，另一個常見的運動曲線是 1/2-1/2 三角形曲線。該運動分為兩部分，即加速和減

速。第二個運動速度剖面圖如下所示。 

 

圖. 11.4.1.2 三角曲線圖 

Vmax = 2 ×
X

T
 

amax =
4X

T2
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(3). 一些有用的方程式 

表. 11.4.1.1 

 

 

 

V 1.5 ×
X

T
 2 ×

X

T
 , or √a × X  

a 
4.5X

T2
  

4X

T2
 

t 
X

Vmax
+

Vmax

a
 (if

X

Vmax
≥

Vmax

a
)  

第一個運動速度曲線所需的加速度比第二個運動速度曲線大；因此，所需的馬達尺寸也大。當選擇第

二個運動速度曲線時，選擇的電機尺寸較小，然而，由於速度較高（V_max），我們需要驗證驅動器的 DC

總線是否夠大。 

◼ 步驟２ 确定瞬間推力和等效力 

瞬間推力可以通過以下公式計算出來 

FP = ML × amax + (ML × g + Fa) × μ = Fi + Ff 

其中 Fi 是慣性力 Ff 是摩擦力, μ 摩擦係數 

在大多數情況下，運動是周期性的點對點運動。假設一個週期性的運動如圖 11.4.1.3 所示 

假設一個週期性的運動，停頓時間為 t 4 秒，等效力可按以下公式計算。 
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Fe = √
(Fi + Ff)

2t1 + Ff
2t2 + (Fi − Ff)

2t3

t1 + t2 + t3 + t4
 

 

圖. 11.4.1.3 運動曲線 

 

瞬間電流IP 和等效電流 Ie 可以用馬達常數 Kf 來計算。 

 

Ip =
Fp

Kf
 

 

Ie =
Fe

Kf
 

  



附錄 奈米定位平台使用者操作手冊 

11-14 HIWIN MIKROSYSTEM CORP. 

MM14UC01-2412 

 

⚫ 步驟３根據瞬間推力選擇馬達，並驗證馬達的電流供應。 

從 HIWIN 的目錄中，你可以查看馬達的規格，並根據瞬間推力選擇適用的馬達，然後你可以驗證電

流供應是否符合規格，如下所示。 

Ip =
Fp

Kf
< Ip (根據所選的馬達規格) 

Ie =
Fe

Kf
< Ic (根據所選的馬達規格) 

關於有效電流和持續電流，Ie/Ic的比率最好小於 0.7，以達到一定的裕度。 

11.4.2 線性馬達選型範例 

舉例來說，如果總負載為 5 公斤（移動部為 1 公斤，客戶負載為 4 公斤），摩擦係數 U 為 0.01，距

離為 500mm，移動時間為 400ms，停留時間為 350ms。首先，我們可以通過以下的公式計算出Vmax、

amax, Fp 和 Fe（選擇第一個運動速度曲線和 LMC 系列）。 

                                           Vmax = 1.5 ×
X

T
= 1.5 ×

0.5

0.4
= 1.875(m/sec) 

                                           amax =
4.5 × X

T2
=

4.5 × 0.5

(0.4)2
= 14.06(m/sec2) 

                                               Fp = ML × amax + (ML × g + Fa) × μ 

 

      = 5 × 14.06 + 5 × 9.81 × 0.01 = 70.3 + 0.49 = 70.79(N) 

 

Fe = √
[(70.3 + 0.49)2 + 0.492 + (70.3 − 0.49)2] × 0.1333

0.4 + 0.35
 

                                                      = 41.92(N) 
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在這種情況下，我們可以選擇 LMSA11 馬達，它可以提供高達 289(N)的瞬間推力和 103(N)的連續

推力，力的常數為 48.6 N/A(rms)。那麼馬達的電流供應可按以下方式確定 

Ip =
Fp

Kf
=

70.79

48.6
= 1.46(Arms) < 6.3(Arms) 

Ie =
Fe

Kf
=

41.92

48.6
= 0.86(Arms) < 2.1(Arms) 

