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모든 사양 및 치수는 제품의 성능 향상을 위하여 예고 없이 변경될 수 있습니다.
의료 및 군사 등의 생명과 관련되는 분야에는 사용할 수 없습니다.

한국어www.justek.com

동작
∙ 모터가 구동 중에는 모터의 가동부에 절대로 손대지 마시기 바랍니다.
∙ 모터를 프레임이나 베이스에 단단히 고정하지 않은 상태에서 절대로 모터를 구동하지
  마시기 바랍니다.
∙ 모터에 부착물을 적재하기 전에 모터 단독으로 동작시켜 의도한 동작이 제대로 이루어
  지는지 확인해 주시기 바랍니다.
∙ 모터에 부착물을 적재한 후에는 제어 정수를 적절히 재 설정해 주시기 바랍니다.
∙ 모터를 동작시키기 전에 비상정지 기능이 정상적으로 동작하는지 반드시 확인한 후
  모터를 동작시키기 바랍니다.

경고

사용자 설명서를 주의 깊게 읽어 주십시오. 경고사항을 위반할 경우에는 심각하고 중대한
사고를 유발할 수 있으며 인명이나 제품 또는 시스템에 심각하고 중대한 손실 또는 재해를
유발할 수 있습니다.

설치
∙ 절대로 물, 부식성 가스, 발화성 가스, 또는 다른 인화성 물질이 근접한 환경에 설치하
  거나 동작시키지 마시기 바랍니다.

결선
∙ 접지(FG 혹은 G)는 반드시 3종 접지 이상으로 실시해 주시기 바랍니다.
∙ 모터의 출력단자(U, V, W)에 3상(또는 단상) 입력전원을 연결하지 마시기 바랍니다.

보수와 검사
∙ 전원이 공급된 상태에서 모터나 서보 드라이버의 덮개를 풀어 벗기지 마십시오.
∙ 서보 드라이버의 전원을 차단한 후 5분 이내에 전원 단자를 만지지 마십시오.
∙ 서보 드라이버를 분해하지 마시기 바랍니다.
∙ 모터를 분해하지 마시기 바랍니다.
∙ 전원이 인가된 상태에서 커넥터나 전선의 연결을 바꾸지 마시기 바랍니다.

㉾17711 경기도 평택시 진위면 남부대로 630-46
Tel.
Fax.

JUSTEK, Inc.

직접 구동식 회전 모터

+82-31-647-5500
+82-31-647-5555

www.motion-k.com


형번 구성

목차
형번 구성

져스텍 DD모터 제품 구성표

DD모터 제품 응용 사례

JTR11 시리즈

JTR15 시리즈

JTR16 시리즈

JTR24 시리즈

JTR30 시리즈

JTR49 시리즈

JTR66 시리즈

JTR15T 시리즈

JTR25T 시리즈

DD모터 주문 양식

커넥터 핀맵 도면
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66
15T : 150
25T : 250

JTR 시리즈

모터 외경(mm)

최대 토크(Nm)

- Exception 
  JTR11, JTR66 Series

01 : 15Nm
03 : 30Nm
04 : 40Nm
05 : 50Nm
08 : 80Nm
13 : 130Nm
15 : 145Nm
30 : 280Nm
45 : 420Nm
60 : 540Nm
90 : 780Nm
C0 : 1090Nm

06 : 06Nm
12 : 12Nm
25 : 2500Nm
37 : 3700Nm

N : 표준
Rn : 비표준
n = 0, 1, 2 ···

디자인 번호

플랜지 옵션

엔코더 사양

회전자 유형

A
F

A
B
C
D
E

무기호 : 내부 회전자
E : 외부 회전자

* 개수

A*
아날로그

B
B(표준)

