
SQUARE AXIS  INTERMITTENT /
OSCILLATING DRIVES

IT/OT SERIES
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브  

IT/OT 시리즈 
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1. 경도 처리되고 곡면 프로파일을 가지고 있는 고 인장 강철 캠
High tensile steel cam with hardened and round profiles

고 하중용 특수 캠 팔로워
Special cam followers for high load

인덱싱 회전판
Indexing disk

축의 회전을 원활하게 하는 원추형 롤러 베어링
Shalf rotating on opposite conical roller bearings

중앙 오실레이팅 중공 허브 (출력)
Central oscillating hollow hub (outlet)

입력 축
Inlet shalf

평면 설치를 위한 가공 표면
Machined planes for flat contact

감속기 설치 홀
Prearrangement for direct installation of reducer

(긴수명의 급유 유지를 위한) 씰링된 주철 케이스
Sealed cast iron case (long life grease lubrication)

3.

5.

7.

2.

4.

6.

8.

9.

FEATURES OF INTERMITTENT/
OSCILLATING DRIVE

 평행축 표준 인덱스 및 오실레이팅 
인덱스 드라이브의 특징
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OPERATING PRINCIPLE  구동 원리

IT INTERMITTENT DRIVE IT 사각 표준 드라이브

OT  DRIVE OT 오실레이팅 드라이브

AUTOROTOR 사각 표준 드라이브 IT 시리즈 5는 사각 축으로 된 

기계적 장치입니다. 기계적인 베럴캠 과 롤러들이 입력 축에 일정

한 회전을 전달함으로써 출력 축에 미리 정해진 간헐적인 회전운

동을 발생시킵니다. 표준 인덱싱 범위는 2~32이고 요청에 따라 

32~ 540까지 가능합니다. 미리 정해져 있는 시간 동안 정지하거

나 수학적인 규칙으로 만들어진 캠 형상에 의하여 가속 곡선 특성

을 가지고 회전판을 구동 시킵니다. 작동원리는 아래와 같습니다.

AUTOROTOR 오실레이팅 드라이브 OT 시리즈 5는 사각 축으로 

된 기계적 장치입니다. 롤러들을 갖고 있는 캠이 입력 축에 일정

한 회전을 전달함으로써 출력 축에 미리 정해진 오실레이션 운동

을 발생 시킵니다. 오실레이션 각도는 90。까지 가능 합니다. 캠 

형상은 가속을 발생할 수 있게 수학적으로 셋팅된 회전체의 각도

변위이동을 발생 시킵니다.  작동원리는 아래와 같습니다.

AUTOROTOR INTERMITTENT DRIVE IT series 5 is a square axis 

mechanical device. A mechanical barrel cam and followers transform 

the inlet shalf uniform rotation into a predetermined intermittent 

rotation at the outlet. The number of standard indexing ranges from 

2 to 32; over 32, up to 540, on request.

The cam shape makes the disk rotate with acceleration curves which 

follow mathematical laws and dwell for the related predetermined 

time. The operating principle is shown below.

출력회전판

인덱스
회전판 캠

캠팔로워

캠이동구간 정지구간 캠이동구간 정지구간

회
전
각

중공홀

고정허브

캠팔로워

구동

셋 포인트

AUTOROTOR OSCILLATING DRIVE OT series 5 is a mechanical square 
axis device. A mechanical cam with followers transforms the inlet 
shalf uniform rotation into as predetermined oscillation of the output 
turret.
The oscillation angle can be up to 90 ° The cam shape generates an 
angular displacement of the turret which follows mathematically set 
acceleration curves.
The operating principle is shown in picture below.

. 
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IT INTERMITTENT DRIVE  IT 사각 표준 드라이브

OT INTERMITTENT DRIVE OT 오실레이팅 드라이브

사각 표준 IT 드라이브는 기본적으로 right hand 캠 방식입니다. 

입력 축에서 시계방향으로 회전시키면 출력 축에서 반 시계방향

으로 간헐적인 회전운동을 하도록 전달됩니다. 뿐만 아니라 반시

계 방향으로 입력 축을 회전시키면 출력 축은 시계방향으로 간헐 

회전운동을 수행합니다.  

left hand 캠은 입력 축에서 시계방향으로 회전시키면 출력 축에

도 간헐적인 시계방향 회전을 전달합니다.

