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ZIMMER GROUP 
ꀴ鳬骨耬�而罉�鰽阘

蘥鏘藀�鳬菈�镄�葰缰�而罉飼羸�꤭阌鬭骤�贊ꃐꥁ�铀谔钄驰�魈耡ꢠ饐而�骴闡藴蘐��鳬속鬭驨讈�鑝髑
ꢠ�饔�=,00(5鏘缬�蠈血飠�鏴讈駠�骠魁ꞈ貨�鑤騌闡藴蘐��轀讈��.12:�+2:�)$&725<��ꃈ迀骱
藴蘐��骠謘ꢈ�鑝耡飼�酰翜骠�骴驰腸駀"

ꀴ鑉� 최상의 제품과 서비스는 지금까지 당사의 성장을 이끌어 온 기
반입니다. 정교한 솔루션과 핵심적 기술 혁신이 Zimmer가에서 비롯됩
니다. 이것이 무엇보다 기술적인 리더십 요구가 높은 고객들이 당사를 
찾는 이유입니다. Zimmer Group은 특히 어렵고 복잡한 상황에서도 최
상의 컨디션을 발휘합니다.

闐ꏬ骨� 저희는 학제간 방식으로 생각하고 접근합니다. 개발뿐만 아니
라 생산에서도 6가지 기술 영역에서 정교한 공정 솔루션을 제공합니
다. Zimmer Group은 모든 부문에 걸쳐 제품과 서비스를 제공하고 있
습니다. 고객의 문제에 맞는 개별 맞춤 솔루션을 전세계에 제공합니다.

蜅腜�邬餘� 고객 중심 마인드야말로 당사의 핵심 성공 요인입니다. 당
사는 최상의 서비스 제공업체입니다. Zimmer Group의 본사 담당자는 
당사의 고객들에게 요구 사항에 맞는 서비스를 제공해 드립니다. 최강
의 솔루션과 폭넓은 제품 및 서비스로 개별적인 고객 관리를 해드립니
다.
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ꢤ蠐賭�腜镌

腜镌

30년 이상의 경험과 업계 노하우: 저희
가 보유한 전기, 공압, 유압 핸들링 구
성 부품과 시스템은 전 세계 선두를 달
립니다. 

肘鑝�邬Ꞵ� 2,000개 이상의 표준화된 
그리퍼, 피벗 유닛, 로봇 부품 및 기타 
다수의 부품. 기술적으로 뛰어난 선도
적인 제품을 종류별로 갖추었으며 높
은 공급력을 보장합니다. 

鰬ꞈ鰬�당사의 모듈형 공법은 공정 자
동화의 개별 구성 및 높은 혁신율을 구
현합니다. 

蘼�腜镌

산업용 댐핑 기술과 SOFT CLOSE 제품은 
KNOW-HOW FACTORY의 혁신 및 선구자 정
신을 나타냅니다. 

鏜飱駕�蘼�腜镌� 표준 또는 고객 맞춤
형 솔루션: 당사 제품은 최소 설치 공간
에서 최고 사이클 수와 최대 에너지 흡
수를 자랑합니다. 

6RIW�&ORVH� 최고 품질과 공급력의 공
압용 댐퍼와 유체 댐퍼의 개발 및 대
량 생산. 

2(0耨�鳭鬽�鐉鏜� 당사는 세계적으로 
이름난 많은 기업의 파트너로서, 구성 
부품, 인입 시스템 또는 전체 생산 설비
를 생산합니다.

賘藴飠�腜镌

리니어 기술의 구성 부품과 시스템을 
고객의 개별 요구에 맞추어 개발합니
다.  

ꎠ諔�輻�鄸謴骠ꏥ�餄賘赨ꗤ� 당사는 
프로파일 및 원형 레일뿐 아니라 모든 
제조업체의 다양한 가이드 시스템을 
위한 4,000개 이상의 옵션을 제공합니
다. 수동, 공압식, 전기식 또는 유압식 
등 모든 구동 방식을 취급합니다. 

驌餜鑝� 당사의 클램핑 및 브레이킹 엘
리먼트는 Z 축이나 가공 테이블과 같은 
가동 구성 부품이 제 위치에 고정되어 
있으며 기계나 설비가 비상 상황에서 
가능한 한 신속하게 멈추도록 합니다.

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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耡魁�腜镌

공정 기술의 시스템과 구성 부품에서
는 고효율이 중요합니다. 저희는 높은 
수준의 고객별 맞춤형 솔루션으로 유
명합니다.

ꃁ鬭蝈�ꞹ邬ꢈ�翩꤄� 저희의 노하우로 
재료, 공정, 공구 개발에서 제품 설계
와 시리즈 제품 생산까지 일관되게 작
업합니다.

訜飠菈�鐉鏜鑝� Zimmer Group은 유연
성, 고품질, 정확도로 생산에 임하며, 
이는 고객 맞춤형 제품에서도 동일하
게 적용됩니다.

阈賘鲴述�鐉鏜� 금속(MIM), 탄성중합
체, 플라스틱으로 이루어진 고도 기
술 제품을 신속하고 유연하게 생산합
니다.

ZIMMER GROUP은 혁신적 금속, 목재 및 
복합재료를 가공하는 모든 분야의 공
구 시스템을 개발합니다. 당사는 수많
은 고객의 시스템 파트너 및 혁신 파트
너로서 함께 일합니다.

鳬阉耨�翩꤄� 교환 장치, 공구 인터페이
스 및 공구 시스템에서 수십 년 이어 온 
개발 협력과 업계 노하우 덕분에 세계
적으로 첨단 과제를 맡아 해결해오고 
있습니다.

肘鑝�邬Ꞵ� 수많은 표준 구성 부품은 바
로 출고해서 납품하며 금속과 목재 가
공 산업 전반에 걸쳐 OEM과 최종 고객
을 위한 혁신적인 고객 맞춤형 시스템
을 개발합니다.

蘐颽鑝� 머시닝 센터, 터닝 머신 또
는 유연 생산 셀 등 모든 분야에서 
Zimmer Group의 구동 공구, 홀더, 유닛 
또는 드릴 헤드가 사용되고 있습니다.

腜翰�腜镌 阈闐ꒈ�腜镌

맞춤형 시스템 솔루션 개발 분야에서 
ZIMMER GROUP은 세계 선두 전문업체 중 
하나입니다.

