
VL14

www.w-robot.com

本体样式

VL14S1Y电机样式

VL14系列

VL14S2Y电机样式

行程滑台数量

1个滑台(可省略不写)

2个滑台

… …

3个滑台

编码器

(数字量)磁性编码器

(数字量)光学编码器

(模拟量)光学编码器

配线

电缆长度3m

电缆长度5m

电缆长度10m

驱动器品牌

高创

松下

台达

空白 脉冲型

EtherCAT总线型

CANopen总线型

驱动器配置 光电开关

3个外置式光电开关

客户自配光电开关

4个外置式光电开关

空白
NPN型

PNP型

输出方式
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VL14
基本规格��Specification�

免费热线�Toll-Free�Number :��4000-113-588

电机样式

导轨规格

滑块数量

分辨率(最高速度)

重复定位精度(um) 磁性编码器+-5�����光学编码器+-2

持续推力(N)

峰值推力(N)

最大负载(kg)�注1

注1:最大负载为0.5G加速度且停留时间为0.2s下的负载。(Note�1:�The�maximum�payload�is�the�load�at�an�acceleration�of�0.5G�and�a�stay�of�0.2s.)

VL14S1Y模组负载-定位距离-定位时间参数表.(VL14S1Y�module�load-positioning�distance-positioning�time�parameter�table)

定位时间(s)(Positioning�time�(s))

注:定位时间是在两端各停留0.2s的前提下。(Note:�The�positioning�time�is�based�on�the�premise�that�each�end�stays�0.2s.)

VL14S2Y模组负载-定位距离-定位时间参数表.(VL14S2Y�module�load-positioning�distance-positioning�time�parameter�table)

注:定位时间是在两端各停留0.2s的前提下。(Note:�The�positioning�time�is�based�on�the�premise�that�each�end�stays�0.2s.)

项目

Magnetic�encoder±5��Optical�encoder±2

行程(mm)

负载(kg)

行程(mm)

负载(kg) 定位时间(s)(Positioning�time�(s))
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VL14
单位�Unit�(mm)

单位�Unit�(mm)

www.w-robot.com

行程

95参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

L=有效行程Working�Stroke+190

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

∅5.3通孔through-hole∅

1
6
3
±
0
.0
2

∅

VL14S1Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量2.5kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�2.5KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.

130参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

L=有效行程Working�Stroke+260

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

∅5.3通孔through-hole

M6Dep15

∅

1
6
3
±
0
.0
2

∅

行程

VL14S2Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量3.4kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�3.4KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.
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VL14
单位�Unit�(mm)

单位�Unit�(mm)

免费热线�Toll-Free�Number :��4000-113-588

行程

130参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

130参考原点�Origin�Position有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation

30机械极限Limitation
L=有效行程Working�Stroke+460

∅5.3通孔through-hole

∅

1
6
3
±
0
.0
2

∅

VL14S2Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量3.4kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�3.4KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.

行程

95参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

95参考原点�Origin�Position有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

L=有效行程Working�Stroke+340

∅5.3通孔through-hole

∅

1
6
3
±
0
.0
2

∅

VL14S1Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量2.5kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�2.5KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.
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VL17

www.w-robot.com

本体样式

VL17E1Y电机样式

VL17系列

VL17E2Y电机样式

行程滑台数量

1个滑台(可省略不写)

2个滑台

… …

3个滑台

编码器

(数字量)磁性编码器

(数字量)光学编码器

(模拟量)光学编码器

配线

电缆长度3m

电缆长度5m

电缆长度10m

驱动器品牌

高创

松下

台达

空白 脉冲型

EtherCAT总线型

CANopen总线型

驱动器配置 光电开关

3个外置式光电开关

客户自配光电开关

4个外置式光电开关

空白
NPN型

PNP型

输出方式
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基本规格��Specification�

VL17

免费热线�Toll-Free�Number :��4000-113-588

磁性编码器+-5�����光学编码器+-2

电机样式

导轨规格

滑块数量

分辨率(最高速度)

重复定位精度(um)

持续推力(N)

峰值推力(N)

最大负载(kg)�注1

注1:最大负载为0.5G加速度且停留时间为0.2s下的负载。(Note�1:�The�maximum�payload�is�the�load�at�an�acceleration�of�0.5G�and�a�stay�of�0.2s.)

项目

Magnetic�encoder±5��Optical�encoder±2

VL17E1Y模组负载-定位距离-定位时间参数表.(VL17E1Y�module�load-positioning�distance-positioning�time�parameter�table)

注:定位时间是在两端各停留0.2s的前提下。(Note:�The�positioning�time�is�based�on�the�premise�that�each�end�stays�0.2s.)

VL17E2Y模组负载-定位距离-定位时间参数表.(VL17E2Y�module�load-positioning�distance-positioning�time�parameter�table)

注:定位时间是在两端各停留0.2s的前提下。(Note:�The�positioning�time�is�based�on�the�premise�that�each�end�stays�0.2s.)