x80

C
x200

D
x400

E
x1,000

JTR11 6,480 518,400 1,296,000 2,592,000 6,480,000

JTR15 8,192 655,360 1,638,400 3,276,800 8,192,000

JTR16 4,096 327,680 819,200 1,638,400 4,096,000

JTR24 8,192 655,360 1,638,400 3,276,800 8,192,000

JTR30 10,800 864,000 2,160,000 4,320,000 10,800,000

JTR49 12,960 1,036,800 2,592,000 5,184,000 12,960,000

JTR66 12,960 1,036,800 2,592,000 5,184,000 12,960,000

JTR15T 8,192 655,360 1,638,400 3,276,800 8,192,000

JTR25T 10,800 864,000 2,160,000 4,320,000 10,800,000

엔코더 사양(ppr)
DD 시리즈
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: 플랜지 미포함
: 플랜지 포함

: 아날로그
: x80(표준)
: x200
: x400
: x1000

: 110
: 152
: 160
: 240
: 300
: 490
: 658



최대 토크(Nm)

JTR11 시리즈
Ø110 mm
내부 회전자

JTR15 시리즈
Ø152 mm
외부 회전자

JTR16 시리즈
Ø160 mm
내부 회전자

JTR24 시리즈
Ø240 mm
내부 회전자

JTR30 시리즈
Ø300 mm
내부 회전자

JTR49 시리즈
Ø490 mm
내부 회전자

JTR66 시리즈
Ø660 mm
내부 회전자

JTR15T 시리즈
Ø150 mm
내부 회전자

JTR25T 시리즈
Ø250 mm
내부 회전자

5 6 12 15 27 30 40 50 80 130 150 300 450 540 780 1090 2500 3700

JTR1106
JTR1112

JTR1501E
JTR1503E

JTR1505E
JTR1508E

JTR1604

JTR1608

JTR2403
JTR2408

JTR2413

JTR3015
JTR3030

JTR3045

JTR4960
JTR4990

JTR49C0

JTR6625
JTR6637

JTR15T

JTR25T

져스텍 DD모터 제품 구성표 DD모터 제품 응용 사례

정렬과 인덱싱 장비

∙ 0°, 90° 정렬과 인덱싱 동작
∙ 우수한 반복정밀도
∙ 축 방향/반경 방향 흔들림 공차 5µm 이하
∙ 권장 모델 : 전체 시리즈

공작기계용 ATC 장치

반도체 테스트 핸들러 로더/언로더

글라스 타이틀러 다이본더, LED 핸들러

∙ 자동 툴 체인저
∙ 종래의 기계식 인덱서에 비해 고속의 인덱싱이 가능
∙ 단순하고 컴팩트한 구조
∙ 급발진이 없음
∙ 권장 모델 : JTR30, JTR49, JTR66 시리즈

∙ 트레이에서 시험 소켓으로 반도체 칩 이송
∙ 전기적 테스트와 반도체 칩에 레이저 마킹
∙ -60℃ ~ +150℃에서의 온도 부하 시험
  (특히, 자동차에서의 번인 테스트 핸들러)
∙ 권장 모델 : JTR11, JTR15, JTR16 시리즈

∙ 고정밀의 반복도, 백래시 없음
∙ 한바퀴당 1백만 펄스 이상의 분해능
∙ 축 방향/반경 방향 흔들림 공차 5um 이하
∙ 권장 모델 : 전체 시리즈

∙ 대형 글라스 패널위에 고분해능 고정밀 위치 결정
∙ 유지보수 불필요
∙ 권장모델 : 전체 시리즈

∙ 최고속도 8rps 이상의 단거리 연속운전
∙ 저관성, 빠른 위치 결정
∙ 유지보수 불필요
∙ 권장모델 : JTR11, JTR15, JTR16 시리즈
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JTR11 시리즈

JTR1106 JTR1112

2

6

1.1

3.3

1.8

0.4

3.72

10

10

518,400

±30

±2.5

20/10/5

20/10/5

90

12

0.0007

3.9

4

12

1.1

3.3

3.6

0.6

2.14

10

8

518,400

±30

±2.5

20/10/5

20/10/5

90

12

0.0012

5.4

Model L

JTR1106 85

JTR1112 116

1.0 2.1

JTR1106
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Torque(Nm)
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Torque(Nm)

A B A B

L±
0.

