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Consistency and Reliablity

������������������

�������������

��������������

���������������������

�����


��������
������

	������

����
��

�
���

	
�	�

�
��� 	��	


���������	


��
� 

�
�


��
	
��



�����

����



��
�

�
�������������

�
���

�����

	��	�

�����

����	

	��	�

����


�����

���	

�
 �� �	

��

�����

�	

		

	�

�	

��

��

��

��

�


�


��

��

��

��

��

��

�

�
����
�


�



�


�







�
��
	 
��
��
�

������ 

����	� 

�­�����

������ 

���
�� 

 ����� 

�­�	�� 

������ 

������ 

��­��� 

���
�� 

��

�� 

 ����� 

�­���� 

�­�����

�­
����

�­�����

�­�
���

 ������������

���	���

������­

���
���

����
�­

����� ­

������­

��

���

�������

����� ­

�����
�­

� ����


�����
�­

�����	��	�

���
���

������­

�­�����

�­��	��

 ��
�� 

�� ��� ���� ����������

������ 

�������

�­�����

�­�
���

 � 

�� ���

������������

�����

�� ��� �� ���

	��������
�
��

��
����������������������
 ������ �����������


�������� ������������
����������������

�� �	

����������
�
������

�������
�
��­����������

����
­��������� ������

����
�
��­������

����
�
����

����
 ��������

����
­����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�� ��

����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�� ��

����������
�
������

�������
 
��­����������

����
­����������������

����
 
��­������

����
�
����

����
���������

����
­����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�
 ��

����������
�
������

�������
 
��­����������

����
­����������������

����
 
��­������

����
�
����

����
���������

����
­����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

����������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������


� 



����������
�
������

�������
 
��­����������

����
­����������������

����
 
��­������

����
�
����

����
���������

����
­����



�

�������������������������

������������������������� �����

���
	
���
��
�����������

���
	
���
��
���������������������������� ������������������������� �����

���
	
���
��
�����������

���
	
���
��
����������������������������

	� 	�

��������� 
­
������

���� ��
�
�������������

����
�����������������

����
�
���������

����
­
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������


� 
�

����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������


� 
�

����������
�
������

�������
 
��­����������

����
­����������������

����
 
��­������

����
�
����

����
���������

����
­����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������



 
�

����������
�
������

�������
 
��­����������

����
­����������������

����
 
��­������

����
�
����

����
���������

����
­����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�� �


����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



������������������������� ��������
���
��
	�����������������
���
��
	���������������������������������������������������������

�� �	

����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�� ��

��������� 
­
������

���� ��
�
�������������

����
�����������������

����
�
���������

����
­
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�� ��

����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�
 ��

����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

	� 	


����������
�
������

�������
 
��­����������

����
­����������������

����
 
��­������

����
�
����

����
���������

����
­����



�������������������������

������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	�������������������������������� ������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

	� 		

����������
 
������

�������
­
�������������

����
�����������������

����
­
���������

����
 
����

����
���������

����
�����



������������������������� �������
���
��
	�����������������
���
��
	��������������������������������

�������

MULTI-TURN
ABSOLUTE ENCODER

FEEDBACK CABLE
LENGTH: 300mm MIN.

MOTOR CABLE
LENGTH: 300mm MIN.

ENCODER CONNECTOR
TE-AMP
172169-1

MOTOR&BRAKE CONNECTOR
TE-AMP
172169-1
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10 Poles with 3 Phases 

compact design

Low Cogging

High Power Density

High Efficiency

Absolute and magnetic encoder optional

Brake available
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MOTOR CABLE
L=350mm MIN ENCODER CABLE

AWG28 L=350mm MIN
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10 Poles with 3 Phases 

compact design

Low Cogging

High Power Density

High Efficiency

IP 65

Absolute and magnetic encoder optional

Brake available
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10 Poles with 3 Phases 

compact design

Low Cogging

High Power Density

High Efficiency

IP 65

Absolute and magnetic encoder optional

Brake available
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MOTOR CABLE
L=350mm MIN

ENCODER CABLE
AWG28 L=350mm MIN
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External rotor

Quick response

Direct drive

Wide speed range

Roller length to be customized

Servo control

General Information

����������������������
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Inductive encoder

��
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Mechanical

Specification

Voltage
(V)

Model Rated Power
(W)

Speed Range
(RPM)

Max.Torque
(Nm)

Linear Speed
Range (m/s)

Max. Current
(A)

Max. Sorting
Weight (Kg)

Work Duty

150 300-8004.5 0.8-2.1 10 10 S248RE050VS100

400 300-80015 1-2.8 25

Encoder Res.
(PPR)

2500

2500 30 S248RE067VS100
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General Information

High efficiency, low noise and high reliable gearbox

Brake available

All-in-one compact design

Drive solution for mobile robot (AGV/Forklift)

���������
������������
�������	��������

Mechanical

Specification
Voltage

(V)
Model

No LoadRated Power
(W) Speed(rpm)

Rated Load

Speed(rpm) Current(A)
Rated Torque

(Nm)
Resistance(L-L)

(Ω)

SE080AS100-PLF016

400 234 18 187.5 10 0.1448

Inductance(L-L)
(mH)

Ke
(Vrms/krpm)

Kt
(Nm/A)

Encoder Res.
(PPR)

No. of Pole

0.55 7.87 0.124 1000* 10

Continuous Torque
(Nm)

Peak Torque
(Nm)

Gearbox Specification

Efficiency Radial Load
(Max.)