行程(mm)

负载(kg)

行程(mm)

负载(kg)

定位时间(s)(Positioning�time�(s))

定位时间(s)(Positioning�time�(s))

389



VL17

www.w-robot.com

单位�Unit�(mm)

单位�Unit�(mm)

行程

95参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

L=有效行程Working�Stroke+190

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

∅5.3通孔through-hole

∅

∅

1
9
2
±
0
.0
2

VL17E1Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量3.2kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�3.2KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.

行程

130参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

L=有效行程Working�Stroke+260

∅5.3通孔through-hole∅

1
9
2
±
0
.0
2

∅

VL17E2Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量4.4kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�4.4KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.
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VL17

免费热线�Toll-Free�Number :��4000-113-588

2VL17E2Y

单位�Unit�(mm)

单位�Unit�(mm)

95参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

95参考原点�Origin�Position有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation
L=有效行程Working�Stroke+340

行程

∅5.3通孔through-hole

∅

1
9
2
±
0
.0
2

∅

VL17E1Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量3.2kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�3.2KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.

行程

130参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

130参考原点�Origin�Position有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation
30机械极限LimitationL=有效行程Working�Stroke+460

∅5.3通孔through-hole

1
9
2
±
0
.0
2

∅
∅

VL17E2Y滑动架尺寸

注：①、运动部位质量4.4kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�4.4KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.
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VL22

www.w-robot.com

本体样式

VL22H1Y电机样式

VL22系列

VL22H2Y电机样式

行程滑台数量

1个滑台(可省略不写)

2个滑台

… …

3个滑台

编码器

(数字量)磁性编码器

(数字量)光学编码器

(模拟量)光学编码器

配线

电缆长度3m

电缆长度5m

电缆长度10m

驱动器品牌

高创

松下

台达

空白 脉冲型

EtherCAT总线型

CANopen总线型

驱动器配置 光电开关

3个外置式光电开关

客户自配光电开关

4个外置式光电开关

空白
NPN型

PNP型

输出方式
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VL22�
基本规格��Specification�

免费热线�Toll-Free�Number :��4000-113-588

磁性编码器+-5�����光学编码器+-2

行程(mm)

负载(kg)

行程(mm)

负载(kg)

电机样式

导轨规格

滑块数量

分辨率(最高速度)

重复定位精度(um)

持续推力(N)

峰值推力(N)

最大负载(kg)�注1

注1:最大负载为0.5G加速度且停留时间为0.2s下的负载。(Note�1:�The�maximum�payload�is�the�load�at�an�acceleration�of�0.5G�and�a�stay�of�0.2s.)

项目

Magnetic�encoder±5��Optical�encoder±2

VL22H1Y模组负载-定位距离-定位时间参数表.(VL22H1Y�module�load-positioning�distance-positioning�time�parameter�table)

注:定位时间是在两端各停留0.2s的前提下。(Note:�The�positioning�time�is�based�on�the�premise�that�each�end�stays�0.2s.)

VL22H2Y模组负载-定位距离-定位时间参数表.(VL22H2Y�module�load-positioning�distance-positioning�time�parameter�table)

注:定位时间是在两端各停留0.2s的前提下。(Note:�The�positioning�time�is�based�on�the�premise�that�each�end�stays�0.2s.)

定位时间(s)(Positioning�time�(s))

定位时间(s)(Positioning�time�(s))
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VL22
VL22H1Y

VL22H2Y

单位�Unit�(mm)

单位�Unit�(mm)

www.w-robot.com

95参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

L=有效行程Working�Stroke+190
∅6.8通孔through-hole

∅

2
4
0
±
0
.0
2

∅

VL22H1滑动架尺寸

行程

注：①、运动部位质量4.0kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�4.0KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.

130参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

L=有效行程Working�Stroke+260

2
4
0
±
0
.0
2

VL22H2Y滑动架尺寸

M8Dep15

∅

∅6.8通孔through-hole

∅

行程

注：①、运动部位质量5.8kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�5.8KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.
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VL22
2VL22H1Y

2VL22H2Y

单位�Unit�(mm)

单位�Unit�(mm)

免费热线�Toll-Free�Number :��4000-113-588

行程

95参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

L=有效行程Working�Stroke+340
∅6.8通孔through-hole

∅

2
4
0
±
0
.0
2

∅

VL22H1Y滑动架尺寸

95参考原点�Origin�Position有效行程Working�Stroke

注：①、运动部位质量4.0kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�4.0KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.

130参考原点�Origin�Position 有效行程Working�Stroke

130参考原点�Origin�Position有效行程Working�Stroke

30机械极限Limitation 30机械极限Limitation

L=有效行程Working�Stroke+460
∅6.8通孔through-hole

∅

2
4
0
±
0
.0
2

∅

∅

VL22H2滑动架尺寸

行程

注：①、运动部位质量5.8kg

�������②、如需更长行程模组，可联系威洛博公司.

�������①、The�moving�part�weight�is�5.8KG��

�������②、For�longer�stroke�linear�module,�please�contact�W-Robot.
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