                                                              
Ie

Ic
=

0.86

2.1
× 100% = 40.9 < 70% 

11.4.3 回生電阻選型 

11.4.3.1 收集所需信息 

要計算回生電阻的功率和電阻，需要有關放大器和馬達的信息。對於所有的應用，收集以下信息。 

◼ 運動曲線的細節，包括加速度和速度 

◼ 放大器型號 

◼ 放大器的應用線路電壓 

◼ 馬達的扭力/力量常數 

◼ 馬達線圈的電阻（線對線）。 

對於旋轉馬達的應用，收集額外的訊息。 

◼ 負載對馬達的慣性 

◼ 馬達本身的慣性 
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對於線性馬達的應用，收集更多的訊息 

◼ 移動部質量 

11.4.3.2 在一個完整的運行週期內，觀察每次減速的特性 

對於運動週期中的每個減速，須確定 

◼ 減速開始時的速度 

◼ 減速結束時的速度 

◼ 減速發生的時間 
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11.4.3.3 計算每次減速時的回饋能量 

每次減速時回饋能量可以通過以下公式計算。 

線性馬達: 

Edec =
1

2
Mt(V1

2 − V2
2) 

Edec(焦耳): 減速時回饋能量 

Mt(kg):移動部質量 

V1(m /sec): 減速開始時的速度 

V2(m /sec): 減速結束時的速度 

11.4.3.4 確定馬達消耗的能量大小 

用以下公式計算電流流經馬達繞線電阻而導致的馬達能量消耗量。 

P
馬達

=
3

4
R

繞線
(

F

Kt
)

2

 

P
馬達

(瓦特): 馬達消耗功率 

R
繞線

(歐姆): 馬達線圈的線對線電阻 

F(N) : 馬達減速所需的力 

Kt(N/Amp): 馬達的扭力常數 

E
馬達

= P
馬達

T
衰退

 

E
馬達

(焦耳) : 馬達中消耗的能量 

T
衰退

(秒) :減速時間  
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11.4.3.5 確定返回到放大器的能量數量 

用下面的公式計算每次減速時返回給放大器的能量。 

E
返回

= E
減速

− E
馬達

 

E
返回

(焦耳) : 返回到放大器的能量 

E
減速

(焦耳) : 減速所返回的能量 

E
馬達

(焦耳) : 馬達消耗的能量 

11.4.3.6 確定返回的能量是否超過了放大器的容量 

將每次減速時返回到放大器的能量與放大器的吸收能力進行比較。下面的公式用來確定放大器可以吸

收的能量。 

W
容量

=
1

2
C(V

回生

2 − (1.414V
主電源

)
2

) 

W
容量

(焦耳): 總線電容可以吸收的能量 

C(法拉):總線電容量 

V
回生

(伏特): 再生電路開啟時的電壓 

V
主電源

(伏特): 應用於放大器的主電壓（AC）。 
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11.4.3.7 計算出每次減速所消耗的能量 

對於每個能量超過放大器容量的減速，使用以下公式計算必須由回生電阻消耗的能量。 

E
回生

= E
返回

− E
放大器

 

E
回生

(焦耳): 必須在回生電阻中消耗的能量 

E
返回

(焦耳): 從馬達送回放大器的能量 

E
放大器

(joules): 放大器將吸收的能量 

11.4.3.8 計算超過放大器容量的每個減速的脈衝功率 

對於每個必須由回生電阻消耗能量的減速，使用以下公式計算將由回生電阻消耗的脈衝功率。 

P
脈衝

= E
回生

− T
減速

 

P
脈衝

(瓦特): 脈衝功率 

E
回生

(焦耳):必須在回生電阻中消耗的能量 

T
減速

(秒):減速時間 
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11.4.3.9 計算消耗脈衝功率所需的電阻 

利用前面計算得出的最大脈衝功率，計算出消耗最大脈衝功率所需的回生電阻的電阻值。 

R = Vregen
2 /Ppulse max 

R(歐姆): 電阻值 

P
脈衝最大值

: 最大的脈衝功率 

V
回生

: 回生電阻開啟時的電壓 

選擇一個小於計算值的標準電阻值。該值還必須大於功率放大器規定的最小再生電阻值。 
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11.5 可選配件 