한 방향 회전은 회전체의 각 이동을 발생시킵니다. 이것을“각 변

위이동”이라고 합니다.

완벽한 사이클 구동을 위해서는 입력 축이 360도 완전 회전을 하

면 순차적으로 4단계를 진행하게 됩니다. (아래 그림 참조)

The IT INTERMITTENT DRIVE is supplied, as a standard, with right 

hand cam. The clockwise rotation at the inlet is transformed into 

counterclockwise intermittent rotation at the outlet. Just as well 

counterclockwise rotation at the inlet is transformed into clockwise 

intermittent rotation at the outlet.

With left hand cam the clockwise rotation at the inlet is transformed 

into intermittent clockwise rotation at the outlet.

The one way rotation generates the angular movement of the turret. 

We call it angular displacement.

For a complete operating cycle it is necessary a full turn (360°) of 

the input shalf with four phases in sequence (see picture below).

ROTATION DIRECTION 회전 방향

회전 A - Rotation A

복귀 C - Return A

정지 B - Dwell B

정지 D - Dwell D

입력축 회전

입력축 회전

입력축 회전

입력축 회전

출력축 회전

출력축 복귀

출력축 정지

출력축 정지
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IT INTERMITTENT DRIVE IT 사각 표준 드라이브

OT INTERMITTENT DRIVE OT 오실레이팅 드라이브

사각 표준 드라이브 IT의 회전 

캠 축은 셋 포인트의 기준으로 

사용할 수 있는 keyway가 있습

니다. keyway가 테이블베이스에

서 90도 위 방향위치에 있을 때 

인덱싱 메커니즘은 정확히 정지

구간의 중앙에 위치합니다. (옆 

그림의 pos.1) 

이중 프로파일의 캠 인덱싱 테이

블의 경우는 테이블 베이스로부

터 keyway가 각각 90도 위 아

래 위치에 있을 때 인덱싱 메커

니즘은 정확히 정지구간 중앙에 

위치합니다. 이 특수한 경우에는 

단지 입력축의 한번 회전으로 출

력 회전판은 두 번의 이송과 두 

번의 정지를 하는 간헐적인 작업

을 수행합니다 (그림의 pos.2).  

표준 오실레이팅 드라이브 OT는 입력 축에 keyway를 가지고 있

습니다. Keyway가 B면에 직각인 위치에 놓이면 (그림 A) 정지 

B구간의 중앙에 위치하게 됩니다. 이것을 셋팅포인트로 사용합

니다.

만약 입력축의 위치가 어느 방향이던지 간에 회전을 하게 되면 처

음 회전체의 각 변위이동은 시계 반대방향으로 돌아갑니다. 시계

방향으로 돌게 하기 위해서는 입력 축을 단지 위의 위치에서 180

도 반대방향에 keyway를 놓이게 하면 됩니다. (그림 B)

The cam holder shaft of a 

standard intermittent drive IT is 

equipped with a keyway. Which 

can be used as reference set 

point. When the keyway is 

in upper position, 90°to the 

base, the indexing mechanism 

is exactly in the middle of the 

dwell (pos. 1 in the picture).

In case of an index unit with 

double profile cam, when the 

keyway is in the upper or lower 

position, 90°to the base, the 

indexing mechanism is exactly 

located in the middle of the 

dwell.

In this latter case, the output 

intermittent disk performs two 

transfers and two dwells with 

only one rotation of the inlet 

camshaft (pos. 2 in the picture)

The standard OSCILLATING drive OT has an inlet shaft with keyway. 

When the keyway is positioned square to plane B and “looking” 

at the turret (Pic.“A”), this one will be just in the middle of dwell B.

This position can be used as setting point. If the inlet shalf in the 

position is rotated, whichever the rotation direction, the first angular 

displacement of the turret will be counterclockwise (pict.“A”). To 

have it clockwise, you only need to place the inlet shalf 180° from 

the position mentioned above, i.e. square to plan B and with the 

keyway looking in the direction opposite to the turret (pict.“B”)

이동 구간

정지 구간

REFERRING TO SET POINT SET POINT에 대한 참조사항

반시계방향 이동 시계방향 이동
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SET MICROSWITCH 마이크로스위치 설치 

MOUNTING SIDES 설치면

또한 사각 표준 드라이브 IT는 입력 축 

뒤 부분에 작은 캠에 의해 작동하는 마

이크로 스위치가 장착되어 있습니다. 