贊ꃐꥁ� 20명 이상의 숙련된 설계자
와 프로젝트 개발자로 구성된 팀이 최
종 고객 및 시스템 통합업체와 긴밀하
게 협력하여 특정 작업을 위한 맞춤형 
솔루션을 개발하고 제작합니다. 단순
한 그리핑 및 핸들링 솔루션을 비롯하
여 복잡한 시스템 솔루션까지 책임집
니다.

铀谔钄� 이러한 시스템 솔루션은 기
계 제조, 자동차 및 납품업체, 플라스
틱 기술, 전자장치, 소비재 부문, 주조
공장 등 다양한 부문에서 사용됩니다. 
Know-how Factory는 다수의 기업이 효
율적인 자동화로 경쟁할 수 있도록 도
와줍니다.

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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일련 번호

일련 번호

鰨蹤�辴ꥤ骄�肘鑝 餴阈�

跔ꑜ�闐ꡬ蠐 
鰨蹤�阈�驌骄鏘ꢙ

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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ꏬ骱
6��魁翕�전력 
>N:@

魁翕 
토크�6� 
>1P@

ꂈ蘬�속도 
>USP@

阉ꪴ蘐 跔ꑜ 
腜镌

鑐酰�辰전 ꛄ骠鳬

HF145-001-001 6 4,9 24.000 鑖ꟃ腦 酺蜏腦 腦逮 闚ꏶ일 8

HF145-001-002 7,5 6,1 24.000 鑖ꟃ腦 酺蜏腦 腦逮 闚ꏶ일 10

HF145-001-003 11,8 9,6 24.000 鑖ꟃ腦 酺蜏腦 腦逮 闚ꏶ일 12

HF145-001-004 6 4,9 24.000 鑖ꟃ腦 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 14

HF145-001-005 7,5 6,1 24.000 鑖ꟃ腦 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 16

HF145-001-006 11,8 9,6 24.000 鑖ꟃ腦 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 18

HF125-002-001 9 7,3 24.000 蹲 酺蜏腦 腦逮 闚ꏶ일 20

HF125-002-002 12 9 24.000 蹲 酺蜏腦 腦逮 闚ꏶ일 22

HF125-002-004 9 7,3 24.000 蹲 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 24

HF125-002-005 12 9 24.000 蹲 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 26

HF150-003-001 14,5 14,7 26.000 蹲 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 28

HF150-003-003 14,5 14,7 26.000 蹲 酺蜏腦 腦逮 闚ꏶ일 30

HF150-005-001 20 18,5 24.000 蹲 蜏腦ꦊ 迗ꑦ 鮦魋 32

HF150-005-002 20 14,3 24.000 蹲 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 34

HF205-006-001 34 83,7 14.000 蹲 酺蜏腦 迗ꑦ 鮦魋 36

HF205-006-002 48 153 6.000 蹲 蜏腦ꦊ 迗ꑦ 鮦魋 38

阒闚꒒ 颗鑮鑒賢 41

跔ꑜ�闐ꡬ蠐 
罈駀

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link C 축용 인터페이스

미궁 인장 가속도계

모니터링 도구 홀더 벡터 제어 가능/피드백

밀폐 공기 도구 수동 해제 버튼

속도 모니터링 집계 용 인터페이스

자동 공구 교환 로봇 교체 장치

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

전원 케이블 신호선

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 43 페이지 43

로봇 교체 장치

페이지 44

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력����N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 선풍기로 공냉

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 6.0
6��魁翕�토크�>1P@ 4.9
魁翕�전貄�6��>$@ 13
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.780
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 선풍기
蹠羸�>NJ@ 29

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결

0
0 6.000 12.000 18.000
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8
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S6/40%S1/100%
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0 6.000 12.000 18.000
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4
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8

24.000

S6/40%S1/100%

0
0 6.000 12.000 18.000

100

200
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400
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�>9

@
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력
�>N

:
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크
�>1

P
@

속도�>USP@

 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link C 축용 인터페이스

미궁 인장 가속도계

모니터링 도구 홀더 벡터 제어 가능/피드백

밀폐 공기 도구 수동 해제 버튼

속도 모니터링 집계 용 인터페이스

자동 공구 교환 로봇 교체 장치

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

전원 케이블 신호선

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 43 페이지 43

로봇 교체 장치

페이지 44

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력������N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 선풍기로 공냉

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 7.5
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魁翕�전貄�6��>$@ 15
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.770
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 선풍기
蹠羸�>NJ@ 30

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
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0
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link C 축용 인터페이스

미궁 인장 가속도계

모니터링 도구 홀더 벡터 제어 가능/피드백

밀폐 공기 도구 수동 해제 버튼

속도 모니터링 집계 용 인터페이스

자동 공구 교환 로봇 교체 장치

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

전원 케이블 신호선

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 43 페이지 43

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�������N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 선풍기로 공냉

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 11.8
6��魁翕�토크�>1P@ 9.6
魁翕�전貄�6��>$@ 25
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.780
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 선풍기
蹠羸�>NJ@ 35

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결

0
0 6.000 12.000 18.000
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link C 축용 인터페이스

미궁 인장 벡터 제어 가능/피드백 가속도계

모니터링 도구 홀더 도구 수동 해제 버튼

밀폐 공기 집계 용 인터페이스

속도 모니터링 로봇 교체 장치

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

전원 케이블 신호선

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 43 페이지 43

인코더 케이블 로봇 교체 장치

페이지 43 페이지 44

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력����N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 선풍기로 공냉

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ఖ 벡터 규제

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 6
6��魁翕�토크�>1P@ 4.9
魁翕�전貄�6��>$@ 14
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.780
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 선풍기
蹠羸�>NJ@ 29

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link C 축용 인터페이스

미궁 인장 벡터 제어 가능/피드백 가속도계

모니터링 도구 홀더 도구 수동 해제 버튼

밀폐 공기 집계 용 인터페이스

속도 모니터링 로봇 교체 장치

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

전원 케이블 신호선

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 43 페이지 43

인코더 케이블 로봇 교체 장치

페이지 43 페이지 44

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력������N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 선풍기로 공냉

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ఖ 벡터 규제

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 7.5
6��魁翕�토크�>1P@ 6.1
魁翕�전貄�6��>$@ 15
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.770
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 선풍기
蹠羸�>NJ@ 30

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서

0
0 6.000 12.000 18.000
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link C 축용 인터페이스