4

Ø60 h7

(1
.7

)

Ø20(Hollow diameter)

6-M4 DP12 PCD52
60° Equally spaced

2-Ø3 H7 DP8
Alignment holes

Z-Pulse alignment

102±0.01

2-Ø4 H7 DP6
Alignment holes

9-M4 DP8 PCD102
36° Equally spaced
Mounting tapped holes

Power connector
Encoder connector

Cable Length : 500
(Including connector)

Sensor connector
(Hall/Thermal)

Rotating part
Hatched area

0.02/0.01/0.005

0.02/0.01/0.005

0.05/0.03/0.02 A

52±0.01

30
°

36°

30
°

A

Ø110

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 1,296,000 ppr, 2,592,000 ppr, 6,480,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 20µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 5
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JTR15 시리즈

JTR1501E JTR1508E

5.3

15.9

1.8

5.5

2.9

0.8

2.26

10

5.0

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

530

96

0.012

6.4

28.8

86.4

3.7

11.1

7.8

2.6

0.73

10

4.5

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

530

96

0.029

15.6

1.7 4.5

JTR1503E

10.7

32.1

3.7

11.1

2.9

1.3

1.41

10

5.0

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

530

96

0.021

9.8

1.7

JTR1505E

18.1

54.3

3.7

11.1

4.9

1.9

1.07

10

5.0

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

530

96

0.024

12.2

2.8

Model L

JTR1501E 85

JTR1503E 117

JTR1505E 139

JTR1508E 171

A

35

36

36

36

B

2

5.5

5.5

5.5

L±
0.

4
B

A

Ø152 h7

Ø67 h7

6-M6 DP10 PCD139
60° Equally spaced

Ø48(Hollow diameter)

30°

Rotating part
Hached area

Power connector

Encoder connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)6-M6 DP10 PCD56

60° Equally spaced
Mounting tapped holes

Cable Length : 500
(Including connector)

Z-Pulse alignment

0.02/0.01/0.005

0.02/0.01/0.0050.05/0.03/0.02 A

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

33°

60˚

139±0.01

56 ± 0.01

A

JTR1501E

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 5 10 15 20
Torque(Nm)

JTR1503E

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 10 20 30 40
Torque(Nm)

JTR1505E

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 15 30 45 60
Torque(Nm)

JTR1508E

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 25 50 75 100
Torque(Nm)

A B A B A B A B

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 1,638,400 ppr, 3,276,800 ppr, 8,192,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 20µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 7
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JTR16 시리즈

JTR1604 JTR1608

14

40

4.3

12.9

3.3

1.4

0.87

10

8

327,680

±30

±4

20/10/5

20/10/5

120

15

0.0031

13.9

27

80

9.0

27.0

3.0

1.9

0.45

10

9

327,680

±30

±4

20/10/5

20/10/5

120

15

0.0052

22.0

Model L

JTR1604 125

JTR1608 187

1.9 1.7

Bottom Type Side Type

Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

Encoder connector

Ca
lbl

e 
Le

ng
th

 : 
50

0
(In

clu
din

g 
co

nn
ec

to
r)

Ø160
Ø90 h7

2.
5

L±
0.

4

0.02/0.01/0.005

0.02/0.01/0.0050.05/0.03/0.02 A

Z-Pulse alignment

2-Ø5 H7 DP10
Alignment holes

125±0.01

6-M6 DP12 PCD125
60° Equally spaced
Mounting tapped holes

20

30°

Rotating part
Hatched area

Z-Pulse alignment

6-M4 DP12 PCD82
60° Equally spaced

82
 ± 

0.0
1

8-M5 DP10 PCD 152
45° Equally spaced
Mounting tapped holes

2-Ø3 H7 DP8
Alignment holes

Ø28(Hollow diameter)

60° 30°

A

Ø160
Ø90 h7

2.
5

L±
0.