캠에 의하여 발생하는 정지구간이 요구

하는 조건보다 짧을 때 리미트 스위치

가 브레이크모터를 정지 및 재 구동시

킬 수 있기 때문에 요구하는 정지시간

을 제어할 수 있습니다. 마이크로 스위

치는 정지구간의 중앙에서 작동하도록 

설치합니다.

정지구간의 중간에 마이크로 스위치를 

설치하도록 합니다. 이것은 keyway가 

수직으로 위치해 있는지로 쉽게 확인할 

수 있습니다. (페이지 121참조)

The intermittent drive IT can also be 

equipped with a microswitch operated 

by a little cam on the rear part of the 

inlet power shaft.

When the dwell period generated by 

the cam rotation is not long enough 

for operation’s needs, the limit switch 

enables to stop and start an electric 

brake motor and thus to control the 

dwell time to meet the above needs.

The microswitch cam must be set in 

such a position that the table stops in 

the middle of the dwell period.

This can be checked very easily as, in 

such position, the key way is vertical 

(see page 121).

표준 드라이브는 어느 위치에서도 설치가 용이하게 하기 위하여 

모든 면을 평면 가공 처리하여 공급합니다. (아래 그림 참조)

The standard drive is delivered with flat machine finishing on all 

sides, to make easy the mounting in any position (picture below).

간헐운동
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OVERALL DIMENSIONS OF CAM / SET MICROSWITCH 캠 위치 센서의 치수

기 계 식

전 기 식
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IT/OT OPERATING POSITION IT/OT 설치 위치

IT/OT POWER DRIVE UNIT ASSEMBLING POSITION 모터 장착 위치

표준 위치 조립

표준 입력축 수평 하단 설치

회전판 하향 설치 입력축 수평 상단 설치

역방향 위치 조립
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OSCILLATOR CALCULATION EXAMPLE 오실레이터 계산 예제

Mu daNm
토크 능력(관련 표를 
참조하세요.)

Capacity torque 
(see relevant tables)

Ma DaNm 기동 마찰 토크 Start friction torque

Cv 속도 계수 Speed coefficient

Ca 가속도 계수
Acceleration 
coefficient

K 전달 계수
Transmission 
coefficient

a°, arad ° / rad 각 변위 Displacement angle

Cr 강성 계수 Rigidity coefficient

Cd 수명 계수 Life coefficient

ne rpm 입력 사이클 Input cycles

a° ° 오실레이팅 각도 Oscillating angle 60

C mm 변위 거리 Displacement lenght 275

t 1 s 인덱싱시간 Indexing time (A) ≤0.7

t 2 s 정지시간 Dwell time .≥0.3

t 3 s 복귀시간 Return time ≤0.7

t 4 s 정지시간 Dwell time .≥0.3

m 1 kg Work piece 질량 (홀더 포함) Piece holder and piece mass 10

m 2 kg 암의 질량 Arm mass 5

m 3 kg 회전체 질량 Turrett mass 10

FL daN 이송중의 외부하중 External load during transfer 0

FP daN 정지중의 외부하중 External load during dwell 0

FP 수명 (사이클 x 10 6 ) Life (cycles x 10 6) 30

 

INPUT DATA / 입력 값

1. 중심으로부터 거리 rp 1. Distance from center rp

중심으로부터 거리 rp는 변위각도 α와 변위 거리 C와의 
관계입니다.

The relationship between the displacement angle a, the 
displacement lenght C and the distance from center rp is

2. 운동 각도 단계 2. Motion angular phases

필요한 전체 사이클 시간은 … The total required cycle time is

이상적인 각도들은 … The theoretical angular phases are

“회전과 변위각” 표에서 이상적에 가까운 사용 가능한 각도들은 … The available angular phases close to the theoretical ones 
(from tables “Rotation and displacement angle”) are

이론적인 입력 축 회전수는 … The theoretical input shaft speed turn to be
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페이지 126에 있는 표에서 감속비 40/1 (50Hz)인 경우 35 rpm을 
얻을 수 있습니다.  즉, 사이클타임은    

The tables at page 126 shows that with a reducer r.r. (reducing 
ratio) 40/1 (50 Hz), we get a speed of 35 rpm. i.e. a cycle time 
of

이제 입력 축의 실제 속도와 실제 각 각도들을 알기 때문에 여기서 
각 단계별 실제 시간을 얻을 수 있습니다.

