


Robot Multi Asse 
Pick and place / Assemblaggio / 
Packaging / Semiconduttori / 
Industria Elettro-Ottica / Industria Automotive / 
Industria cibaria
• Articulated robot 
• Delta Robot
• SCARA robot 
• Wafer Robot
• Pinze Elettriche
• Pinze Elettriche integrate 
• Rotary Joint

Assi lineari 
Precisione / semiconduttori / 
Settore medicale / FPD
• KK, SK 
• KS, KA 
• KU, KE, KC    

Attrezzature mediche 
Ospedali / Centri Riabilitativi

• Robotic Gait Training System 
• Hygiene System
• Robotic Endoscope Holder

Viti a Ricircolo di Sfere 
Di precisione / Rullate 
• Serie Super S 
• Serie Super T 
• Mini Roller
• Serie ad alto carico  

Ball Spline• 

Guide Lineari 
Automazione / Semiconduttori / 
Settore medicale
• HG, EG, WE, MG, CG 
• QQH, QE, QW, QR
• RG, E2, PG, SE, RC

Tavole Rotanti 
Settore aerospaziale / Medicale / 
Industria Automotive / Macchine Utensili / 
Macchine industriali
• RAB-800 
• RAB-500

Cuscinetti 
Macchine utensili / Robot 
• Cuscinetti BSB
• Cuscinetti Lineari  
• Supporti

Azionamenti e servomotori 
Semiconduttori / Macchine Packaging / 
SMT / Industria cibaria / LCD
• E1, D2T 
• Motori 50W - 2000W

Motori Torque
Ispezione / Equipaggiamento test / 
Macchine utensili / Robot
• Tavole Rotanti -TMS, TMY, TMN 
• Serie TMRW

Sistemi con Motori Lineari 
Trasporto automatico / Applicazione AOI / 
Precisione / Semiconduttori
• Motore Lineare Iron-core 
• Motore Lineare Coreless 
• Motore Lineare Turbo LMT 
• Motore servo Planare 
• Piattaforma air bearing 
• X-Y Stage 
• Sistemi Gantry

Sistemi di misura 
e posizionamento
Macchine da taglio / 
Macchine tradizionali / 
Macchine fresatrici
• Alta risoluzione
• Trasferimento di segnale 
• Alta precisione
• Alta efficienza

INDUSTRIE 4.0 Best Partner
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1. Caratteristiche Generali Serie KK e SK

1.1 Caratteristiche Generali 
L’asse lineare HIWIN utilizza una tecnologia di produzione standard professionale sviluppata nel corso di anni; il mod- 
ulo con vite a ricircolo di sfere è stato sviluppato e prodotto dall'azienda ed è applicabile a tutti i tipi di automazione, 
grazie alle sue caratteristiche di facile installazione, dimensioni ridotte, elevata precisione e altre specifiche.
•  Gamma completa di asse lineare e accessori.

Tipo di trasmissione: viti a ricircolo di sfere 
Potenza motori AC fornibili:50W~1KW 

•  Installazione e manutenzione facili. 
•  Possibilità di personalizzazione.
•  Facilmente trasformabile in sistema multiasse

1.2  Guida di installazione di flangia, motore e raccordo. 
Quando si accoppia una vite a ricircolo di sfere con l’albero motore, possono esistere tre tipi di scostamento, illustrati 
qui sotto. 

Verifica dell'allineamento assiale: 

Quando il codolo della vite a sfere e il motore sono accoppiati da un giunto, ruotare il 
giunto per  verificare se la mobilità è senza limitazioni. Questo confermerà la 
concentricità di entrambi gli  alberi. Si veda figura a sinistra. 

L’uso di una maschera di montaggio per il motore potrebbe rivelarsi necessario per far sì che l’estremità del perno 
della vite a ricircolo di sfere (A) e il foro di posizionamento della flangia del motore (B) siano concentrici. Si veda la 
figura sotto. 