NPS 沒有可選配件。 

註：如果有特殊要求，請聯絡 HIWIN MIKROSYSTEM 或當地經銷商。 
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11.6 客戶需求調查表 

            客戶名稱* (必填)：                產    業* (必填)：                      填表人/審核人        / 

設備名稱* (必填)：                應用描述* (必填)：                     填表日期：          預算： 

           ※第一頁皆為必填欄位，*請確實填寫，必填項目○1 ~○6  

        ○1 需求平台架構 勾選 可複選(必填) * 

 單軸平台 X-Y 平台 一般龍門 橋式系統 螺桿模組 Z 斜楔平台 低重心龍門 客製系統 

型式 
       

【請於第三頁

勾選或手繪示

意草圖】 

選擇         

        ○2 各軸電機/馬達安裝方式 填寫 可複選(必填) * 

選項代號：○A 水平安裝○B 倒掛安裝○C 側掛安裝○D 直立安裝○E 其他 

範例: 

     ○B  

上軸 

☐   A 

下軸 

☐ 

垂直軸 

☐ 

旋轉軸 

☐ 

其他    軸 

☐ 

其他    軸 

☐ 

        ○3 使用環境選項 勾選○A ~○D 可複選(必填) * 

選擇  ○A 一般恆溫  ○B 溫差環境  ○C 無塵恆溫*(必填 P.2 客戶走線資訊)  ○D 真空環境 

選擇後填寫 25 °c ±1°c °c ±       °c Class        @      °c ±1°c Torr 或    mbar 

        ○4 驅動電壓 勾選 單選(必填) * 

 110V  220V  380V 其他           V 

        ○5 基本馬達選型需求資料 填寫可複選 (必填，如無需求之欄位請填寫“NA”) * 

 ☐上軸 X  軸 ☐下軸    軸 ☐垂直軸  軸 ☐旋轉軸  軸 ☐ (其他) ☐ (其他) 

移動部數量       

驅動方式  LM   BS  LM   BS  LM   BS   LM   BS  LM   BS 

負載(kg)/尺寸   (有複數負載時建議以示意圖表示) (  長 x  寬)   

行程(mm)    ±       °   

速度(m/s)    rad/s   

加速度(m/s²)    rad/s²   

運動方式 點到點掃描 點到點掃描 點到點掃描 點到點掃描 點到點掃描 點到點掃描 

位置回授元件       

重現精度(um) ± ± ± ±    arc sec ± ± 

絕對精度(um) ± ± ± ±    arc sec ± ± 

         ○6 專案基本訊息 勾選 (必填) * 

機構主要外觀色 鋁原色/鋼材原色     黑色 

電控配盤需求 是(必填電控需求調查表)     否 

廠驗需求 是     否 

出貨包裝方式 裸機     木底板     木箱    依 HIWIN 標準 
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註 1:第一頁為必填欄位，*請確實填寫，進階需求至二、三頁選填 

2:有特殊需求內容，請填寫至選項○10 特殊架構示意繪製/說明： 

【○7 ~○10 為選填項目，請依需求進行填寫或勾選需求項目】 
          ○7 進階精度需求選項 (有需求但不指定請填 HIWIN Define，無需求則不需填寫) 

 上軸 下軸 垂直軸 旋轉軸 其他    軸 其他    軸 

說明 : 雷射相關應用、光學檢測應用、曝光應用等製程，建議加填下方幾何精度欄位。 

垂直直線度(um) ± ± ± ± ± ± 

水平直線度(um) ± ± ± ± ± ± 

Pitch (arc sec) ± ± ± ± ± ± 

Yaw (arc sec) ± ± ± ± ± ± 

Servo jitter(um) ± ± ± ± ± ± 

說明 : 低速掃描應用軸，建議加填速度漣波規格。 

速度漣波     %@    mm/s     %@    mm/s     %@    mm/s     %@    rad/s     %@    mm/s     %@    mm/s 