As we know now the actual speed of the input shaft and the 
actual phase angles, we can get the actual time of the single 
phases

3. 전체 관성 (kgm2 ) 3. Total inertia (kgm²)

작업물들은 인덱싱테이블 카다록18페이지의 14번경우와 같이 
하나의 점 형태로 고려합니다.

The piece and workpiece can be considered together and 
represented as punctiform (case 14 at pag 18 of indexing 
tables catalog

암의 관성은 같은 페이지의 12번으로 구해집니다. The arm inertia is sized as per case 12 of the above table

회전체의 관성은 1번의 식으로 구합니다. The turret inertia is got as per case 1 of the above table

각 관성들을 합하여 전체 관성을 구합니다. The total inertia is the sum of the single inertias

오실레이터의 중심에서의 거리 즉, 각각 반경에 의한 각각 질량으로 

생긴 각각의 관성 합이 전체 관성을 발생시킵니다. 이론적인 

반경거리에 위치한 각 질량의 합으로 유사한 전체 관성을 얻을 수 

있습니다. 이를 “허용회전반경”이라고 합니다.

The sum of the single inertia (single mass by single square 
radius, i.e. distance of the mass from the center of the 
oscillator) generates the total inertia. The same total inertia 
could be got by a single mass (sum of all the single masses) 
placed on the theoretical radius. This radius is called 
“equivalent gyration radius”

“최대허용회전반경”표에서 보시면 적절한 테이블은 OT15로 
결정됩니다. 이것의 Mu값은 26 daNm입니다. (관련 표를 
참조하세요)

Look at the table displacement time - maximum equivalent 
gyration radius. The suitable table comes out to be the 
oscillator OT15; its Mu is 26 daNm (see relevant tables)

4. 토크 (daNm) 4. Torque (daNm)

테이블에 작용하는 전체 동정격 토크 Md는 관성모멘트인 Mj 와 
마찰 토크인 Mf 그리고 작업하는 동안 테이블회전판에 작용하는 
외부 힘에 의해 발생하는 측면 토크 Ml의 합으로 계산됩니다.

The total dinamic torque Md applied to the table is the sum 
of the torque generated by inertia Mj, the torque generated 
by the friction Mf and Ml, the side torque generated by the 
tangential component of the external forces acting on the table 
disc during the motion.
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5. 최대 토크 Mv1 (daNm) 5. Maximum torque Mv1 (daNm)

최대 토크 Mv1은 동정격토크에 강성계수와 수명 계수를 곱한 
값입니다.  이 계수들은 입력과 출력 측의 전달 강성에 의하여 
정해집니다.

The maximun torque Mv1 is the dynamic torque multiplied 
by the rigidity coefficient and the life coefficient. This latter 
coefficient depends on the transmission rigidity at the input 
and output.

Mv1값이선정표에서 Mu값보다 낮은지 확인하여 올바른 테이블 
선정을 합니다.

To check that the chosen table is the right one the Mv1 of the 
application must be lower than the Mu of the selected oscillator

6. 입력 토크 Me (daNm) 6. Inlet torque Me (daNm)

아래 공식은 Me (입력토크), Ma (기동마찰토크), Mf (마찰에 의해 
발생하는 토크), Ml (작업부하토크), Mj (외부관성토크) 그리고 Mi 
(내부관성토크) 와의 관계를 보여주고 있습니다.

The formula below shows the relationship between Me (input 
torque), Ma (start friction torque), Mf (torque generated by 
friction), Ml (generated by forces in dwell), Mj (generated by 
external inertia) and Mi (generated by internal inertia).

수명계수가 더해진 Me는 적절한 감속기를 선택하기 위하여 
전달장치의 치수가 필요합니다. (예를 들어 타이밍벨트의 치수)

Me multiplied by life coefficient is needed to size the 
transmission (dimension of the timing belt for instance) and/or 
select the suitable reducer.