Precauzione: 
1. Durante il montaggio della flangia del motore, il discostamento tra l’estremità del perno del codolo della vite 

a ricircolo di sfere e il foro di posizionamento della flangia del motore dovrà essere controllato e rientrare anche 
nei limiti di scostamento consentito del giunto scelto. 

2. Il codolo della vite a ricircolo di sfere potrebbe spezzarsi qualora il discostamento fosse superiore ai valori limite 
consentiti o se il giunto fosse montato erroneamente 

3. Assicurarsi che il discostamento consentito del giunto sia sufficiente per l’applicazione specifica; HIWIN 
raccomanda un giunto elastico. Si consiglia di contattare HIWIN per qualsiasi dubbio relativo all'installazione o 
alla scelta del giunto.

1. Scostamento radiale (A): 2. Scostamento angolare
(B, gradi): 

3. Scostamento assiale (C):

B

A

C

B

A

軸向

B

A

C

B

A

Direzione 
assiale

B

C

A

Axial

B

A

B

A

C
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1.3  Applicazioni 
I Robot ad asse singolo possono essere usati in moltissime applicazioni. Di seguito, presentiamo alcuni esempi 
di sistemi idonei: saldatori automatici, alimentatore a coclea, calandre accoppiatrici, spsotamento lenti per 
CCD, macchina automatica per verniciatura spray, macchine per la produzione di semiconduttori, macchine per 
assemblaggio, pressa, saldatrice a resistenza, automazione per il trattamento delle superfici, macchine automatiche in 
generale, imballatrici, marcatrici, attrezzature di movimentazione, macchine di misura.
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1.4 Processo di Selezione
Nella scelta di un asse lineare è possibile utilizzare il seguente processo di selezione, a seconda delle diverse condizioni e limitazioni esistenti:

1. Necessità del Cliente
• Corsa Utile
• Limiti di ingombro (larghezza, altezza, lunghezza)
• Installazione (orizzontale, verticale, supporto laterale)
• Posizione del baricentro, centro di applicazione del carico
• Condizioni operative (passo, velocità, accelerazione e decelerazione, 

ciclo di lavoro)
• Ambiente (temperatura elevata, vibrazioni, olio, acqua, corrosione). 

2. Precisione richiesta 
• Precisione di posizionamento 
• Ripetibilità
• Tolleranze di parallelismo 

3. Configurazione
• Asse singolo 
• Asse doppio 
• Assi multipli 
• Combinazione speciale 

4. Scelta motore 
• Servo motore AC
• Motore passo-passo 
• Con o senza freno (plug-in, incluso)

5. Calcolo Carico Motore
• Velocità massima 
• Risoluzione motore 
• Calcolo coppia motore 

6. Analisi del funzionamento
• Accelerazione
• Modalità operativa effettiva  (diagramma V-T)

7. Altri accessori
• L’uso di accessori (interruttori di finecorsa, piastra di adattamento, 

guaina retrattile, tubo di protezione anello di contatto) 

8. Conferma finale
• Confermare le condizioni d'uso 
• Prezzo, scadenza
• Modifiche
• Richieste speciali

1.5 Precisione
1. Precisione di posizionamento
La differenza massima (in valore assoluto) tra la distanza di arrivo effettiva e 
quella impostata.

2. Ripetibilità della posizione dopo un ciclo completo (precisione) 
La differenza massima nel ciclo completo. La differenza nel valore di 
posizionamento misurata da una posizione stabilita durante il movimento 
completo della slitta del robot ad asse singolo.

3. Parallelismo di corsa
Il parallelismo di corsa si misura allineando una riga di riscontro ad un asse 
lineare montato su un tavolo. Si misura il parallelismo tra la superficie D sul 
carrello e B del profilo e la superficie C superiore del carrello e la superficie A 
di appoggio del profilo. Si ipotizza che l’asse sia correttamente installato e che 
la misurazione avvenga al centro del carrello. Il parallelismo dell’asse calcolato 
sottraendo il nimino valore rilevato dal massimo valore ottenuto coprendo 
l’intera corsa.