미궁 인장 벡터 제어 가능/피드백 가속도계

모니터링 도구 홀더 도구 수동 해제 버튼

밀폐 공기 집계 용 인터페이스

속도 모니터링 로봇 교체 장치

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

전원 케이블 신호선

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 43 페이지 43

인코더 케이블

페이지 43

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�������N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 선풍기로 공냉

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ఖ 벡터 규제

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 11.8
6��魁翕�토크�>1P@ 9.6
魁翕�전貄�6��>$@ 25
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.780
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 선풍기
蹠羸�>NJ@ 35

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link 가속도계

미궁 인장 제어 가능한 연결 벡터 제어 가능/피드백

모니터링 도구 홀더 집계 용 인터페이스

밀폐 공기 로봇 교체 장치

속도 모니터링

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

냉각 장치 / 
커넥터 세트

전원 케이블

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 42 페이지 43

신호선 로봇 교체 장치

페이지 43 페이지 46

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력����N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 무엇보다도 앵글 헤드에 사용하도록 조정 됨

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 9.0
6��魁翕�토크�>1P@ 7.3
魁翕�전貄�6��>$@ 20
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.750
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 16

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
+[ 제어 가능한 연결
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결

0
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link 가속도계

미궁 인장 제어 가능한 연결 벡터 제어 가능/피드백

모니터링 도구 홀더 집계 용 인터페이스

밀폐 공기 로봇 교체 장치

속도 모니터링

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

냉각 장치 / 
커넥터 세트

전원 케이블

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 42 페이지 43

신호선

페이지 43

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�����N:
6��魁翕�토크��Ă�1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 무엇보다도 앵글 헤드에 사용하도록 조정 됨

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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23

3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 12.0
6��魁翕�토크�>1P@ 9.0
魁翕�전貄�6��>$@ 25
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 12.730
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 16

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
+[ 제어 가능한 연결
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결

0
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link 가속도계

미궁 인장 제어 가능한 연결 집계 용 인터페이스

모니터링 도구 홀더 벡터 제어 가능/피드백 로봇 교체 장치

밀폐 공기 

속도 모니터링

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

냉각 장치 / 
커넥터 세트

전원 케이블

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 42 페이지 43

신호선 인코더 케이블 로봇 교체 장치

페이지 43 페이지 43 페이지 46

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력����N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 무엇보다도 앵글 헤드에 사용하도록 조정 됨

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ఖ 벡터 규제

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 9
6��魁翕�토크�>1P@ 7.3
魁翕�전貄�6��>$@ 20
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 11.750
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 16

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
+[ 제어 가능한 연결
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 IO-Link 가속도계

미궁 인장 제어 가능한 연결 집계 용 인터페이스

모니터링 도구 홀더 벡터 제어 가능/피드백 로봇 교체 장치

밀폐 공기 

속도 모니터링

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

냉각 장치 / 
커넥터 세트

전원 케이블

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 42 페이지 43

신호선 인코더 케이블

페이지 43 페이지 43

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�����N:
6��魁翕�토크��Ă�1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 무엇보다도 앵글 헤드에 사용하도록 조정 됨

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ఖ 벡터 규제

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 12
6��魁翕�토크�>1P@ 9
魁翕�전貄�6��>$@ 25
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 12.730
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 16

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
+[ 제어 가능한 연결
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서
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 ►腜镌�蚜骠ꑜ
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 제어 가능한 연결 집계 용 인터페이스

미궁 인장 벡터 제어 가능/피드백 온도 센서

모니터링 도구 홀더 IO-Link

밀폐 공기 

속도 모니터링

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

냉각 장치 / 
커넥터 세트

전원 케이블

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 42 페이지 43

신호선 인코더 케이블

페이지 43 페이지 43

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�������N:
6��魁翕�토크��Ă����1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ఖ 벡터 규제

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 14.5
6��魁翕�토크�>1P@ 14.7
魁翕�전貄�6��>$@ 30
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 9.450
ꂈ蘬�속도�>USP@ 26.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 35

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 제어 가능한 연결 집계 용 인터페이스

미궁 인장 IO-Link 온도 센서

모니터링 도구 홀더 벡터 제어 가능/피드백

밀폐 공기 

속도 모니터링

자동 공구 교환

►颍鑤鑈賘

주파수 변환기 운영 단위 어댑터 
주파수 변환기

냉각 장치 / 
커넥터 세트

전원 케이블

페이지 41 페이지 41 페이지 41 페이지 42 페이지 43

신호선 인코더 케이블

페이지 43 페이지 43

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�������N:
6��魁翕�토크��Ă����1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ IO-Link 통신

ఖ 서브 프레임으로 제작

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 목재, 플라스틱, 경금속, 복합재 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 14.5
6��魁翕�토크�>1P@ 14.7
魁翕�전貄�6��>$@ 30
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 9.450
ꂈ蘬�속도�>USP@ 26.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 35

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 제어 가능한 연결 집계 용 인터페이스

미궁 인장 벡터 제어 가능/피드백 온도 센서

모니터링 도구 홀더 IO-Link

밀폐 공기 

속도 모니터링

자동 공구 교환

ఖ 颍鑤鑈賘 우리는 올바른 액세서리의 선택과 디자인을 지원하게되어 기쁩니
다.

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�����N:
6��魁翕�토크��Ă����1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 초고성능 작동(싱크 론 모터)

ఖ 매우 높은 토크(싱크 론 모터)

ఖ 앵글 헤드 사용에 적합

ఖ 경금속, 복합재, 목재 및 플라스틱 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 20.0
6��魁翕�토크�>1P@ 18.5
魁翕�전貄�6��>$@ 50
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 10.300
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 동기화
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 36

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
+[ 제어 가능한 연결
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 제어 가능한 연결 집계 용 인터페이스

미궁 인장 벡터 제어 가능/피드백 온도 센서

모니터링 도구 홀더 IO-Link

밀폐 공기 

속도 모니터링

자동 공구 교환

ఖ 颍鑤鑈賘 우리는 올바른 액세서리의 선택과 디자인을 지원하게되어 기쁩니
다.

