
高 精 度 双 导 程 蜗 轮 蜗 杆 减 速 机

回 转 间 隙 最 高 可 达0 .5弧 分



高精度双导程蜗轮蜗杆减速机
High-precision double lead worm gear reducer

设计者的理想解决方案是旋转
90°来安装伺服电机驱动系统

减速机可以串联由一个电机驱动，
从而实现多个蜗轮同步输出
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高精度双导程蜗轮蜗杆减速机

双导程蜗轮蜗杆啮合结构
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双导程蜗轮蜗杆减速机特点
Characteristics of Double Lead Worm Gear

传动精度高、分度精度高、定位精度高，可靠性强，经济、实用

High transmission accuracy, high indexing accuracy, high positioning accuracy, 

strong reliability, economy, and practicality

啮合间隙小,有利于提高数控回转工作台的分度精度

Small meshing clearance is beneficial for improving the indexing accuracy of 

CNC rotary worktables

齿隙调节准确,方便可靠

Accurate backlash adjustment, convenient and reliable

结构紧凑，传动比大，噪音小，承载力高

Compact structure, high transmission ratio, low noise, and high load-bearing 

capacity
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双导程蜗轮蜗杆减速机适用场景
Applicable scenarios for double lead worm gear reducers

精密分度装置Precision indexing device

- 数控机床、流水线、切割机、输送线等。

- 分度装置、读数机构等要求运动准确的场合。

- CNC machine tools, assembly lines,   cutting machines, conveyor lines, etc.

- In situations where accurate movement is required, such as indexing devices and 

reading mechanisms.

高精度回转运动High precision rotary motion

- 减少由负载变动及切削力变化等引起的震动及噪音。

- 减少由正反转引起的冲击及噪音。

- 减少由以上引起的蜗轮加剧磨损。

- 增加蜗轮输出的响应速度。

- Reduce vibration and noise caused by changes in load and cutting force.

- Reduce impact and noise caused by forward and reverse rotation.

- Reduce the increased wear of the worm gear caused by the above.

- Increase the response speed of the worm gear output.

速度有变化的场合Precision indexing When there is a change in speed

- 减少由速度变化引起的冲击及噪音。

- 减少由速度变化引起的蜗轮加剧磨损。

- Reduce impact and noise caused by speed changes.

- Reduce worm gear wear caused by speed changes.
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中心距 调整距离V 调整量系数Ks 间隙调整量

25 5 0.015-0.02 0.075-0.1

35 5 0.015-0.02 0.075-0.11

45 6 0.015-0.02 0.09-0.12

50 6 0.015-0.02 0.09-0.12

55 6 0.015-0.02 0.09-0.12

63 6 0.015-0.02 0.09-0.12

75 6 0.015-0.02 0.09-0.12

90 6 0.015-0.02 0.09-0.12

110 8 0.015-0.02 0.12-0.16

125 10 0.015-0.02 0.15-0.2

单位:mm

减速机出厂前均由专业技术人员按照要求调整好背隙

间隙调整量Gap adjustment amount
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T1B (Nm):

电机额定扭矩

T2B (Nm):

电机加速扭矩

Tc1(Nm):

计算减速机输出额定扭矩

Tc2(Nm):

计算减速机输出加速扭矩

Ta1(Nm):

额定输出扭矩

Ta2(Nm):

额定输出加速扭矩

Fr(N):

输出轴允许径向负载力

Fa(N):

输出轴允许轴向负载力

n1(rpm):

电机输出转速

n2(rpm):

减速机输出转速

i：

减速比

f:

工作系数

η:

效率

P1(KW):

电机输入额定功率

S5:启动/停止作业

计算减速机输出的
加速扭矩

Tc2=T2B*i*η*f1*f2
f1,f2如下表：

一个完整周期内减速机运转时间

10% 20% 45% 75% 90%

f1 0.72 0.86 0.98 1.13 1.2

每小时启停次数

f2 1000-2000    2000-3000    3000-5000

1-1.35        1.35-1.45       1.35-1.45

在技术参数表Ta2栏选
择对应的减速机型号

Tc2＜Ta2

S1:连续作业

计算减速机输出的
额定扭矩

Tc1=T1B*i*η

在技术参数表Ta2栏选
择对应的减速机型号

Tc1＜Ta1

选型方法Selection method
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技术规格Technical specifications
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技术规格Technical specifications
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中心距

背隙精度级别
A：专业级别，≤1弧分
B：精密级别，1-3弧分
C：中等级别，3-5弧分

传动比

输出轴样式
A1,A3：空心轴带锁紧盘单输出
A2：空心轴带锁紧盘双输出
B1,B3：实心轴单输出
B2：实心轴双输出
C：孔键输出
D：法兰盘输出

安装方位
V1-V8

电机安装方向
H1或H2

使用以下编号订购Order using the following number

电机适配法兰需提供电机安装尺寸

MWN -63-A-10.25-A1-V1-H1
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输出轴样式Output Axis Style

A1 A2 A3

B1 B2 B3

C

D

空心轴
带锁紧盘输出

Hollow shaft with 

locking disc output

实心轴
单/双输出

Solid shaft 

single/dual output

孔键输出
Keyhole output

法兰盘输出
Flange output
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减速机安装方位Installation direction of reducer 

V1

V2

V3 V4

V5 V6
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H1

电机安装以及输出方位Motor installation and output orientation

H2
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空心轴带锁紧盘输出Hollow shaft with locking disc output
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空心轴带锁紧盘输出Hollow shaft with locking disc output
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实心轴单/双输出Solid shaft single/dual output
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实心轴单/双输出Solid shaft single/dual output
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孔键输出Keyhole output
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孔键输出Keyhole output
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法兰盘输出Robot Flange Output
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法兰盘输出Robot Flange Output
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