45°

45°

45 °

45°

A
B

D
C

SAR-IT-21-03_2021 5a.indd   7 12/03/21   12:02



Assi lineari serie KK e SK 
Caratteristiche Generali

8

1.6  Velocità
1. Velocità lineare massima
La velocità lineare massima (V) del robot ad asse singolo si calcola a partire dalla velocità di rotazione della vite a ricircolo di sfere (S) moltiplicata per il passo 
(L) 
V (mm/sec) = S(rpm) ÷ 60xL (mm)

2. Velocità di rotazione massima
La velocità di rotazione massima consentita della vite a ricircolo di sfere è determinata dalla sua velocità di rotazione critica. Se la velocità della vite a ricircolo 
di sfere supera la sua velocità critica, può insorgere un fenomeno di risonanza. Di conseguenza, la velocità critica è correlata alla lunghezza della vite a ricircolo 
di sfere.
La velocità di rotazione massima consentita della vite a ricircolo di sfere si calcola come segue: 

3. Accelerazione//Decelerazione
La velocità è definita come la velocità operativa del cursore. Il cursore deve accelerare fino alla velocità prevista man mano che si muove verso la posizione 
finale e, all'opposto, deve decelerare prima di fermarsi.
Accelerazione e decelerazione sono programmate dall'operatore a seconda delle richieste dell’applicazione. Per un sistema KK l'accelerazione massima consentita 
è tra 10-15m/s2
Attenzione: Accelerazione e decelerazione generano una forza inerziale sul carico complessivo. In caso di accelerazione/decelerazione maggiore anche il carico 
aumenterà di conseguenza. Inoltre, un'accelerazione/decelerazione maggiore può generare un possibile impatto ed è necessario tenerne conto.

4. Ciclo di lavoro
Il ciclo di lavoro dell’asse lineare, è determinato dall'operatore. Il diagramma che segue mostra come si calcola generalmente il ciclo di lavoro. Le variabili 
comprendono il tempo di accelerazione Ta, il tempo di velocità costante Tc, il tempo di decelerazione Td e il tempo di stop Tf. 

2
81071.28.0

t

rf

L

dM
Np ×××=

Np = velocità di rotazione massima consentita (rpm)
Mf = rottura del tipo di assemblaggio; KA utilizza un tipo a supporto fisso; Mf=0.689
dr = diametro fondo vite (mm)
Lt = lunghezza della vite tra i cuscinetti (mm)

 工作週期

 Ta

 m
m/

sec

 Tc  Td  Tf

 V

 sec

Ciclo di lavoro

Accelerazione=V/Ta 
Decelerazione=V/Td
Ciclo di lavoro(sec)= Ta + Tc + Td + Tf 
Tempo di lavoro=Ciclo di lavoro × frequenza
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1.7  Calcolo del Carico sul Motore
1.  Stabilire le condizioni di movimento richieste dal sistema meccanico, compresi accelerazione, decelerazione, peso e corse.
2. Calcolo del Momento di inerzia del Carico:
Il calcolo del momento per i carichi che si muovono in linea retta 

  Momento di inerzia del carico, calcolato rispetto all’uscita del motore (kg.cm2) 
 Velocità lineare del carico (mm/min)

  Spostamento del carico per rivoluzione dell’albero motore (mm)
  Peso del carico (kg)
 Velocità di rotazione del motore [r/min]

3. Scegliere un motore con le specifiche appropriate in base ai rapporti di inerzia tra carico e motore.

4. Calcolare le coppie di accelerazione e decelerazione a seconda del momento di inerzia del motore selezionato combinato con il momento di 
inerzia del carico.