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�����N:
6��魁翕�토크��Ă����1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 앵글 헤드 사용에 적합

ఖ 경금속, 복합재, 목재 및 플라스틱 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 4 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 20.0
6��魁翕�토크�>1P@ 14.3
魁翕�전貄�6��>$@ 43
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 13.360
ꂈ蘬�속도�>USP@ 24.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-F63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 4
賠賘鲴�驌蘇� 공압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 36

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
+[ 제어 가능한 연결
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
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압
�>9
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전
력
�>N

:
@

속도�>USP@
토
크
�>1

P
@

속도�>USP@

 ►腜镌�蚜骠ꑜ
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 내부 냉각수 공급 가속도계

미궁 인장

모니터링 도구 홀더

씰링 에어 씰

자동 공구 교환

벡터 제어 가능/피드백

ఖ 颍鑤鑈賘 우리는 올바른 액세서리의 선택과 디자인을 지원하게되어 기쁩니
다.

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�����N:
6��魁翕�토크��Ă����1P
ꂈ蘬�속도��Ă������USP

ఖ 수냉식

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 공작 기계에 사용하도록 조정

ఖ 황동, 알루미늄, 강철 및 주철 가공에 적합

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 6 극의 비동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 34.0
6��魁翕�토크�>1P@ 83.7
魁翕�전貄�6��>$@ 130
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 3.880
ꂈ蘬�속도�>USP@ 14.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-A63
跔ꑜ�腜镌� 비동기
脥镄� 6
賠賘鲴�驌蘇� 유압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 136

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
,.= 내부 냉각수 공급
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서

0
0 3.500 7.000 10.500

100

200

300

400

14.000
0

0 3.500 7.000 10.500

10

20

30

40

14.000

S6/40%S1/100%

50

0
0 3.500 7.000 10.500

30

60

90

120

14.000

S6/40%S1/100%

전
압

 [V
]

속도 [rpm]

전
력

 [k
W

]

속도 [rpm]
토
크

 [N
m

]
속도 [rpm]

 ►腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU



38

ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

도구 인터페이스의 콘 청소 내부 냉각수 공급 가속도계

미궁 인장

모니터링 도구 홀더

씰링 에어 씰

자동 공구 교환

벡터 제어 가능/피드백

ఖ 颍鑤鑈賘 우리는 올바른 액세서리의 선택과 디자인을 지원하게되어 기쁩니
다.

跔ꑜ�闐ꡬ蠐
+)�����������

►魈Ꞵ骄�髑鬼

ఖ 6��魁翕�전력�����N:
6��魁翕�토크��Ă���1P
ꂈ蘬�속도��Ă�����USP

ఖ 수냉식

ఖ 듀플렉스 베어링 사용을 통해 우수한 성능 달성

ఖ 공작 기계에 사용하도록 조정

ఖ 황동, 알루미늄, 강철 및 주철 가공에 적합

ఖ 초고성능 작동(싱크 론 모터)

ఖ 매우 높은 토크(싱크 론 모터)

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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3 상, 6 동기 모터
魁翕�ꃈ력�6��>N:@ 48.0
6��魁翕�토크�>1P@ 153.0
魁翕�전貄�6��>$@ 116
魁翕�ꦸ전镄�>USP@ 3.000
ꂈ蘬�속도�>USP@ 6.000
耡肘�骤ꑜꛄ骠闐� HSK-A63
跔ꑜ�腜镌� 동기화
脥镄� 6
賠賘鲴�驌蘇� 유압식
阉ꪴ蘐� 물
蹠羸�>NJ@ 140

 ఖ +)�����������  ఖ ꥁ鑤
연결부

$ 도구를 풉니 다
$= 도구 고정
(��) 냉각 시스템 공급 및 반환
,.= 내부 냉각수 공급
.5 콘 청소
SPL 밀봉 공기
XD1 전원 및 신호 인터페이스
XG2 신호 연결
XG3 위치 및 속도 센서
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적용
가능성

최적의 성능과 전력 출력은 모터 스핀들과 주파수 변환기가 서로 최적으로 일치하는 
경우에만 가능합니다. 우리는 개발 단계와 현장 테스트에서 주요 컨버터 및 기계 제조
업체와 협력합니다. 목표는 항상 최대의 고객 이익을 창출하는 것입니다. 모터와 주파
수 변환기가 서로 최적으로 일치하면 이는 서비스 수명뿐만 아니라 작동의 부드러움, 
열 균형 및 물론 전력 밀도에도 반영됩니다. Zimmer Group의 목표는 고객이 모터 스핀
들에서 최대 가치를 창출 할 수 있도록 완벽하게 통합 된 시스템을 제공하는 것입니다.

跔ꑜ�闐ꡬ蠐 鰨镄�迬ꦄ腜
駠餭�蘔騰�
骤ꑜꛄ骠闐�
駠餭�闐ꑸ骠钄

駠餭�蘔騰�
(WKHU&$7�駠餭骼�
闐ꑸ骠钄

駠餭�蘔騰�
&$1RSHQ�駠전阐

駠餭�蘔騰�
352),1(7�駠전阐 餜翜鑌

HF145-001-001 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-002 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-003 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-004 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-005 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-006 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-001 HFZ121093 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-002 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-004 HFZ121093 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-005 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF150-003-001 HFZ121095 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF150-003-003 HFZ121095 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF150-005-001 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람
HF150-005-002 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람
HF205-006-001 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람
HF205-006-002 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람 문의 바람

ఖ 鰨镄�迬ꦄ腜

阈闐ꒈ�颍鑤鑈賘
鰨镄�迬ꦄ腜

►魈Ꞵ骄�髑鬼

► 跞ꑦ 闚꡶蠚耲 ꢞ舎 주파镎 迶ꦎ腦藊 ꓫꢟ 顾鬺 腦镖 
(672) 轅 鬶铃 轅 고铃 로鑮闚貲 ꓫꢪ 魋輶ꢒ 위ꆎ 鳶
魋 髇飻驺위ꢒ 饺迳ꢒ 鬺鿪 Ꙟꏚ鳶貲 ꥋ鑧ꢟ藾蘚� 颖ꡂ賢
ꈶ骪钎餆 駊ꢒ 魒飪 镎鰶餆 蘶ꢒ 餦翦驶 鏾로駪 骪蚊葭 
腦반 铊谞钎驺 Ꜣꢞꢒ 跞蠖 耫ꓫ 로ꓖꊒ Ꞓ鰶餆 蘶ꢪ 
ꡂ謢脮骮 蠒 辺闚 駪餷髆 (,QWHUEXV� &$1RSHQ� 骪蚊葭� 
'HYLFH1HW� (WKHU&$7 蠧)餆 骎ꢪ ꃟ鮧蝟藾蘚� 饺鬺ꢒ 铊谞
钎驶 ꦎ翳 &� 轅 &� 駟 (0& 跞蟾� 魒蜏 鬶ꢣ腦� 課骮 ꀾꎢ 
轅 고鮦파 ꑦ缶骾藊 颗鑮鑒賢 餷餣驲로 賾蹪賢蝟藾蘚�

►魈Ꞵ飼�蘬ꢈ�魁造

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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적용
가능성

우리는 잘 알려진 냉각 장치 제조업체와 협력하여 정확한 온도 조절 및 냉각 매체 계량
을 달성하여 항상 낮은 작동 온도를 유지할 수 있습니다. 온도 변동으로 인해 발생할 수
있는 스핀들 오류를 방지하려면 정확한 측정 및 조정이 매우 중요합니다. 신뢰할 수있
는 상호 작용을 보장하기 위해 신뢰할 수있는 조정 된 구성 요소를 제공합니다.