7. 최대 출력 (kw) 7. Power peak (kw)

필요로 하는 최대출력을 구하는 공식입니다. It is the maximum power required by the application. The 
formula to get it is
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감속기효율

감속비 분당회전수

싸이클타임 캠 회전 각도별 인덱스 타임

감속기효율

감속비 분당회전수

싸이클타임 캠 회전 각도별 인덱스 타임

감속기효율

감속비 분당회전수

싸이클타임 캠 회전 각도별 인덱스 타임

감속기효율

감속비 분당회전수

싸이클타임 캠 회전 각도별 인덱스 타임

INDEX TIME 인덱스 타임

모터 정지로 Dwell 시간을 제어하는 구동 시 제안하는 캠 각도
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RIGIDITY COEFFICIENT 강성 계수

LIFE COEFFICIENT 수명 계수

강함/강함

강함/중간강함

강함/탄력적

중간강함/탄력적

탄력적/탄력적

Million cycle
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ROTATION AND CAM TRANSFER ANGLES 오실레이팅 운동에 대한 캠회전각

추천사양

표준사양

캠회전각형번 정지수 캠프로파일

이동각도

표준형 / Standard availability

특수형 / Special availability

이동각도
회전 회전정지 정지복귀 복귀정지 정지

싸이클 단계 싸이클 단계형번 형번

INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVE
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브 IT/OT10
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MAX AXIAL AND RADIAL LOADS 최대축방향 하중 및 레이디알하중

START FRICTION TORQUE 0.3 [daNm] 기동마찰토크 0.3 [daNm]

축방향하중 레이디알하중 오버터닝모멘트

최대 허용 외력

IT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]형번

형번

축
방
향
하
중
[d
aN

] 
/ 
A
X
IA
L 
LO

A
D
[d
aN

]

OT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]

정지수 - Number of stations - S

변위각 - Angular displacement

레이디알하중[daN] / RADIAL LOAD[daN]
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MAXIMUM EQUIVALENT RADIUS OF GYRATION 최대 허용 회전 반경

TOLERANCES OF IT / OT  IT/OT의 공차범위

편심도 평탄도 반복정밀도

이동시간(S)
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사각표준 인덱스 드라이브

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부) 회전/오실레이팅 디스크

4-Ø7

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

4-M6 깊이15

4-M5 표면A 가공

4-M5 깊이10 구멍

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
(카다로그 참조)
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오실레이터

무게

오실레이팅

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

표면B

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

4-Ø7

4-M6 표면B 가공

4-M6

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리볼트홀 사양의 변경은 별도 문의 바랍니다.

M5고정부의 센터써클거리, 최대
깊이 12(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø5H7 표면A

4-M7 표면A

(카다로그 참조)

Kg. 9.5
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ROTATION AND CAM TRANSFER ANGLES 오실레이팅 운동에 대한 캠회전각

추천사양

표준사양

캠회전각형번 정지수 캠프로파일

이동각도

표준형 / Standard availability

특수형 / Special availability

이동각도
회전 회전정지 정지복귀 복귀정지 정지

싸이클 단계 싸이클 단계형번 형번

INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVE
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브 IT/OT15
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MAX AXIAL AND RADIAL LOADS 최대축방향 하중 및 레이디알하중

START FRICTION TORQUE 0.4 [daNm] 기동마찰토크 0.4 [daNm]

축방향하중 레이디알하중 오버터닝모멘트

최대 허용 외력

IT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]형번

형번

축
방
향
하
중
[d
aN

] 
/ 
A
X
IA
L 
LO

A
D
[d
aN

]

OT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]

정지수 - Number of stations - S

변위각 - Angular displacement

레이디알하중[daN] / RADIAL LOAD[daN]
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MAXIMUM EQUIVALENT RADIUS OF GYRATION 최대 허용 회전 반경

TOLERANCES OF IT / OT  IT/OT의 공차범위

편심도 평탄도 반복정밀도

이동시간(S)
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사각표준인덱스/오실레이터

  무게
           주 철
           알루미늄

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

회전/오실레이팅 디스크

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

8-M8 깊이12

8-M8 깊이12

4-
M
6
 깊

이
15

8
-
M
8
 깊

이
12

2-8H7 깊이15 표면A 가공

4-M6 표면A 가공

회전부/오실레이팅부 축연장
(요청에 따라 변경가능)

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 ※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.(카다로그 참조)
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ROTATION AND CAM TRANSFER ANGLES 오실레이팅 운동에 대한 캠회전각

추천사양

표준사양

캠회전각형번 정지수 캠프로파일

이동각도

표준형 / Standard availability

특수형 / Special availability

이동각도
회전 회전정지 정지복귀 복귀정지 정지

싸이클 단계 싸이클 단계형번 형번

INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVE
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브 IT/OT25
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MAX AXIAL AND RADIAL LOADS 최대축방향 하중 및 레이디알하중