Coppia di accelerazione: 

Coppia di decelerazione: 

   Momento di inerzia del carico, calcolato rispetto all’uscita del motore (kg.cm2) 
   Momento di inerzia del motore (kg.cm2) 
   Velocità di rotazione del motore [r/min]
   Tempo(i)/(s) di accelerazione 
   Tempo(i)/(s) di decelerazione

5. Calcolare la coppia con moto uniforme in funzione dei carichi, della modalità di installazione, dei coefficienti di attrito e dell’efficienza 
del motore 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

J L  :  
V  :  
ΔS 
W  :  
N  :  

F   :  Forza in direzione assiale   F=FC + µx (Wxg + FO )
TL  :  Coppia di carico (N.m) 
FC  :  Forza esterna esercitata in direzione assiale (N)
FO  :  Pressione positiva esterna esercitata dal carico sull’asse lineare (N) 
W  :  Carico (compreso il carrello)  (kg)
µ  :  Coefficiente d'attrito
η :  Efficienza meccanica
V  :  Velocità lineare di carico (mm/min)
N  :  Velocità di rotazione del motore  (r/min)
g  :  Gravità (9.8m/s 2 )
ΔS   :  Spostamento del carico per rivoluzione dell’albero (mm)

 J L  :  
 J M  :  
 N  :  
 T psa  :  
 T psd  :  
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6. La coppia massima in uscita del motore selezionato dovrà essere maggiore della somma della coppia di accelerazione e della coppia di 
carico; se questa  condizione non è soddisfatta, è necessario cambiare il codice del modello e rifare i calcoli fino a quando il requisito non
sarà soddisfatto.

7. Calcolare la coppia efficace continua in relazione alla coppia di carico, alla coppia di accelerazione, alla coppia di decelerazione e alla coppia 
a velocità costante 

8. La coppia nominale in uscita del motore selezionato dovrà essere maggiore della coppia efficace continua; se questa condizione non è 
soddisfatta, è  necessario cambiare il codice del modello e rifare i calcoli fino a quando il requisito non sarà soddisfatto.

 T psa  :  Tempo di accelerazione t c  : Tempo a velocità costante  
 T psd  :  Tempo di decelerazione   t h  : Tempo finale
 T f :  Tempo di ciclo          T a : Coppia di accelerazione
 T L  :  Coppia di carico          T d : Coppia di decelerazione
 T LH  :  Coppia a velocità costante (movimento orizzontale, T LH =0)
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Taiwan Patent No. 183022 
China Patent No. 481446 
USA Patent No. 6584868
Germany Patent No. 20117489.8

Alloggiamento motore

Vite a ricircolo
di sfere

Tenuta frontale

Carrello
Ingrassatore

Sede supporto albero

Tenute laterali

Fermo
Profilo di acciaio

2. Asse lineare a vite Serie KK

L’asse lineare HIWIN KK è azionato da una vite a ricircolo di sfere ed è 
supportato da una guida a ricircolo di sfere che scorre su un profilo a U 
ottimizzato, per raggiungere un grado maggiore di accuratezza e di rigidezza.

2.1 Caratteristiche 
• Sistema integrato
• Di semplice installazione e manutenzione. 
• Compatto e leggero
• Elevata precisione 
• Elevata rigidezza
• Con una linea completa di accessori 

La struttura della rotaia è analizzata tramite FEA per ottenere 
rigidezza e peso ottimali. 
I risultati dell’analisi sono mostrati nelle figure sulla destra. 
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2.1.1 Compattezza
Il robot ad asse singolo KK che integra una vite a ricircolo di sfere e una guida costituisce un prodotto modulare. La progettazione modulare consente ai clienti 
di risparmiare tempo e denaro e di ridurre le ispezioni di sistema. Di conseguenza, il prodotto promuove anche l’installazione efficiente e il risparmio di spazio.

1 Tavola+
2 Guide +
1 Vite a ricircolo di sfere +
1 Base

Robot ad asse singolo KK: 
1 Vite a ricircolo di sfere +
1 Rotaia

Piattaforma lineare tradizionale:

2.1.2 Caratteristiche e componenti principali
Il profilo portante in acciaio conferisce un’elevata rigidezza strutturale dell’asse, riducendo i limiti di carico e di montaggio. 
E’ una soluzione che offre le migliori prestazioni in termini di rigidezza e precisione rispetto agli altri assi HIWIN, è ottimale e compatta per applicazioni con 
richieste di carico medie fino alle medio-alte.