Axial Load
(Max.)Gear ratio

16 : 1 18 50 0.90 580 650

Backlash (arcmin)

≤5

Operating Temperature

-10 ~ +40℃

Power
(W)

Static Torque
(Nm)

Brake Specification

Resistance
(Ω)

Release Voltage
(V)

Voltage
(V)

24 13.5 4.0 Min. 42.7 >1.2

* 2500 lines Max.
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Step Angle: 1.8±5%°

Dimensions(Unit:mm)

General information

IP Code: IP 30

Performance customization available

UL1061 AWG#26
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Specifications
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9.8*10-3

1.7*10-7
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Dimensions(Unit:mm)
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Step Angle: 1.8±5%°

General information

Ambient Temperature: -24ºC  - +60ºC

Performance customization available

UL1061 AWG#26
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General information

Insulation Class B

Zinc plating housing

Long life

Special application on request

�������
�����

M SRA 061- X   X   X  X   X

Model

1
2

DIGIT

3

VOLTS

12VDC
24VDC
48VDC

DIGIT
1
2
3
4

MOUNTING SHAFT DIA.

Φ10mm

Φ6mm
Φ8mm

OR DESIGNED FOR CUS.

DIGIT DIGIT
0
1

DESCRIPTION
NO HANDLE
HANDLE

0
1

DESCRIPTION
NO SWITCH
SWITCH

SPECIAL APPLICATION

Specifications
Voltage

(VDC)

12

24

48

Resistance

(OHMS)

16.7

65

250

Current

(A)

0.72

0.37

0.19

Static Torque

(Nm)

2.26

2.26

3.95

Weight

(g)

450

450

700

Inertia

(g.cm )

0.053

0.053

0.053

Implication For Name

Mechanical

2
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CAN Interface with CANopen Protocol and Step/Direction Control Interface

MDS40 motor integrates permanent magnet synchronous motor,

encoder, servo driver, programmable controller, digital I/O servo

system, which makes the driver and motor more perfect, eliminates

the matching process between the driver module and the motor,

and can respond quickly. The control cabinet design without pulse

reduces the cost of use. At the same time, the product supports

position, speed, torque and other motion control modes.

This integrated intelligent servo motor can be widely used in AGV,

cooperative robot, medical, textile, 3C manufacturing, industrial

automation and other fields.

General Information

Description

������������������

DC18-55V Input Voltage (VIN) Range

50W Continuous Output Power

0.1° Position Resolution

Motor and load parameter identification and loop parameter automatic adjustment

Six I/ OS with selected functions and polarity

Users can optimize the design through the MotionLAB software

The controller allows smooth transitions between different modes of operation

Two independent notch filters for elastic load optimization

Low noise and vibration

Driver module temperature detection

Perfect protection function
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Specifications

Interface

Operation conditions

Assembly Information 

Rated input voltage

Unit

VDC

Value

24

Input Voltage range V 18-55

Rated power W 50

Rated speed rpm 3000

Rated current A 2.8

Continuous output torque Nm 0.16

Peak output torque Nm 0.48

Rotor inertia Kg.mm² 1.8

Pole pairs 5

Insulation class F

Max. digital output load current

CAN Baud rate dps

mA

1M

100

Max. digital output voltage V 36

Digital input logic high voltage V 15-28

D11+, D12+ impulse frequency KHz <500

D11+, D12+ Min.impulse width us 1

D13+, D14+ impulse frequency KHz <10

D13+, D14+ Min. impulse width us 20

Input voltage V

Type

MDS40-24-50-C

Frame Size (mm)

40

Output Power (W)

50

Rated Voltage (V)

24

Control Mode

PP,PV,PT,HM.CSP,CSV,CST

Control Interface

CANopen,  step/direction

24

Max, impulse frequency KHz 500

Operation temperature °C 0 ~ +70

Storage temperature °C -20 ~ +55  ���­�����
�
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Mechanical

□

Characteristic diagram
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Typical application

CN3

CN2

CN1

1

1

1

1

8
S11

6

2
4

4

Power Interface
LED Indicators

USB

CN4
Debug Interface

I/O Interface

LED2, LED1, ERR, PWR

RS485 Terminal
Resistor Switch

COM Interface

COM Interface

DC POWER
SUPPLY

MOTION
CONTROLLER

CAN CABLES

Axis 1 Axis 2 Axis N

DC
Power Supply
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DC18-70V Input Voltage Range

The smart motor solutions is for servo applications. This
integrates a 57mm (NEMA 23) with a smart control module
including speed mode, position mode, and torque mode.
The controller provides RS485 and PULSE/DIR interface.
Easy-to-use GUI software allows users to optimize the de-
sign flexibly online through the RS485 control interface.
The smart motor is widely applied in AGV, Material handling,
Robot and so on.

