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TORQUE TABLES 토크 테이블

토크테이블은 마치 리니어모터를 말아서 만든것과 같습니다.

따라서 엔코더를 사용하여 정밀한 위치제어가 가능하고 높은 

토크를 발생시킬 수 있습니다. 

토크테이블은 일반적인 동기모터처럼 작동되며, 자석들이 드

럼의 안쪽면에 설치되어 모터의 구동부인 로터의 역할을 수행

합니다.

모터의 고정자는 철구조에 삽입된 자석코일의 여러열로 구성

되어있고 삼상전류가 흐르도록 되어있습니다. 주파수에 따라 

회전속도는 다르게 구동 할수 있습니다.

Torque tables are powered by a linear motor which has been rolled 

up. Therefore they generate a very high torque and, with a proper 

encoder aboard, are very precise in positioning.

The torque table runs like a normal synchronous motor. The 

magnets are fastened to the inner surface of a drum, which plays 

the role of the rotor, the motor’s movable part.

The stator of said motor consists of a series of magnetic coils 

embedded in an iron matrix, star connected and powered by a 

three-phase current. The rotation speed depends on the frequency.
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TORQUE TABLES 토크 테이블

많은 극수는 저속에서도 높은 토크를 발생합니다.

(최대500rpm)기어 없이 모터는 축에 직접 연결하여 구동됩

니다.

힘, 정밀도, 각 속도와 가속도 측면에서 보면 토크테이블은 결

과적으로 더 향상된 성능을 보여줍니다. 토크 테이블의 이와같

은 기술은 전달 장치없이 파워가 직접 구동부에 전달 되는“다

이렉트드라이브”입니다.

따라서 일반적인 시스템에 비하여 속도와 가속도에 있어서 최

고의 성능을 나타냅니다. 

기계적 정비에 비하여 토크테이블의 가장 중요한 장점은 다음

과 같습니다

· 보다 높은 가감속

· 매우 높은 강성

· 반복정밀도 1 micron 까지의 높은 위치정밀도

· 높은 회전 속도

· 높은 피크 토크

· 고 효율 (감속기가 필요 없음)

· 유지보수가 적고 마모되는 부품이 적음

· 부드러운 동작

· 더 커진 중공 홀

· 같은 컨트롤러로 두 개 이상의 장비 운용

· 일반적인 컨트롤 시스템과 연결 가능

포지션 컨트롤은 가장 정교한 측정법으로 제작 되었습니다.

The high number of poles enables the motor to generate a high torque 

at a low speed(max 500 r.p.m.). No gears are needed because the 

motor is direct- coupled to the shaft to be turned.

The more performing the driving and control system the more 

performing will result the torque table, in terms of power, precision, 

angular speed and acceleration

The torque tables technology is called “direct drive” because 

the power flows straight to the movable part, without in-between 

transmission gears. Therefore, if compared to a normal system (motor-

gears-cam), the torque table is more performing as far as speed and 

acceleration are concerned.

The most important pros of the torque tables vs. the mechanical 

ones are:

· Higher acceleration/deceleration

· Extremely rigid in motion

· Higher precision in positioning, even up to 1 micron repeatability

· Higher rotation speed

· Higher peak torque

· Higher efficiency (there are no reducers in the system)

· Less maintenance, fewer pieces subject to wear

· Smoother in motion

· Bigger axial thru holes

· �Two or more units can operate in parallel driven by the same 

controls

· �Can be connected with all the most common control systems The 

position control is assured by the most sophisticated measures.

The torque table can run with any suitable control and drive, as it 

is equipped with encoder and supply connectors, the same as for 

rotary brushless.

On the table’s body you’ll find two connectors, for power and 

encoder. Said encoders are incremental or, on request, absolute.
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TORQUE TABLES 토크 테이블

Autorotor가 제안하는 컨트롤(조작 패널유무에 관계 없이)을 사용

하여 TK모듈은 외부환경과 매우 쉽게 통신 할 수 있습니다. 이 컨

트롤 시스템은 Ethernet을 기반으로한 최신의 통신 프로토콜을 포

함하여 모든 현존하는 필드버스와 호환이 가능합니다.

With the control suggested by Autorotor (with or without 
operating panel the TK module can communicate very easily 
with the outside environment. Said control system is open to all 
existing field bus, including the latest communication protocols 
based on Ethernet.

전원케이블

Feed cable

엔코더 연결부
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TORQUE TABLES 토크 테이블

Autorotor시스템의 필드버스 EtherCAT은 여러 카테고리 중 하나

를 빠르고 정확하게 실행 할 수 있습니다. Autorotor시스템은 다

음과 같이 정의 할 수 있습니다. “Ethernet의 자동화 제어기술”.

Autorotor시스템은 오픈소스를 바탕으로 Ethernet프로토콜을 사

용, 고성능 통신 프로토콜을 제공합니다.

또한 자동화를 위한 TK 시스템 프로그래밍 프로그램은 일반적이

면서 특별한 프로그래밍 언어로 제공되어 있습니다. (IEC 6-1131 

표준규격) 그리고 다른 제어시스템과의 호환성도 좋습니다.

Autorotor system’s field bus is EtherCAT, undisputedly the 

fastest and more performing one of the category. It can be 

defined as the“Ethernet to control the automation technology”.