4

0.02/0.01/0.005

0.02/0.01/0.0050.05/0.03/0.02 A

Z-Pulse alignment

Rotating part
Hatched area

Z-Pulse alignment

6-M4 DP12 PCD82
60° Equally spaced

82
 ± 

0.0
1

8-M5 DP10 PCD 152
45° Equally spaced
Mounting tapped holes

2-Ø3 H7 DP8
Alignment holes

Ø28(Hollow diameter)

60° 30°

2-Ø5 H7 DP10
Alignment holes

125±0.01

6-M6 DP12 PCD125
60° Equally spaced
Mounting tapped holes

Encoder connector

Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

Calble Length : 500

(Including connector)

30°

A

Model L

JTR1604 125

JTR1608 187

A B

JTR1604

0

2

4

6

8

10

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 2 4 6 8
Torque(Nm)

JTR1608

0

2

4

6

8

10

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 4 8 12 16
Torque(Nm)

A B

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 819,200 ppr, 1,638,400 ppr, 4,096,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 20µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 9
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JTR24 시리즈

JTR2403 JTR2413

9.8

29.3

2.4

7.2

4.1

1.3

1.52

16

5.0

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

410

80

0.0092

10.7

40.9

121.8

3.2

9.6

12.8

3.5

0.69

16

2.8

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

410

80

0.0203

19.7

2.4 7.4

JTR2408

25.3

75.3

3.4

10.2

7.4

2.5

0.89

16

4.5

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

410

80

0.0143

14.7

4.3

Model

JTR2403

JTR2408

JTR2413

L

59

80

105

Ø141 h7 

4.
2 

11
 

L±
0.

4 

Ø240 

Encoder connector

Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

0.02/0.01/0.005

0.02/0.01/0.005

22.5°
8-M6 DP10 PCD226
45° Equally spaced
Mounting tapped holes

22
6±

0.0
1

2-Ø6 H7 DP5
Alignment holes

Cable Length : 500

(Including connector)

0.05/0.03/0.02 A

Z-Pulse alignment

Rotating part
Hatched area

12
8±

0.
01

2-Ø6 H7 DP5
Alignment holes30° 30°

6-M6 DP12 PCD128
60° Equally spaced

Ø52(Hollow diameter)

A

JTR2403 JTR2408 JTR2413

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 10 20 30 40
Torque(Nm)

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 25 50 75 100
Torque(Nm)

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 37.5 75 112.5 150
Torque(Nm)

A B A B
A B

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 1,638,400 ppr, 3,276,800 ppr, 8,192,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 20µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 11
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JTR30 시리즈

JTR3015 JTR3045

50

145

4.7

14.1

10.6

3.8

0.53

16

2.9

864,000

±30

±2

30/15/5

30/15/5

1100

250

0.1004

46.7

150

420

9.0

27.0

16.7

8.1

0.27

16

2.0

864,000

±30

±2

30/15/5

30/15/5

1100

250

0.1576

70.2

6.1 9.6

JTR3030

100

280

9.0

27.0

11.1

6.3

0.37

16

3.0

864,000

±30

±2

30/15/5

30/15/5

1100

250

0.1288

58.5

6.4

Model

JTR3015

JTR3030

JTR3045

L

140

173

207

Standard Flange Type

JTR3015 JTR3030 JTR3045

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 50 100 150 200
Torque(Nm)

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 100 200 300 400
Torque(Nm)

0

0.5

1

1.5

2

2.5

3

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 150 300 450 600
Torque(Nm)

A B A B
A B

45° Z-Pulse alignment

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

8-M8 DP20 PCD170
45° Equally spaced

Ø190 h7

4
19

L±
0.