START FRICTION TORQUE 0.4 [daNm] 기동마찰토크 0.4 [daNm]

축방향하중 레이디알하중 오버터닝모멘트

최대 허용 외력

IT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]형번

형번

축
방
향
하
중
[d
aN

] 
/ 
A
X
IA
L 
LO

A
D
[d
aN

]

OT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]

정지수 - Number of stations - S

변위각 - Angular displacement

레이디알하중[daN] / RADIAL LOAD[daN]
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MAXIMUM EQUIVALENT RADIUS OF GYRATION 최대 허용 회전 반경

TOLERANCES OF IT / OT  IT/OT의 공차범위

편심도 평탄도 반복정밀도

이동시간(S)
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사각표준인덱스/오실레이터

  무게
           주 철
           알루미늄

CAD 파일을 제공합니다. (고정부)

회전/오실레이팅 디스크

표면A

단면 X-X
단면 A-B

8-M8 깊이20

8-M8 깊이20

4-
M
6
 깊

이
20

8
-
M
8
 깊

이
20

4-M8 깊이8 표면A 가공

Ø8H7 깊이15 표면A 가공

회전부/오실레이팅부 축연장
(요청에 따라 변경가능)

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
(카다로그 참조)
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ROTATION AND CAM TRANSFER ANGLES 오실레이팅 운동에 대한 캠회전각

추천사양

표준사양

캠회전각형번 정지수 캠프로파일

이동각도

표준형 / Standard availability

특수형 / Special availability

이동각도
회전 회전정지 정지복귀 복귀정지 정지

싸이클 단계 싸이클 단계형번 형번

INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVE
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브 IT/OT35
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MAX AXIAL AND RADIAL LOADS 최대축방향 하중 및 레이디알하중

START FRICTION TORQUE 0.7 [daNm] 기동마찰토크 0.7 [daNm]

축방향하중 레이디알하중 오버터닝모멘트

최대 허용 외력

IT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]형번

형번

축
방
향
하
중
[d
aN

] 
/ 
A
X
IA
L 
LO

A
D
[d
aN

]

OT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]

정지수 - Number of stations - S

변위각 - Angular displacement

레이디알하중[daN] / RADIAL LOAD[daN]
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MAXIMUM EQUIVALENT RADIUS OF GYRATION 최대 허용 회전 반경

TOLERANCES OF IT / OT  IT/OT의 공차범위

편심도 평탄도 반복정밀도

이동시간(S)
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사각표준인덱스/오실레이터

  무게
           주 철
           알루미늄

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

회전/오실레이팅 디스크

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

8-M10 깊이20

8-M10 깊이20

4-
M
8
 깊

이
20

8
-
M
8
 깊

이
20

4-M8 깊이22 표면A 가공

4-8H7 깊이15 표면A 가공

회전부/오실레이팅부 축연장
(요청에 따라 변경가능)

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
(카다로그 참조)

  무게
           주 철
           알루미늄
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ROTATION AND CAM TRANSFER ANGLES 오실레이팅 운동에 대한 캠회전각

추천사양

표준사양

캠회전각형번 정지수 캠프로파일

이동각도

표준형 / Standard availability

특수형 / Special availability

이동각도
회전 회전정지 정지복귀 복귀정지 정지

싸이클 단계 싸이클 단계형번 형번

INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVE
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브 IT/OT55
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MAX AXIAL AND RADIAL LOADS 최대축방향 하중 및 레이디알하중

START FRICTION TORQUE 1 [daNm] 기동마찰토크 1 [daNm] 

축방향하중 레이디알하중 오버터닝모멘트

최대 허용 외력

IT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]형번

형번

축
방
향
하
중
[d
aN

] 
/ 
A
X
IA
L 
LO

A
D
[d
aN

]

OT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]

정지수 - Number of stations - S

변위각 - Angular displacement

레이디알하중[daN] / RADIAL LOAD[daN]
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MAXIMUM EQUIVALENT RADIUS OF GYRATION 최대 허용 회전 반경

TOLERANCES OF IT / OT  IT/OT의 공차범위

편심도 평탄도 반복정밀도

이동시간(S)
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사각표준인덱스/오실레이터

  무게
           주 철
           알루미늄

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A

단면 Y-Y

8-M12 깊이25 구멍

8-M12 깊이25 구멍

4-
M
12
 깊

이
25

8
-
M
12
 깊

이
25

4-M8 깊이20 표면A 가공

2-10H7 깊이20 표면A 가공

4-M10 깊이24 표면A 가공

회전부/오실레이팅부 축연장
(요청에 따라 변경가능)