說明 : 高速點到點應用軸，建議加填整定時間規格。 

整定時間      ms@     um      ms@     um      ms@     um      ms@    rad      ms@     um      ms@     um 

○8 配件選用 (請勾選) 

 上軸 下軸 垂直軸 旋轉軸 其他    軸 其他    軸 

防塵需求 
蓋板 

伸縮護套 

蓋板 

伸縮護套 

蓋板 

伸縮護套 
 

蓋板 

伸縮護套 

蓋板 

伸縮護套 

延長線           M           M           M          M           M           M 

鏈條       

說明：無塵環境應用者，請務必填妥提供需 HIWIN 預留跑線空間之線材資訊。○A ~○D 選項擇一 

*客戶走線資訊 

○A  無需預留跑線空間 ○B  線材資訊後補提供  ○C  以附件型式提供 

○D 需預留空間: 電線 Ø    *    pcs  空壓管 Ø    *    pcs  其他線材 Ø     *    pcs  

                  電線 Ø    *    pcs    空壓管 Ø    *    pcs     其他線材 Ø     *    pcs 

            ○9 機構選配架構： 

 落地式機架 外罩本體 門板/封板 避震器 指定檯面材質 其他 

Type/型式 鋼構焊接型 

鋁擠型 

其他________ 

鋼板焊接 

鋁擠型框架 

其他________ 

鋼板烤漆 

壓克力板 

其他_______ 

被動式 

主動式 

花崗岩 

鑄件 

其他_______ 
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            ○10 特殊需求條件： 

特 殊 驅 動 器 需 求 韌體版次指定: 版本              總線式通訊: 協定              位置觸發功能/飛拍功能 

特 殊 應 用 環 境 描 述  

特 殊 位 置 回 授 元 件  

其 他 需 求  

指 定 參 考 舊 案 承認圖品號：                 製令號碼：                    

 

XY 平台 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

X-Y-Z 平台 

 

 

 

 

 

 

 

 

龍門平台 

 

 

 

 

 

 

 

 

橋式平台 

 

 

 

 

 

 

 
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※若有特殊需求之運動條件，可自行將欲定義之軸別的曲線繪製於上列圖表中 

電控：  

*號部分為必填欄位。                                                                日期：________________________  

*電源系統 

使用電壓 

□110V        □單相 220V   

□三相 220V    

□其他，______V 

□HIWIN 規劃 
預留元件 

□ 

插座 

電壓：________V  

數量：________個 

□ 

端子

台

I/O 

Input_____點位： 

□NPN   □PNP   □Dry Contact  

Output___點位： 

□NPN   □PNP   □Dry Contact 

Output 單點輸出最大電流________mA 

接頭型式 

□H 型(<15A 適用)  

□T 型 (<15A 適用) 

□散線          □其他_______ 

不斷電系統 □是 ______KVA □否 □無 

*配盤需求 

□電控箱 

(機架外) 

安裝方式： 

□直立 □平放 □抽拉式 

電控箱材質與表面處理： 

□不鏽鋼□鋁□烤漆□無須烤漆 

 

size： 

L：____mm   W：____mm 

H：____ mm 

 

放置距離：____ m 

HIWIN 文件 □電料備品清單(.pdf) □無須提供 

螢幕 

□觸碰 數量：______台 size：______吋 

□非觸碰 數量：______台 size：______吋 

□無 

□電控盤 

(機架內) 
 *工業規範 

□安規認證：□CE  □UL  □SEMI S2  

           □其他，________________ 

配線作業守則： 

□客供配線標準書     □HIWIN 標準 

□HIWIN 規劃 
*指定物料 

□指定物料清單(.pdf) (.xls)       □無 

□無 □客供指定物料清單(.pdf) (.xls)   □無 

*緊急停止動作要求 

□馬達電源斷電，保留控制電源 

□驅動器解激磁，保留控制電源 

□HIWIN 規劃 

機台警示配備 

□三色燈 □蜂鳴器 □安全光閘 

□其他，________ □無 

(可複選) 
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特殊或其他需求： 
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