跔ꑜ�闐ꡬ蠐 菵缭�髑ꆄ ꈐ葑ꑜ�鑤ꗤ
HF125-002-001 HFZ121046 HFZ121047
HF125-002-002 HFZ121046 HFZ121047
HF125-002-004 HFZ121046 HFZ121047
HF125-002-005 HFZ121046 HFZ121047
HF150-003-001 HFZ121046 HFZ121047
HF150-003-003 문의 바람 문의 바람
HF150-005-001 문의 바람 문의 바람
HF150-005-002 문의 바람 문의 바람
HF205-006-001 문의 바람 문의 바람
HF205-006-002 문의 바람 문의 바람

ఖ 菵缭�髑ꆄ

阈闐ꒈ�颍鑤鑈賘
菵缭�髑ꆄ

►魈Ꞵ骄�髑鬼

► 镎菿阓 跞ꑦ 闚꡶蠚骎 翳駦 ꈚ葛ꑦ ꏚꗮ貲 Ꜣꢞꢎ餢 鬷鬾
ꢎ翂 鑚翺蝒 菿缷 髛ꆎ貲 魒耫ꢟ藾蘚� 駊ꢒ 飇骎 菿缷
镎饶 脮 饞蛺貲 顾魋鬷驲로 耫脿ꢎ餢 髇蜏 鱇餆 轒鐓ꢎ藊 
餪驺 鰺骪고 闚꡶蠚骎 ꂒ蘶 鑧藛驺 逪髛ꢟ藾蘚�

►魈Ꞵ飼�蘬ꢈ�魁造

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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전
駼
�ꈬ

骠
酀

CSTE01289 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01290 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01291 조작기, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01292 조작기, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *
CSTE01301 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01302 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01303 드래그 체인, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01304 드래그 체인, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *
CSTE01293 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01294 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01295 조작기, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01296 조작기, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *
CSTE01305 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01306 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01307 드래그 체인, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01308 드래그 체인, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *

阌
ꥤ
鑌

CSTE01297 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01298 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01299 조작기, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01300 조작기, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *
CSTE01309 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01310 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01311 드래그 체인, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01312 드래그 체인, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *

骤
ꊀ
蚀
�ꈬ

骠
酀

CSTE01467 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01468 조작기, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01471 조작기, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01472 조작기, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *
CSTE01469 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 5 * * * * * *
CSTE01470 드래그 체인, 소켓 + 오픈 엔드 10 * * * * * *
CSTE01473 드래그 체인, 소켓 + 플러그 5 * * * * * *
CSTE01474 드래그 체인, 소켓 + 플러그 10 * * * * * *

* 문의 바람

阈闐ꒈ�颍鑤鑈賘
耬讈

►魈Ꞵ骄�髑鬼

► ꈬ骠酀��骠꠰�誨骤

Zimmer Group은 시스템 공급 업체이자 신뢰할 수있는 
파트너로서 완벽한 패키지를 제공합니다. 우리의 지원
은 시스템 구현 프로세스에서 비용을 줄일 수 있습니다. 
우리는 모든 용도에 맞는 맞춤형 특수 솔루션을 제공합
니다.
우리는 모든 모터 스핀들 및 액세서리에 대해 자유롭게 
구성 가능한 커넥터 키트 및 파이프 라인을 제공합니다.

장점 :

-귀하의 어플리케이션을위한 맞춤형 솔루션
-시간과 노력 절약-우리는 당신을 위해 디자인합니다
-플러그 앤 플레이 및 정확한 조립
-기능이 설치 및 테스트되었습니다

►魈Ꞵ飼�蘬ꢈ�魁造

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

자동 공구 교환 미디어 전송 부하 전류 피스톤 위치 모니터링

유닛 및 핸들링 핸들링 부품 
인터페이스

미디어 전송 신호 스트림 루즈 파트 사용 가능한 쿼리

►颍鑤鑈賘�肸髑

피스톤 위치 문의 직선 케이블 0.3 m - 소켓 
M8 플러그 연결

스토리지 스테이션용 기
본 모듈

인덕티브 근접 스위치 - 
케이블 5 m

인덕티브 근접 스위치 - 
플러그 M8 

=8%������ 1-5���(�6. $/65����� 1-��(� 1-��(�6

위치 魈Ꞵ 鰨蹤辴ꥤ
1 스토리지 스테이션 $/65�����

2 고정 부품 툴체인져 ::6���)����

3 루즈 파트 툴체인져 ::6���/����

4 모터 스핀들 +)��������������+)�����������

요청시 벡터 조정 가능한 모터 스핀들에도 사용할 수 있습니다.

阈闐ꒈ�颍鑤鑈賘
讈逳�聼鿠�髑ꆄ

►魈Ꞵ骄�髑鬼

► 贚藾ꠦ謾骪ꑦ 颖ꡂ賢ꈶ骪钎餆 鬷ꢟꢒ 跞ꑦ 闚꡶蠚骎 翳
駦 ꗯ迺ꪾ 鑚翺蝒 贚藾ꠦ謾骪ꑦ 肆鿪 髛ꆎ貲 魒耫 ꢖ 镎 
骾闫藾蘚� 贚藾ꠦ謾骪ꑦ 肆鿪 髛ꆎ藊 贚藾ꠦ謾骪ꑦ饶 跞
ꑦ 闚꡶蠚 鏢骪骎 顾魋鬷骮 骮ꑦꛎ骪闚貲 肢鑧ꢟ藾蘚� 谞
鲾 파ꗮ 跞ꑦ 闚꡶蠚 餆 邶齟蝎고 고魋 邶邺驶 로逽 颊 莓
餆 髛齟蝟藾蘚�  鏢駟ꢎ鳶 颀驺 袂藊 跞ꑦ 闚꡶蠚驺 闚ꓖ
賢鳶 闚ꒂ骪钎驶 骾闫藾蘚�

-자동 연결 기계

-매우 평평한 구조

-기계식 시 자동 잠금

-압축 공기의 전달

-작동을위한 전송 전력 및 신호 
 모터 스핀들

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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►魈Ꞵ�脈翕

ఖ �輻�跔趄ꗤ

공구교환기에 작용할 수 있는 정적 
힘과 모멘트를 보여줌

Mr [Nm] 600

My [Nm] 850

Fa

Mr

My

Fa [N] 16000

鰨蹤辴ꥤ ::6���)���� ::6���/����
EN ISO 9409-1 기준 연결 플랜지 TK 100 TK 100
에너지 전달 HF145-001-001 | HF145-001-002에 적합 HF145-001-001 | HF145-001-002에 적합
잠금 스트로크 [mm] 1.2
잠금시 자동로크 기계식 기계식
X, Y 반복정밀도 [mm] 0.02 0.02
Z 반복정밀도 [mm] 0.01 0.01
작동 압력 [bar] 4 ... 10 4 ... 10
작동 온도 [°C] +5 ... +80 +5 ... +80
사이클 당 실린더 부피 [cm³] 25
무게 [kg] 1.8 2.2

ఖ 腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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ఖ 髑酰�ꗥ鴁 ఖ 饡钄

자동 공구 교환 미디어 이송 공기 / 진공 피스톤 위치 모니터링

유닛 및 핸들링 핸들링 부품 
인터페이스

미디어 전송 부하 전류 루즈 파트 사용 가능한 쿼리

냉각수 이송 미디어 전송 신호 스트림

►颍鑤鑈賘�肸髑

피스톤 위치 문의 직선 케이블 0.3 m - 소켓 
M8 플러그 연결

스토리지 스테이션용 기
본 모듈

인덕티브 근접 스위치 - 
케이블 5 m

인덕티브 근접 스위치 - 
플러그 M8 

=8%������ 1-5���(�6. $/65����� 1-��(� 1-��(�6

위치 魈Ꞵ 鰨蹤辴ꥤ
1 스토리지 스테이션 $/65�����

2 고정 부품 툴체인져 ::6���)����

3 루즈 파트 툴체인져 ::6���/����

4 모터 스핀들 +)�����������

요청시 벡터 조정 가능한 모터 스핀들에도 사용할 수 있습니다.

阈闐ꒈ�颍鑤鑈賘
讈逳�聼鿠�髑ꆄ

►魈Ꞵ骄�髑鬼

► 贚藾ꠦ謾骪ꑦ 颖ꡂ賢ꈶ骪钎餆 鬷ꢟꢒ 跞ꑦ 闚꡶蠚骎 翳
駦 ꗯ迺ꪾ 鑚翺蝒 贚藾ꠦ謾骪ꑦ 肆鿪 髛ꆎ貲 魒耫 ꢖ 镎 
骾闫藾蘚� 贚藾ꠦ謾骪ꑦ 肆鿪 髛ꆎ藊 贚藾ꠦ謾骪ꑦ饶 跞
ꑦ 闚꡶蠚 鏢骪骎 顾魋鬷骮 骮ꑦꛎ骪闚貲 肢鑧ꢟ藾蘚� 谞
鲾 파ꗮ 藊 跞ꑦ 闚꡶蠚餆 邶齟蝎고 고魋 邶Ꞿ驶 로逽 颊 
莓餆 髛齟蝟藾蘚�  鏢駟ꢎ鳶 颀驺 袂 跞ꑦ 闚꡶蠚 缶魮缾 
镎 骾蛺讓 闚ꓖ賢鳶 闚ꒂ骪钎 鏢駟ꢖ 镎 骾闫藾蘚�

-자동 연결 기계

-매우 평평한 구조

-기계식 시 자동 잠금

-압축 공기 및 냉매 전달

-작동을위한 전송 전력 및 신호 
 모터 스핀들

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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►魈Ꞵ�脈翕

ఖ �輻�跔趄ꗤ

공구교환기에 작용할 수 있는 정적 
힘과 모멘트를 보여줌

Mr [Nm] 600

My [Nm] 850

Fa

Mr

My

Fa [N] 16000

鰨蹤辴ꥤ ::6���)���� ::6���/����
EN ISO 9409-1 기준 연결 플랜지 TK 100 TK 100
에너지 전달 HF125-002-001 에 적합 HF125-002-001 에 적합
잠금 스트로크 [mm] 1.2
잠금시 자동로크 기계식 기계식
X, Y 반복정밀도 [mm] 0.02 0.02
Z 반복정밀도 [mm] 0.01 0.01
작동 압력 [bar] 4 ... 10 4 ... 10
작동 온도 [°C] +5 ... +80 +5 ... +80
사이클 당 실린더 부피 [cm³] 25
무게 [kg] 2.4 2.4

ఖ 腜镌�蚜骠ꑜ

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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적용
가능성

► ꂈ蘬�驌餜鑝

산업용 로봇의 사용은 생산성을 위한 중요한 요소입니다. 로봇 기술의 증가
하는 보급률에 대처하기 위해 Zimmer Group은 다기능 헤드와 같은 다양한 
애플리케이션 중심의 혁신적인 로봇 최종 제품을 출시했습니다.

당사의 다기능 헤드에는 다양한 스핀들 레이아웃과 유닛이 장착되어 있으며 
고객의 요구에 따라 자유롭게 조립할 수 있으므로 고객의 어플리케이션에 맞
는 솔루션을 제공합니다. 다기능 헤드를 사용하면 공작 기계를 새로운 수준
으로 끌어 올릴 수 있으며 이제는 기존의 가공 작업뿐만 아니라 핸들링 작업
과 자동화도 수행 할 수 있습니다.

당사의 구성 키트 사용하여 공작 기계의 기능을 확장하십시오.

► 鬴蘔

-나무 / 나무와 같은 표면

-벽토

-합성물

-플라스틱

추가 정보 ► 而罉�述�ꗥ镄�铀谔钄

다기능 헤드 작업, 모터 연결 또는 조절에 대한 요구 사항은 종종 다릅니다. 
Zimmer Group은 최고의 기술 수준을 충족하는 솔루션을 개발하기 위해 귀하
와 협력합니다.