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
(카다로그 참조)
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ROTATION AND CAM TRANSFER ANGLES 오실레이팅 운동에 대한 캠회전각

추천사양

표준사양

캠회전각형번 정지수 캠프로파일

이동각도

표준형 / Standard availability

특수형 / Special availability

이동각도
회전 회전정지 정지복귀 복귀정지 정지

싸이클 단계 싸이클 단계형번 형번

INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVE
사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 인덱스 드라이브 IT/OT75
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MAX AXIAL AND RADIAL LOADS 최대축방향 하중 및 레이디알하중

START FRICTION TORQUE 2 [daNm] 기동마찰토크 2 [daNm]

축방향하중 레이디알하중 오버터닝모멘트

최대 허용 외력

IT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]형번

형번

축
방
향
하
중
[d
aN

] 
/ 
A
X
IA
L 
LO

A
D
[d
aN

]

OT 제품의 내부관성 모멘트 [Kgm²]

정지수 - Number of stations - S

변위각 - Angular displacement

레이디알하중[daN] / RADIAL LOAD[daN]
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MAXIMUM EQUIVALENT RADIUS OF GYRATION 최대 허용 회전 반경

TOLERANCES OF IT / OT IT/OT의 공차범위

편심도 평탄도 반복정밀도

이동시간(S)
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면B

표면A

단면 X-X
단면 Y-Y

2-Ø12H7 깊이30 표면A 가공 Ø

Ø

28-M16 깊이25(요청에 따라 변경 가능)

6-M12 깊이25(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø12H7 깊이30 표면A 가공

4-M14 깊이30 표면A 가공

4-M12 깊이30 표면A 가공

2-Ø12H7 깊이25(요청에 따라 변경 가능)

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조)

회전부
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Autorotor의 고속용 표준 및 오실레이팅 드라이브 ITV / OTV는 

팔로워들을 가지고 있는 기계적인 캠이 입력축의 일정한 회전운동을 

출력 축에 정해진 간헐회전운동이나 오실레이션 운동을 전달하는 직

사각형태의 장치입니다.

ITV / OTV의 주요 장점은 :

1.  비록 관성이나 정지수에 관련되지만 평균적으로 분당 700  사이클

의 고속으로 출력 축을 제어 할 수 있습니다. 

2. 정지수가 몇 개 안되더라도 짧은 캠 각도

3. 표준 정지수 2~36

4. 고객의 요구에 맞는 최적의 동작

5. 베럴캠은 헬릭스 형태의 프로파일에 열처리 연마되어 있습니다.

6. 정지구간에서 자체 잠금 기능

7. 무 진동

8. 시계방향 반시계방향으로 자유롭게 회전시킬 수 있습니다.

9. 저비용의 유지보수

10. 저 출력 설치

11. 높은 반복정밀도 :캠팔로워의 반경에 대해서 +/- 0.01mm 

어플리케이션 :  기계장비사이클의 20~25%를 이송시간으로 하는 고

속장비 (80~75%가 정지시간)

The Autorotor high speed intermittent/oscillating drive ITV/

OTV is a mechanical square axix device. A mechanical cam 

with followers transforms the inlet shalf uniform rotation into 

a predetermined intermittent rotation or oscillation at the 

outlet.

The ITVs/OTVs main features are:

1.  High speed with full control of the output shalf rotation; 700 

cycles/min. can be considered as an average (though it 

depends heavily on the inertia of the application and the 

stations number).

2. Short cam angle even with few stations.

3. Standard divisions: 2 to 36.

4. Most suitable motion law for specific customer’s need.

5. Barrel cam heat treated and ground on the helix (profile).

6. Self-locking in dwell position.

7. No vibrations.

8. Can rotate equally well clockwise or counterclockwise.

9. Very low maintenance.

10.Very low power installed.

11. High repeability: ±0.01 mm on cam followers’ working 

radius.

Applications :  high speed machines, with displacement time 

acconting from 20~25% of the machine cycle 

(80~75%being the dwell time).