It is an open source, high performance communication protocol, 

which uses Ethernet protocol in an industrial environment.

Also TK system programming is open to the most common 

standards and, more specifically, to the programming languages 

for automation(as per standard IEC 6-1131).

All other control systems are also accepted, as said before.
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HARDWARE AND CONTROL SYSTEM 하드웨어 및 제어 시스템

- �컴팩트한 단축 드라이브는 일반적인 기술과 EtherCAT 기술을 지

원 할 수있습니다.

- �Power Supply

·24 V

·1 x 208 … 230 VAC

·3 x 208 … 230 VAC

·3 x 400 … 480 VAC

- 고 효율 고 성능의 PC

- 최고의 시스템 연산 속도 (최신 PC급)

- Twincat 프로그래밍 소프트웨어 및 개발 환경

- 표준 프로그래밍언어 (표준자동화 : IEC6-1131)

- 원격 제어 및 시스템 모니터링

- 모든 산업시스템내에서의 통합시스템

- 모든 축의 파라미터(속도,가속도, 위치)를 컨트롤 할 수 있습니다.

- 다양한 길이의 케이블 제공

- �Compact single axis drives, able to stand and support EtherCAT 

technology

- Power supply:

· 24 V

· 1 x 208 ... 230 VAC

· 3 x 208 ... 230 VAC

· 3 x 400 ... 480 VAC

- �Embedded high performance PC for highest programmability and 

efficiency

- �Unsurpassed system’s calculating speed (at least as high as latest 

PC’s).

- Twincat programming software and development environment.

- Standard programming languages for automation: IEC 6-1131

- Telemetry and system monitoring

- System integration in all industrial systems

- All axis parameters (speed, acceleration, position) can be adjusted

- Cables available in several lengths
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COMMUNICATION 통신

· �Digital I/O (24 V of input and 

output)

· EtherCAT

· Lightbus

· PROFIBUS

· Interbus

· CANopen

· DeviceNet

· Modbus

· RS485

· RS232

· Ethernet TCP/IP

· PROFINET

· EtherNet/IP
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TECHNICAL DATA  기술자료

이동/정지: 50:50

가속 - 등속 - 감속 : 1/3 - 1/3 -1/3 

Displacement/dwell ratio: 50:50

Acc - Const - Dec :  1/3 - 1/3 - 1/3

인덱스 회전판의 최대하중
Max load on indexing disk

하중값 / combined 토크 / torque

축방향하중
axial

X

레이디알하중
radial

J

굽힘모멘트
bending

Yf

오버터닝모멘트
overturning

Yr

daN daNm

1800 1650 68 38

최대속도 : 500 rpm

위치정밀도 : ± 20”

반복정밀도 : ± 10”

엔코더타입 : 인크리멘탈 1 Vpp

(앱솔루트타입은 별도 요청)

정격토크 : 64 Nm

순간최대토크 : 120 Nm

정지토크 : 49 Nm

Max speed : 500 rpm

Positioning accuracy : ± 20”

Repeatability : ± 10”

Type of encoder : incremental 1 Vpp

(absolute on request)

Rated torque : 64 Nm

Peak torque : 120 Nm

Dwell torque : 49 Nm

이
동
시
간

회전각도(̊ )

TORQUE INDEX TABLE
토크 인덱스 테이블 TK 200
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엔코더 연결부

모터 연결부

2-Ø 8H7 깊이 20

4-M8 깊이 20 90˚간격

2-Ø 8 H7

관
통
홀

관
통
홀

무게 / Weight    Kg.26

토크 인덱스 테이블

4-Ø 8.5구멍 90˚간격

N.4 thru holes Ø8.5 every 90̊
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이동/정지: 50:50

가속 - 등속 - 감속 : 1/3 - 1/3 -1/3 

Displacement/dwell ratio: 50:50

Acc - Const - Dec :  1/3 - 1/3 - 1/3

최대속도 : 500 rpm

위치정밀도 : ± 20”

반복정밀도 : ± 10”

엔코더타입 : 인크리멘탈1 Vpp

(앱솔루트타입은 별도 요청)

정격토크 : 144 Nm

순간최대토크 : 218 Nm

정지토크 : 110 Nm

Max speed : 500 rpm

Positioning accuracy : ± 20”

Repeatability : ± 10”

Type of encoder : incremental 1 Vpp

(absolute on request)

Rated torque : 144Nm

Peak torque : 218 Nm

Dwell torque : 110 Nm

이
동
시
간

회전각도(̊ )

TECHNICAL DATA 기술자료

인덱스 회전판의 최대하중
Max load on indexing disk

하중값 / combined 토크 / torque

축방향하중
axial

X

레이디알하중
radial

J

굽힘모멘트
bending

Yf

오버터닝모멘트
overturning

Yr

daN daNm

3000 2400 118 70

TORQUE INDEX TABLE
토크 인덱스 테이블 TK 300
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엔코더 연결부

전원 연결부

6-Ø 8.5  60˚간격

2-Ø 8H7 깊이 256-M8 깊이 25 60˚간격

2-Ø 8 H7 관통홀

관
통
홀

관
통
홀

토크 인덱스 테이블

무게 / Weight    Kg.42
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