阈闐ꒈ�颍鑤鑈賘
蘐腜藑�驌蘇

►魈Ꞵ骄�髑鬼

► 耡髑�骼蜅ꦀ

► 而罉�述�跔ꑜ�餜翜

► 缬迬�闐ꡬ蠐�罈镄�輻�轜ꆄ

► 蘐颽ꢈ�邬齕�饡钄��

-그립 및 핸들링 장치

- 피팅 유닛

- 수평 조절다리용 장착 모듈

- 쏘잉 장치

- 모든 유형의 드릴링 유닛

- 버퍼 유닛

- 스크루잉 유닛

►魈Ꞵ飼�蘬ꢈ�魁造

ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU   ►   데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동설명서
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 ►鑈酰闐�耬譔�魁造

6(59,&( 
跔ꑜ�闐ꡬ蠐

서비스 핫라인 모든 문의 요청에 즉각적인 수리나 교체가 요구되지는 않습니다. 우수한 자격
을 갖춘 직원은 언제든지 전화로 조언과 조치를 취할 수 있습니다. 
 
전화: +49 7243 727-2316  
service@zimmer-group.com

 ► 鮜飤�輻�ꢠ鑉

기계의 핵심 인 모터 스핀들은 기계 개념에 전문적으로 통합되어야합니다. 스핀들을 선택할 때 이것은 순수한 치
수 및 성능 데이터를 훨씬 뛰어 넘습니다. 우리는 에너지 공급, 제어 및 냉각과 같은 모든 문제에서 귀하를 지원하
게되어 기쁩니다. 이러한 매개 변수는 귀하의 애플리케이션이 귀하가 기대하는 것을 유지할 수있는 기반이됩니
다. 기계에서 이미 스핀들을 사용하고 있지만 대안 또는 업그레이드를 찾고 있습니까? 기꺼이 도와 드리겠습니
다.

 ► 骡闐꠰謴闐�镄賘�鑈酰闐

사고 발생시 핵심 작업을 얼마나 빨리 재개 할 수 있는지에 따라 다릅니다. 스핀들 손상 시 타당한 경제적 비용으
로 얼마나 빨리 어떤 비용으로 기계를 다시 생산 가능하게 만들 수 있는지가 중요합니다. 스핀들 손상은 해체 단
계 (스핀들 수리 또는 스핀들 교체 및 마지막으로 기계 재시작)에서 시작됩니다. 따라서 일반적으로 서비스 작업
에서 분해와 재시가동을 비용 최소화해서 수행하기 위해 현장에서 작동 가능한 예비 스핀들이 있는 것이 좋습니
다. 따라서 리퍼브 또는 새 교체 스핀들을 신속하고 비 관료적으로 제공 한 다음 결함이있는 모터 스핀들을 조심
스럽게 처리합니다.

 ► 鑈酰闐�翰颩

장기적으로 제품 및 생산 능력을 계획할 수 있도록 라이프 사이클 프로세스의 지원과 보장이 필요합니다. 당사는 
귀사의 생산 능력이 유지된다는 것을 보장하는 적절한 서비스 계약을 제공합니다.

 ► ꤰ髑�鑈酰闐

요청시 숙련 된 서비스 직원이 현장을 방문하여 서비스 작업을 수행하고 시운전을 돕거나 전문가의 조언을 제공
합니다.

 ► 餴酰Ꞵ�鑈酰闐

전문적인 상담과 납품에 따른 합리적인 가격의 제조업체 품질이 당사가 제공하는 것입니다.

데이터, 도면, 3-D 모델, 조립 및 작동 설명서   ◄   ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU
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逮 ꆪꏾ로脮 菪駟驶 饚鳷 魋逪 鬺蘢驺 跟鬷驲로 迋鬷 肢铃譛骪 飼闫藾蘚� 翺颳 鑧鏢藊 =LmmHU *mE+骎 鑒趪 주蹮 ꦋ骮鑒
로 骪谞飪鳶趦� 骪 翳駦 餾馮 飼骪 =LmmHU *mE+ Ꙇ贚 轅 耫脿鮦羪餆 鰶羦ꢟ藾蘚� 骪餆 蘶ꢒ 魋逪藊 蘯鏢 骮ꑦ葭 騯鏢骪ꗮ
餆鑒 ꦋ骮ꢎ阚 镎 骾闫藾蘚 ZZZ�]LPPHU�JURXS�NU� 
逮 ꆪꏾ로脮餆 菎饞 跞蠖 魒Ꞿ驶 髆蜏ꦊ 髛ꆎ 蠧驺 위ꢪ 鑚翺蝒 羹驲로 脒魋餆 衦課 鏢駟ꢪ颲ꢟ藾蘚� 魒Ꞿ骎 鏢駟耲 鑚ꆎ 
阒 顾鬺耲 髇飻 跟鬷餆 贔蛺讓 耫骮蝒 鬺蹮 腦镖 脒魋驺 衦課颲ꢟ藾蘚� 
襆ꢒ 耶련 迋脒� Ꞿ鳾骮鳓腦耶 (餾�7h9) 轅 鏦飻顾鬺鿣 脒魋 ꥯ驶 9'( 脒颳驺 衦費藾蘚� 
 
鏢駟髆藊 逮 ꆪꏾ로脮餆 魒阒蝒 腦镖 蚦骪ꑦ貲 衦課颲 ꢟ藾蘚� 鏢駟髆藊 魒阒蝒 蚦骪ꑦ貲 迶翳ꢖ 镎 飼闫藾蘚� ꗯ魋ꢒ 蚦
骪ꑦ缶 醖魮骾蘚고 ꢪ鑒 ꢪ蘯 鏢駟 跟鬷驺 위ꢒ 魒ꢒ� 鏷ꢒ� ꢎꢒ 镎ꆎ缶 飼蘚고 缶魋ꢪ鑒藊 顾 蝟藾蘚� 餾馮鏢ꢣ餆 蘶ꢪ鑒
藊 반蠒阒 鏢鬺 蹮骎缶 駊ꢟ藾蘚� 
 