2.1.3  Carico Equivalente 
Il design del contatto ad arco gotico sostiene carichi da tutte le direzioni e 
offre un grado elevato di rigidità e precisione.

45°

45°

45°

45°

Campana motore

Ghiera di
precisione

Profilo portante (acciaio)

Tenut    a frontale

Testata

Cuscinetto
flottante

Cuscinetto fisso

Sistema di ricircolo

Vite a ricircolo
di sfere

Guarnizione

Carrello con chiocciola
a sfera integrata

Raccordo di lubrificazione

Copertura cuscinetto
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2.1.4  Elevata rigidezza
Utilizzando l’analisi agli elementi finiti della sezione a U è possibile ottimizzare volume e rigidezza e, di conseguenza, ottenere allo stesso tempo una rotaia ad 
alta rigidità e in un design compatto e leggero.

Modello I X I Y
KK30 7.554 x 10 2 12.726 x 10 3 

KK40 3.533 x 10 3 5.317 x 10 4 

KK50 9.6 x 10 3 1.34 x 105 

KK60 2.056 x 104 2.802 x 105 

KK80 6.711 x 104 8.444 x 105 

KK86 7.445 x 104 1.134 x 106 

KK100 1.296 x 105 2.035 x 106

KK130 2.546 x 105 5.073 x 106 
I X  : Momento d’inerzia geometrico calcolato per l’asse X 
I Y  : Momento d'inerzia calcolato per l'asse Y

Momento  d’inerzia 4

Center of gravity

Y axis

X axis

Asse Y

Asse X

Baricentro

2.1.5  Altre Specifiche 
Vengono prodotti robot ad asse singolo KK di diversi tipi, per offrire diverse scelte ai clienti in termini di spazio, condizioni di carico e precisione.

to space and loading conditions.

Modello W H
KK30 30 15

KK40 40 20 

KK50 50 26 

KK60 60 33 

KK80 80 45 

KK86 86 46 

KK100 100 55 

KK130 130 65

W

H

Unità: mm   
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2.2 Accessori
Gli assi KK dispongono di un’ampia gamma di accessori come coperture in 
alluminio, soffietti, flangia di adattamento motore e interruttori di finecorsa. 
•  Copertura in alluminio e soffietti: Protezione contro elementi esterni 
•  Flangia di adattamento motore: per montare diversi tipi di motore. 
•  Interruttori di finecorsa: per le partenze, posizionamenti e per la 

sicurezza. 

Copertura in alluminio

Piastra di attacco

Interruttore di finecorsa

Alloggiamento motore

Flangia adattatore motore

 Copertura  Soffietto TW

SAR-IT-21-03_2021 5a.indd   14 12/03/21   12:03





Asse lineare a vite serie KK 
Specifiche Tecniche

16

2.4  Specifiche Tecniche:

M R MP

M Y

 Modello

Vite a ricircolo di sfere Guida

Coefficiente 
di Carico 
Dinamico 

(N)

 
 
 

Capacità 
di Carico 
Statico

(N) 

 
 
 

Momento Statico Nominale

 Diametro 
Nominale

(mm)

Passo 
(mm)

Coeff.
di Carico 
Dinamico 

(N)  

Coeff.
di Carico 
Statico 

(N)  

Momento Statico 
Consentito MP (N-m) 

(beccheggio)

Momento Statico 
Consentito MY (N-m) 

(imbardata)

Momento Statico 
Consentito MR (N-m) 

(rollio)

Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello 
A

 
S

 
A S A1 A2 S1 S2 A1 A2 S1 S2  A1 A2 S1

 

S2
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2.6  Limite Massimo di Velocità
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2.7  Calcolo della Durata

2.7.1  Durata di servizio 
Sottoposti a sollecitazioni prolungate tra la pista di rotolamento e i corpi volventi, si verificano puntinature e 
sfogliatura per il limite di fatica. La durata di servizio del robot ad asse singolo KK si definisce come la distanza 
percorsa prima del limite di fatica della pista di rotolamento o dei corpi volventi.