HIGH SPEED INTERMITTENT/OSCILLATING DRIVES SERIES 5
고속용 사각 표준 인덱스 및 오실레이팅 드라이브 시리즈5 ITV 5
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

2-Ø8H7 깊이15 표면A 가공
24-M8 깊이12

4-M5 깊이12(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø5H7 깊이10(요청에 따라 변경 가능)

4-M6 표면A 가공

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조) ※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

 4-M8 깊이8 표면A 가공
24-M8 깊이15

4-M6 깊이15(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø6H7 깊이15(요청에 따라 변경 가능)

1-Ø8H7 깊이15 표면A 가공

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조) ※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A

단면 X-X 단면 Y-Y

4-M8 깊이20 표면A 가공 24-M10 깊이20

4-M8 깊이20(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø8H7 깊이20(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø8H7 깊이15 표면A 가공

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조)

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A
단면 X-X 단면 Y-Y

4-M8 깊이20 표면A 가공

4-M10 깊이24 표면A 가공

24-M12 깊이25

2-Ø8H7 깊이20(요청에 따라 변경 가능)

8-M8 깊이20(요청에 따라 변경 가능)

1-Ø10H7 깊이20 표면A 가공

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조)

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A
단면 X-X 단면 Y-Y

4-M12 깊이30 표면A 가공

4-M14 깊이30 표면A 가공

24-M16 깊이25

2-Ø12H7 깊이30(요청에 따라 변경 가능)

8-M126 깊이130(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø12H7 깊이30 표면A 가공

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조)

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
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사각표준인덱스/오실레이터

무게

CAD 파일을 제공합니다.

(고정부)

(고정부)

회전/오실레이팅 부

표면A
단면 X-X 단면 Y-Y

4-M16 깊이30 표면A 가공 24-M20 깊이40

2-Ø12H7 깊이30(요청에 따라 변경 가능)

8-M12 깊이30(요청에 따라 변경 가능)

2-Ø12H7 깊이30 표면A 가공

파워 드라이브 유니트의 
센터라인거리 (카다로그 참조)

※ 제안하는 나사홀 사이즈입니다. 요청에 따라 변경 가능합니다.
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ROTARY INDEX TABLE 고객 체크 사항

작업부하
반경

제 품 명

요청사항

날 짜

고 객 명

연 락 처

담 당 자

워크고정지그(8~14)

인덱스타임
Dwell타임
인덱스캠각
Dwell캠각
정지수

전체무게
외경
내경
길이
긴면길이
짧은면길이

전체무게
외경
내경
길이
긴면길이
짧은면길이
회전반경

전체무게
외경
내경
길이
긴면길이
짧은면길이
회전반경

전체무게
외경
내경
길이
긴면길이
짧은면길이
회전반경

전체무게
외경
내경
길이
긴면길이
짧은면길이
회전반경

웜기어감속기(기계식 변속장치) 효율

회전판
인덱서 중심축에서 회전하는 질량

인덱서 중심축에서 회전하는 질량 인덱서 중심축에서 회전하는 질량

기계식 전달

인덱서 중심축에서 회전하는 질량 인덱서 중심축에서 회전하는 질량

워크고정지그 기타

워크 기타

인덱서 입력                          인덱서 출력

P.18 관성모멘트표 참고

P.18 관성모멘트표 참고

P.18 관성모멘트표 참고

P.18 관성모멘트표 참고

관성모멘트

P.18 관성모멘트표 참고

복잡한 구조의 구동조건에 대해서는 기본자료와 인덱스에 부하/하중값 및 도면을 함께 전달하여 주시기 바랍니다.

기계수명 (100만) 표준 = 30

타입

강함

중간강함

탄력적

강함

중간강함

탄력적

예시

AUTOROTOR
웜기어 감속기
인덱스 볼트 체결

웜기어 감속기어
체인/타이밍벨트

변속장치에
체인/타이밍벨트

상부판 인덱스
회전판에 직접고정

간헐구동컨베이어
체인 또는 마찰구동

변속장치에
체인/타이밍벨트

타입 예시

워크(8~14)

인덱스

구동장치

회전판(1~7)

마찰력
마찰계수
반경

정지구간힘
반경

오버터닝
반지름/거리

굽힘력
반지름/거리

축바향하중
레이디알하중

A
U
T
O
R
O
T
O
R

S
R
L

인덱서에 들어오는 힘/부하

모터 정지 모터 구동

(도)
(도)
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ROTARY INDEX TABLE CHECK LIST
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