=LmmHU *mE+餆 骎ꢪ 반Ꞿ ꥯ驶 ꜆腦ꢎ藊 翳駦缶 顺藾課趪 魒Ꞿ 缶翟餆 ꜆腦 酺駟驶 Ꜣꢞ蝎鳶 颀闫藾蘚� 

腜镌�蚜骠ꑜ�輻�도趠
腦镖 蚦骪ꑦ 轅 蛺趪驶 ꂒ蘶ꢒ 魋ꦋꢒ 魋逪로 鑮阢ꢒ 주骎貲 腦駮餢 髇鑧ꢾ闫藾蘚� 脮謢菎 鬶ꪢ藊 魋逪骎 罧阖� 魋ꦋ蛺� 饺
翦餆 蘶ꢒ 齻骺驺 鳶鳶 颀闫藾蘚� 
 
脮림� 鏢鳺� 蛺趪� 鑚趻� ꆎ镎� 蹪翂� 髢谂� 腦镖 轅 腦ꏶ 蚦骪ꑦ� ꢪ蘯 魒Ꞿ 轅 鑒酺闚 蠧 일반鬷 魒Ꞿ 鑚趻� =LmmHU *mE+ ꆪ
ꏾ로脮� 酂로钊� 缶翟Ꞓ 蠧 跞蠖 鮻貎餆 腦髢蝒 魋逪饶 镎ꆎ藊 鏢鬺 ꓫ逪 飼骪 镎魋 轅 罧阖 蝖 镎 骾闫藾蘚� 단� 翺颳鑒菎 주
蹮 ꦋ骮鑒餆 肢鿪鬷驲로 趻阒蝎飪 骾藊 翳駦藊 翺颳鏷 ꧞譛骪 骾闫藾蘚� 骪謢ꢒ 腦镖 魒Ꞿ 魋逪餆 颳缺骎 ꛮ齞藊 闯骮蝒 
羹驲로 缺주蝎趦� 고罓骎 骻髛餆鑒 ꢟ賢鬷骮 ꢒ 翺颳 ꢟ骎 骪ꢿ餆 餷驺 輮ꆎ鳶 颀闫藾蘚� 

迁鬭�齱骰
=LmmHU *URXS 魒Ꞿ驶 蛻일 魒Ꞿ 齻骺迋餆 鰶羦ꢟ藾蘚� 逮 ꆪꏾ로脮藊 魒阒蝒 魒Ꞿ餆 蘶ꢒ 逪鳓� 逪ꤎ� 魒髇 蜏骎貲 趻阒鬷
骪菎 蹫阒鬷驲로蛺 Ꜣꢞꢎ鳶 颀驲趦� 魒Ꞿ 鮦蘢 襆ꢒ 賾齢缶鳶骻藾蘚� 魒Ꞿ骎 Ꞿ鳾� ꗯ鑧� 鏢駟餆 耶ꢒ ꦃ逪 蹮肢藊 迋鬷 ꧞
譛骪 飼闫藾蘚� 
 
迋鬷 ꣾ駟迊위 菪餆鑒 =LmmHU *mE+藊 逮 ꆪꏾ로脮 魋逪餆 衦課 鏢駟ꢎ蘚 轒鐓ꢒ 鳷缺魇鬷骮 铆鏷� 骪齞铆鏷� ꎪ謾骺餆 
蘶ꢒ 齻骺骪 飼闫藾蘚� 骪藊 飪裖ꢒ 轟阓耲 迋鬷 脲羦로 魒腦ꢎ蠖 賾齢缶鳶骻藾蘚� 

鏭ꞈ肸��鬬骽肸迁�輻�逡魈
逮 ꆪꏾ로脮餆 魒阒蝒 酂諒蠒� 로고� 蠧讓蝒 鏷Ꞓ胂 轅 ꗯꣾ 蠧驶 課骪鑖闚 ꥯ驶 鏢駟 胂ꢒ骪 Ꜣꢞ蝎鳶 颀闫藾蘚� =LmmHU 
*mE+骎 肢鿪鬷 鑒趪 蜏骎 飼骪藊 鏢駟ꢎ趪 顾蝟藾蘚� 逮 ꆪꏾ로脮 菪駟 鬺鿪藊 =LmmHU *mE+ 铂驖 鳶鬷髢鏦骻藾蘚� 鬶
髇胂迋餆 衦課 鳶鬷 髢鏦骎 일邶 ꥯ驶 鬺鿪貲 邾迋驲로 鏢駟ꢎ鳶 跱ꢟ藾蘚� 일邶 ꥯ驶 鬺鿪骎 骮铺� 逫魒� 번餣驶 =LmmHU 
*mE+骎 鏢鬺 鑒趪 蜏骎貲 轑驶 ꧺ 缶藛ꢟ藾蘚� 

脈迀
,62 ���������餆 衦貮 =LmmHU *URXS Ꞿ鳾耶賢 阒闚꒒ 骮鳓� ,62 ���������� 餆 衦貮 ꦎ翳耶賢 阒闚꒒ =LmmHU *URXS 骮
鳓�

鏘駕�鳬ꆔ
骨轄�鮜羠 
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腜翰�耬譔�(&�鳬ꆔ���������(&�鑐趱��邬讉�,,���%�
鬶ꪢ缶 魒耫ꢎ藊 駊铂蠚驶 顺諎腦翺餆 耶ꢒ 鳶ꆞ ��������(& 腦逮 鮦羪驺 跞螆 ꃟ鮧ꢟ藾蘚�  
 
1R�������� 1R�������� 1R�����5�� 1R������� 1R� ������ 1R� ������ 1R���5��� 1R���5��� 1R���5���� 1R������� 1R������� 1R������� 
1R�������  
 
襆ꢒ 逮 鳶ꆞ骎 邶讓 9,, 파ꗮ %餆 衦貮 ꗯ镎 腦镖 鑒貎蛺 髇鑧ꢪ 逪驖ꢎ고 骾闫藾蘚�  
鬶ꪢ藊 阒髛罆鏢腦耶骎 趻邺骾藊 駊鿣骪 骾驺翳駦 
輮饺鑧 腦翺
餆 耶ꢒ ꗯ镎 腦镖 鑒貎貲 鏢菪 腦讓邶鑒貲 ꓫꢪ 鬺髆蹮鑒
로 魒ꃒꢖ 骎蹪缶 骾闫藾蘚�  

輮饺鑧 腦翺
藊 ꗯ魋 腦翺菎 鑚酺缶 腦翺耶련 鳶ꆞ ��������(& 饶 邶讓 ,, $ 餆 衦貮 (& 일ꆎ鑧趻餆 邶ꢟꢎ藊 翳駦餆贂 阚
魒 鏢駟骪 缶藛ꢟ藾蘚�

鏘駕�鳬ꆔ
罈述�鮜羠 
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