4 

Ø300

Z-Pulse Alignment

28
0±

0.0
2

Rotating Part
Hatched area

67.5°

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

12-M8 DP18 PCD280
30° Equally spaced
Mounting tapped holes

Encoder connector

Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

Cable Length : 500

(Including connector)

170±0.01

0.03/0.015/0.005
0.03/0.015/0.005

0.05/0.03/0.02 A

10°

A

45° Z-Pulse alignment12-Ø9 THRU PCD320
CB Ø14 DP9 
30° Equally spaced
Mounting holes

Ø190 h7

4
19

L±
0.

4 

Ø340

Z-Pulse Alignment

15°

32
0±

0.0
2

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

Encoder connector

Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

Cable Length : 500

(Including connector)

67.5°

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

Rotating Part
Hatched area

8-M8 DP20 PCD170
45° Equally spaced 170±0.01

0.03/0.015/0.005
0.03/0.015/0.005

0.05/0.03/0.02 A

A

Ø300

Ø90(Hollow diameter)Ø90(Hollow diameter)

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 2,160,000 ppr, 4,320,000 ppr, 10,800,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 30µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 13
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JTR49 시리즈

JTR4960 JTR49C0

200

540

10.5

35.1

19.0

10.2

0.24

24

2.3

1,036,800

±30

±2

40/20/10

40/20/10

1100

250

0.536

80.2

400

1090

10.5

35.1

38.1

16.7

0.16

24

1.0

1,036,800

±30

±2

40/20/10

40/20/10

1100

250

0.762

100.5

11.0 22.0

JTR4990

300

780

10.5

35.1

28.6

13.9

0.20

24

1.4

1,036,800

±30

±2

40/20/10

40/20/10

1100

250

0.631

91.5

16.5

Model

JTR4960

JTR4990

JTR49C0

L

95.5

107.5

126.5

Z-Pulse alignment

A

Encoder connector

Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

8-M10 DP14 PCD472
45° Equally spaced
Mounting tapped holes

2-Ø10 H7 DP10
Alignment holes

472±0.02

22.5°

300±0.01

 8-M10 DP16 PCD300
45° Equally spaced

Ø125(Hollow diameter)

28
.5

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

45°

2-M12 DP8
For eyebolt

67.5°

L±
0.

4
(2

.3
)

Ø150 (4
5.

5)

Ø490
Ø320 h7

Cable Length : 500

(Including connector)

0.1 A

Rotating part
Hatched area

0.04/0.02/0.01

0.04/0.02/0.01

JTR4960 JTR4990 JTR49C0

0

0.5

1

1.5

2

2.5

3

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 200 400 600 800
Torque(Nm)

0

0.5

1

1.5

2

2.5

3

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 200 400 600 800
Torque(Nm)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 300 600 900 1200
Torque(Nm)

A B
A B

A B

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 2,592,000 ppr, 5,184,000 ppr, 12,960,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 40µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 15
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JTR66 시리즈

JTR6625 JTR6637

1350

2500

60.9

120.9

22.2

21.5

0.024

24

1

1,036,800

±30

±2

50

50

9000

8000

3.57

250

2000

3700

60.9

120.9

32.8

30.2

0.021

24

1

1,036,800

±30

±2

50

50

9000

8000

4.42

303

Model L

JTR6625 159

JTR6637 195

12.8 19.0

A

43
5±

0.0
1

Ø125(Hollow diameter)

2-Ø10 H7 DP8
Alignment holes

12-M12 DP30 PCD435
30º Equally spaced

15º
30º

30º

Ø460 h7

Ø658

53
.5

27

6.
8

L±
0.