2.7.2  Durata nominale (L) 
La durata di servizio varia considerevolmente anche quando unità KK diverse vengono prodotte allo stesso modo o 
utilizzate nelle stesse condizioni. Per questo motivo, si utilizza la durata nominale quale criterio per prevedere la 
durata di servizio di un'unità KK.

2.7.3  Calcolo della durata nominale (L)
Le formule per il calcolo sono divise in due parti, per la guida e per la vite a ricircolo di sfere. Il valore più basso tra i 
due è il valore che si suggerisce di considerare per la durata nominale dell'unità KK:
Le formule per il calcolo della durata nominale tanto per la guida quanto per la vite a ricircolo di sfere dipendono da 
svariati parametri e sono illustrate sotto.

•  Guida

Tabella 1

•  Vite a ricircolo di sfere e Cuscinetto

L : Stima Durata  (km) C  :  Coefficiente di Carico Dinamico di base (N)
Pn :  Carico equivalente (N)fw :  Coefficiente di sicurezza (rif. Tabella 1)L = ( 1   .  C )

3
x 50 km  fw 

      Pn

L :  Stima durata (rev.)  Ca :  :Coefficiente di Carico Dinamico di base (N) 
fw :  Coefficiente di sicurezza (rif. Tabella 1) Pa,n :  Carico Assiale  (N)

 

L = ( 
1   

. 
 Ca

 )
3

x 106 rev  fw 
      Pa,n
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2.9  Dimensioni Serie KK

2.9.1  Senza copertura

STOCKITALIA
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2.13  Informazioni essensiali per richiedere il dimensionamento

Dati Strutturali della struttura base
• Corsa utile richiesta
• Posizione dei centri di massa, possibilmente riferiti al carrello dell’asse

Dati Carichi applicati
• Entità dei carichi esterni F in modulo e punto di applicazione, riferiti al carrello
• Se i carichi non sono costanti nel tempo, fornire come variano nel tempo/spazio, nella direzione e nel modulo.

Dati Durata di servizio
• Ciclica di funzionamento: tempo-ciclo (es: tempo andata, tempo ritorno e tempo stop), corsa utile, variazione dei carichi

(es: andata→ carro carico, ritorno→ carro scarico)
• Modulo delle accelerazioni/decelerazioni previste
• Velocità e velocità massima

2.14  Riferimenti per il montaggio
Per il montaggio è possibile riferirsi ad una delle due facce laterali della guida ovvero quella rettificata.
In fase di dimensionamento occorre verificare che le dinamiche imposte dall’applicazione rientrino nei limiti di velocità che sono riportati nel catalogo. La velocità 
massima dipende principalmente dal passo della vite e dalla lunghezza della rotaia.

Lato rettificato di riferimento Lato fresato
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2.15  Giunti

È importante che l’ingombro radiale massimo del giunto tra codolo e albero-motore rientri nei limiti dettati dal foro della campana motore.

Codice Specifica Descrizione/note

 
 
 
 
 

Giunti disponibili per servomotori EM1 HIWIN Italia

453200BQ
4532008N
4532007G
4532008L
453200G6
453200EM

SFC-010DA2-4B-8B (KK40)
SFC-020DA2-6B-8B (KK60)
SFC-020DA2-8B-8B (KK60D)
SGL-40C-Ø8 X Ø14 (KK86)
SGL-40C-Ø10 X Ø14 (KK86D)
SGL-45C-Ø12 X Ø14 (KK100)

Giunto per motore 50W/100W
Giunto per motore 50W/100W
Giunto per motore 50W/100W
Giunto per motore 200W/400W
Giunto per motore 200W/400W
Giunto per motore 200W/400W
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Note
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Note
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HIWIN s.r.l.
Via Pitagora 4, 
20861 Brugherio (MB)
Tel. +39 039 2876 168 
Fax +39 039 2874 373
www.hiwin.it

Tutti i diritti riservati.
Non è consentita la riproduzione
anche parziale dei contenuti riportati 
in questa sede senza la previa
autorizzazione da parte nostra.