General Information

Description

94-188W Continuous Power Output

0.3° Position Resolution RS485 Interface and PULSE/DIR Interface

Position, speed and torque control Operating Temperature: 0℃- 70℃

Selectable position, speed, and torque mode

PIN Configuration

8  9  10  11  12 Fault Indication
Power On Indication

1  2  3  4 5  6  7

PIN

1

2

3

4

5

6

7

EXT_5V

B

AGND

A

Designation Description

RS485 Interface

Power Interface

Control Interface

5V Input For Firmware Programming

RS485 Node B

RS485 Ground

RS485 Node A

8

9

COM-

EN+

Common Return

Enable Input

GND

R-

VIN

Power Ground

Shunt Resistor Return Node

Input Power Supply

10

11

12

PEND+

PUL+

DIR+

Position End Output

Pulse Input

Direction Input

Operation Conditions
Input voltage ................................. 18V to 70V
Control interface voltage ................ 0V to 5.5V
Max pulse frequency ........................... 500kHz
RS485 A/B voltage .......................... 0V to 5.5V
RS485 common mode voltage ................ ±15V
Operation temperature.................. 0°C to 70°C
Storage temperature ............. -40°C to +125°C
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Hardware connections for programming

Mechanical Installation of PCB Assembly
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Specifications

Unit MDS057-01 MDS057-02 MDS057-03 MDS057-04

Voltage

Rated Speed

Rated ContinuousTorque

Rated Current

Norminal Power

Length

VDC

RPM

Nm

A

W

mm

36 36 36 36

3000 3000 3000 3000

0.15 0.3 0.45 0.6

2 3.8 5.6 7.8

47 94 141 188

88 108 128 148

Mechanical

L
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DC18-70V Input Voltage Range

The smart motor solutions is for servo applications. This inte-
grates a 60mm with a smart control module including speed
mode, position mode, and torque mode. The controller pro-
vides RS485 and PULSE/DIR interface.  Easy-to-use GUI
software allows users to optimize the design flexibly online
through the RS485 control interface.  The smart motor is widely
applied in AGV, Material handling, Robot and so on.

General Information

Description

������������������

100-400W Continuous Power Output

0.3° Position Resolution RS485 Interface and PULSE/DIR Interface

Position, speed and torque control Operating Temperature: 0℃- 70℃

Selectable position, speed, and torque mode

PIN Configuration

PIN

1

2

3

4

5

6

7

EXT_5V

B

AGND

A

Designation Description

RS485 Interface

Power Interface

Control Interface

5V Input For Firmware Programming

RS485 Node B

RS485 Ground

RS485 Node A

8

9

COM-

EN+

Common Return

Enable Input

GND

R-

VIN

Power Ground

Shunt Resistor Return Node

Input Power Supply

10

11

12

PEND+

PUL+

DIR+

Position End Output

Pulse Input

Direction Input

8  9  10  11  12 Fault Indication
Power On Indication

1  2  3  4 5  6  7

Operation Conditions
Input voltage ................................. 18V to 70V
Control interface voltage ................ 0V to 5.5V
Max pulse frequency ........................... 500kHz
RS485 A/B voltage .......................... 0V to 5.5V
RS485 common mode voltage ................ ±15V
Operation temperature.................. 0°C to 70°C
Storage temperature ............. -40°C to +125°C
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Hardware connections for programming

Mechanical Installation of PCB Assembly
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Specifications

Unit MDS060-01 MDS060-02 MDS060-03

Voltage

Rated Speed

Rated ContinuousTorque

Rated Current

Norminal Power

Length

VDC

RPM

Nm

A

W

mm

36 36 48

3000 3000 3000

0.32 0.64 1.27

3.7 7.4 11

100 200 400

96.5 106.5 133.5

Mechanical
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UVW Output Resolution 1~16 Pole-Pairs per
Revolution User Programmable

Independent Output Interface: ABZ, A-B-Z-, UVW,
PWM and SPI

Maximum Rotation Speed 25000 RPM

Output Propagation Delay <2 us

-40~125℃ Industry Operating Temperature Range

18 bit Core Resolution

Incremental ABZ Resolution 1~4096 Pulses per
Revolution User Programmable

General Information 
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Mechanical & Characteristic diagram
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90°  Electrical Typical

180°  Electrical Typical

… … … …

120°  Electrical Typical

240°  Electrical Typical

Anticlockwise magnet rotation see figure
below

Specification
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Encoder Output Type

Output Signal

Resolution

Poles No.

Supply Current

Voltage Supply VDD

Power-Up Time

Propagation Delay

PWM Frequency

pulse signal

VDD Ramp<10us

Incremental (ABZ UVW) Absolute (PWM)

1-4096 PPR

1-16 pairs

10A

3.3V-5V

16 ms

1 s

971.1/485.6 Hz

A+, B+, Z+ and A-, B-, Z- differential
outputs, and U, V, W signal
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