4

10
2

Ø270
Ø230 37

50

619±0.02

15º
30º

12-M12 DP27 PCD619
30º Equally spaced
Mounting tapped holes

2-Ø10 H7 DP8
Alignment holes

742 (25.4)

64
6

66
6

Z-Pulse alignment

Rotating part
Hatched area

0.05 A 0.05

0.05

Encoder connector
Sensor connector(Hall)
Power connector

A B

JTR6625

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 750 1500 2250 3000
Torque(Nm)

JTR6637

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 1000 2000 3000 4000
Torque(Nm)

A B

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 2,592,000 ppr, 5,184,000 ppr, 12,960,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 50µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 17

직
접

 구
동

식
 회

전
 모

터
JT

R
66

 시
리

즈

16

직
접

 구
동

식
 회

전
 모

터
JT

R
66

 시
리

즈



JTR15T 시리즈

JTR15T

1.4

4.2

1.2

3.5

1.2

0.3

3.32

8

10

655,360

±30

±2

20/10/5

20/10/5

120

15

0.00226

4.4

0.7

JTR15T

0

2

4

6

8

10

12

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 1 2 3 4
Torque(Nm)

5

A B

4-Ø6.6 THRU PCD166
CB Ø11 DP10
90º Equally spaced
Mounting holes

2-Ø4 H7 DP8
Alignment holes Ø28(Hollow diameter)

4-C15
74±0.01

Ø1
50

45º 30º 12

6-M4 DP12 PCD74
60º Equally spaced

Z-Pulse alignment

Ø150

Ø84 h7

(2
.5

)
45

±0
.4

 

166±0.02

55º

30
º

Power connector
Encoder connector

Cable Length : 500
(Including connector)

Sensor connector
(Hall/Thermal)

Rotating part
Hatched area

0.02/0.01/0.005 0.02/0.01/0.005
0.04/0.02/0.01 A

2-Ø4 H7 DP6
Alignment holes

A

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 1,638,400 ppr, 3,276,800 ppr, 8,192,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 20µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 19
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JTR25T 시리즈

JTR25T

9

27

1.1

3.3

8.2

1

1.22

12

3.6

864,000

±30

±2

30

30

410

80

0.0195

11

4.7

4-C55

0.05

0.03

0.03

A

A

6-M6 DP12 PCD109
60° Equally spaced

109±0.01

2-Ø6 H7 DP8
Alignment holes

Ø250

8-Ø6.6 THRU  PCD226
CB Ø 11 DP10
Mounting holes

Ø52(Hollow diameter)

30°

30°

45

(2
.5

)

Ø118 h7

2-Ø4 H7 DP8
Farside
Alignment holes

265±0.02

Z-Pulse alignment
Rotating part
Hatched area

30°

Cable Length : 500
(Including connector)

Encoder connector
Power connector

Sensor connector
(Hall/Thermal)

JTR25T

0

1

2

3

4

5

6

Sp
ee

d
(r
p
s)

0 10 20 30 40
Torque(Nm)

A B

Unit : mm

외형도

제품 사양

연속 토크

최대 토크

연속 전류

최대 전류

축 방향 흔들림***

절대 정밀도*

열 저항

반경 방향 흔들림***

모터 상수

최대 축 방향 부하

최대 속도*

쌍극 수

Nm

Nm

Arms

Arms

µm

arcsec

µm

°C/W

kg

rps

-

로터 관성 kgm²

분해능** ppr

항목 단위

형번

토크 상수 Nm/Arms

Nm/  W√

반복 정밀도* arcsec

최대 모멘트 부하 Nm

모터 무게 kg

* 
**  
***

엔코더 분해능에 따릅니다.
선택사양 : 2,160,000 ppr, 4,320,000 ppr, 10,800,000 ppr.
표준 흔들림 공차는 30µm입니다. 고정도 사양 필요시 져스텍에 문의 바랍니다.