Nota:
I dati tecnici presenti in questo catalogo
possono essere modificati senza preavviso.
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Subsidiaries & R&D Centers

 

Taiwan 
HIWIN Technologies Corp. 
No. 7, Jingke Road 
Taichung Precision Machinery Park 
Taichung 40852, Taiwan 
Phone +886-4-2359-4510 
Fax +886-4-2359-4420 
business@hiwin.tw 
www.hiwin.tw 

Taiwan 
HIWIN Mikrosystem Corp. 
No. 6, Jingke Central Road 
Taichung Precision Machinery Park 
Taichung 40852, Taiwan 
Phone +886-4-2355-0110 
Fax +886-4-2355-0123 
business@hiwinmikro.tw 
www.hiwinmikro.tw 

Italy 
HIWIN Srl 
Via Pitagora 4 
20861 Brugherio (MB) 
Phone +39 039 287 61 68 
Fax +39 039 287 43 73 
info@hiwin.it 
www.hiwin.it 

Germany 
HIWIN GmbH 
Brücklesbünd 2 
D-77654 Offenburg 
Phone +49 (0) 7 81 9 32 78 - 0 
Fax      +49 (0) 7 81 9 32 78 - 90 
info@hiwin.de 
www.hiwin.de 

France 
HIWIN France s.a.r.l. 
20 Rue du Vieux 
Bourg F-61370 
Echauffour 
Phone +33 (2) 33 34 11 15 
Fax      +33 (2) 33 34 73 79 
info@hiwin.fr 
www.hiwin.fr 

Poland 
HIWIN GmbH 
ul. Pu awska 405a  
PL-02-801 Warszawa 
Phone  +48 22 544 07 07 
Fax +48 22 544 07 08 
info@hiwin.pl 
www.hiwin.pl 

 
Switzerland 
HIWIN Schweiz GmbH 
Eichwiesstrasse 20 
CH-8645 Jona 
Phone  +41 (0) 55 225 00 25 
Fax +41 (0) 55 225 00 20 
info@hiwin.ch 
www.hiwin.ch 

Slovakia 
HIWIN s.r.o., o.z.z.o. 
Mláde nicka 2101 
SK-01701 Pova ká Bystrica 
Phone  +421 424 43 47 77 
Fax +421 424 26 23 06 
info@hiwin.sk 
www.hiwin.sk 

Czech Republic 
HIWIN s.r.o. 
Medkova 888/11 
CZ-62700 BRNO 
Phone  +42 05 48 528 238 
Fax +42 05 48 220 223 
info@hiwin.cz 
www.hiwin.cz 

 
The 
Netherlands 
HIWIN GmbH 
info@hiwin.nl 
www.hiwin.nl 

Austria 
HIWIN GmbH 
info@hiwin.at 
www.hiwin.at 

Slovenia 
HIWIN GmbH 
info@hiwin.si 
www.hiwin.si 

Hungary 
HIWIN GmbH 
info@hiwin.hu 
www.hiwin.hu 

 
China 
HIWIN Corp. 
www.hiwin.cn 

Japan 
HIWIN Corp. 
mail@hiwin.co.jp 
www.hiwin.co.jp 

USA 
HIWIN Corp. 
info@hiwin.com 
www.hiwin.com 

Korea 
HIWIN Corp. 
www.hiwin.kr 

Singapore 
HIWIN Corp. 
www.hiwin.sg 

 
 

Motori lineari Tavole rotanti
e Motori coppia

Azionamenti e Servomotori

Tavole Rotanti
per macchine utensili

Linear Axes

Viti a ricircolo di sfere Sistemi con Motori Lineari

Robot

Guide Lineari

Assi Lineari