A : 연속 영역

B : 단속 영역

상간 역기전력 상수 Vrms/rad/s

∙ 주의 : 입력 전압이 3상 AC220V의 경우입니다. 21
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3

커넥터 핀맵 도면 DD모터 주문 양식

바닥 설치 (        )

장비 명/사용 용도

모터 설치 방식 벽 설치 (        ) 천정 설치 (        ) 기타

부하 조건

1. 테이블의 형상, 치수
   재질, 질량 등
2. 지그 형상, 재질, 질량,
   수량 등  
3. PCD(지그간 거리)
4. 외력, 외부저항

인덱스 각도[º]
인덱스 시간[sec]

반복 정밀도

모션 프로파일

1. 구동 시간                              [ sec ]

2. 정지 시간                              [ sec ]

3. 안정화 시간                           [ sec ]

4. 사이클 시간                           [ sec ]

제어 방식

입력 전원

케이블 사양/길이

기타 사항

IP 등급, 진공,
축 방향 흔들림 공차,
반경 방향 흔들림 공차

부하 질량 :                            
부하 관성 :                            

설명

JSMD I/O접점 (        ) Pulse (        ) Analog (        ) RS-232C (       )

m

AC 220V [단상 (        ) / 3상 (        )]

가동형 (        ) / 비가동형 (        )

1 2

시간

속
도

±                [ arcsec ]

[ º ] /                                     [ sec ]

[ kg ]
[ kgm² ]

모터 중심부터          mm 거리에서 ±          µm 이내에 들것

1

2

3

4

BlackU

V

W

FG

White

Red

Green

172167-1

커넥터 핀

170360-1
(AMP-4P Plug) (Plug pin)

커넥터 적용 모터

JTR11,JTR15T

172167-1

대응 커넥터

Cap : 172159-1(AMP)

Pin : 170362-1(AMP)

JTR25T

4
2

3
1

350779-1

350779-1

커넥터 핀

350552-1
(AMP-4P Plug) (Plug pin)

커넥터 적용 모터

JTR15, JTR16
JTR24, JTR30

대응 커넥터

Cap : 350780-1(AMP)

Pin : 350551-1(AMP)

3
2
1

4

5W5P

커넥터 핀

(AUK-4P Plug)

커넥터 적용 모터

JTR49Soldering Type

DWS05W5P-20

A1 A2 A3 A4 A5

대응 커넥터

DWS05W5S-20(AUK)

A1

A2

A3

A4

BlackU

V

W

FG

White

Red

GreenA5

- -

파워 커넥터

엔코더 커넥터

센서 커넥터

커넥터

747908-2
D-SUB 15P Male

(2 Row)

No Connection

No Connection

No Connection

No Connection

No Connection

대응 커넥터

747909-2
D-SUB 15P Female

(2 Row)

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

GND

A

+5V

Z

B

15

A

Z

Shield

+5V

GND

B

Case

747908-2

1 8

9 15

MS3102A32-17P

A

BC

D

A

B

C

D

BlackU

V

W

FG

White

Red

Green

MS3102A32-17P

커넥터 적용 모터

JTR66

대응 커넥터

MS3106A32-17S

커넥터

172340-1

커넥터 핀

171636-1
(AMP-9P Plug) (Plug pin)

1

2

3

4

5

6

7

8

9

VCC-HS

Hall A

Hall B

Hall C

Thermal Sensor

Shield

GND-HS
Red

Black

Blue

Yellow

Green

White

Shield

No Connection

No Connection

-

-

대응 커넥터

Cap : 172332-1(AMP)
Pin : 171637-1(AMP)

172340-1

3 2 1
6 5 4
9 8 7

- JTR66 시리즈를 제외한 모든 모터

대응 커넥터

D-SUB 9P Female
(2 Row)

17JE-13090-02(D1)-A

17JE-23090-02(D1)-A

커넥터

D-SUB 9P Male
(2 Row)

A

B

C

D

E

F

G

H

I

VCC-HS

Hall A

Hall B

Hall C

Thermal Sensor

Shield

GND-HS

Red

Black

Yellow

Green

White

Shield

No Connection

No Connection

-

-

Brown

17JE-23090-02(D1)-A

- JTR66 시리즈

EA

F I
23
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