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历时5年研发出来的柔轮材料, 具有高硬度高韧性特质, 比传统材料提
高2倍的抗拉力, 3倍的抗疲劳性, 大幅延长产品寿命并提高承载扭力。

01 新材料

全新的谐波齿形, 大幅增加啮合深度及改善啮合顺滑性, 有效降低运行
振动问题, 提高扭力承载30%, 并扩大谐波减速机的减速比范围。

02 新齿形

导入柔轮, 刚轮, 波发生器的新设备及新制程, 有效提升产品的稳定性
, 搭配严格的质量管理及组装工序, 保障质量均一性。

03 新制程

全新巅覆式谐波结构, 及客制化研发能力, 针对客户不同的产品定位, 
从工业等级到民用等级的各类需求, 提供全方位解决方案。

04 新结构

公 司 简 介
    苏州悍猛谐波机电有限公司于2011年成立，为中外合资企业。从成立以来
，公司就专注研发谐波减速机技术，不断改良设计，制程及材料，目前已获得
全球50项专利, 在谐波减速机的材料、齿形、工艺及各项配件上精益求精，产
品的质量已经达到国际水平。
    于2016年，成立全资子公司--昆山汉升达传动科技有限公司，将谐波传动
技术, 运用于各项民用场景, 提升产品性能，降低成本，目前已获得多项专利
及众多客户的合作项目。

发 展 历 程
2009年团队开始研究谐波 。
2011年设立苏州悍猛，初期样品测试验证。 
2013年-2015年建立稳定量产技术，客户展开产品验证 。
2016年-2017年针对不同应用，设立汉升达。
2019年初获得Pre-A轮融资，产能高速成长。
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05 产品模块

具备整合谐波减速机, 直线电机, 伺服电机, 控制系统及结构延伸应用
的模块方案, 提供客户便捷快速优质产品。

06 专利技术

我们拥有海内外共计50项专利及多项著作权, 强大的研发能力可提供客
户优质的技术服务, 助力客户产业及产品升级。

07 团队优势

团队拥有兼具深度及广度的传动领域专业, 已荣获多次竞赛荣誉, 实现
多项跨领域谐波传动应用场景, 能够高效的解决客户难题。

08 整合服务

从概念研发到产品量产, 从提升性能到降低成本, 从单件到系统整合, 
我们一直致力于满足客户的传动需求, 推行让世界动起来的企业愿景。

公 司 风 采
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     “悍猛谐波”所生产的谐波减速机，主要核心零件由内齿刚轮、
外齿柔轮、柔性轴承及波发生器組成。以电机马达带动椭圆形的波发
生器，波发生器装置于柔性轴承内部，使柔性轴承与柔轮成为椭圆形
，在椭圆长轴处，柔轮局部齿轮与刚轮齿啮合，由于柔轮与刚轮有齿
差，因此产生减速输出。
         悍猛谐波的产品可分为柔轮输出(HMCF)及刚轮输出(HMHF)两
种型态，分别对应杯状柔轮及帽状柔轮结构。

谐波减速机原理说明

公司专利与获奖荣誉
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关于齿型

○ 立体双圆弧齿型

    双圆弧齿型是一种为满足谐波传动的要求独创的齿型机构。该齿型具备
特殊曲线，不是传统的渐开线齿型，可与同类齿型连续接触。此外，通过扩
大与齿厚相对的齿沟的幅面、扩大齿底的R，缓和了应力集中的情况。图中所
示的是相对固定的刚轮齿轮，反复进行着弹性形变的柔轮齿轮发生移动时的
情况。
    悍猛谐波以多年累积的经验，采用独创的”立体双圆弧齿型”来改善市
面上流行的双圆弧齿型，使同时啮合的齿数由30％增加到35% ，可降低啮合
抖动并提高扭力容限。立体双圆弧齿型是一种全面性飞跃的技术革新，能够
在柔轮与刚轮啮合的不同截面上，都保持了高紧密度的顺滑啮合，大幅提高
谐波减速机的耐磨寿命。

齿轮的啮合路径

传统齿形

立体双圆弧齿形

图004-1 齿轮的啮合区间 图004-2



Harmonic Data

  - 5 -

旋转方面和减速比

杯型

杯型HM Drive的旋转方向和减速比如下所示。
此外，杯型HM Drive包括以下各系列。
HMCF、HMCD

杯型HM Drive的旋转方向和减速比如下所示。
此外，杯型HM Drive包括以下各系列。
HMCF、HMCD

○旋转方向 图005-1 

※作为增速机使用时会产生转矩脉动。详细请咨询本公司或授权代理商。

○减速比
HM Drive的减速比由柔轮和刚轮的齿数决定。

柔轮的齿数：Zf
刚轮的齿数：Zc

》输入：波发生器
  输出：柔轮        减速比 i1 =  
  固定：刚轮

》输入：波发生器
  输出：刚轮        减速比 i2 =
  固定：柔轮

}

}

“例”柔轮的齿数：200
刚轮的齿数：202

》输入：波发生器
  输出：柔轮        减速比 i1 = 
  固定：刚轮

》输入：波发生器
  输出：刚轮        减速比 i2 = 
  固定：柔轮

}

}
※额定表的减速比值由R1表示。

①减速装置
输入：波发生器(WG) 
输出：柔轮(FS) 
固定：刚轮(CS)

①减速装置
输入：波发生器(WG) 
输出：柔轮(FS) 
固定：刚轮(CS)

②减速装置 
输入：波发生器 
输出：刚轮 
固定：柔轮

②减速装置 
输入：波发生器 
输出：刚轮 
固定：柔轮

③减速装置 
输入：柔轮 
输出：刚轮 
固定：波发生器

③减速装置 
输入：柔轮 
输出：刚轮 
固定：波发生器

④增速装置 
输入：刚轮 
输出：柔轮 
固定：波发生器

④增速装置 
输入：刚轮 
输出：柔轮 
固定：波发生器

⑤增速装置 
输入：柔轮 
输出：波发生器 
固定：刚轮

⑤增速装置 
输入：柔轮 
输出：波发生器 
固定：刚轮

⑥增速装置 
输入：刚轮 
输出：波发生器 
固定：柔轮

⑥增速装置 
输入：刚轮 
输出：波发生器 
固定：柔轮

⑦差动装置 波发生器、柔轮、
刚轮3点全部转动时采用①~⑥
的组合。

⑦差动装置 波发生器、柔轮、
刚轮3点全部转动时采用①~⑥
的组合。

CS

WGFS

(注)作为⑤⑥的增速装置使用
时请咨询授权代理商。
(注)作为⑤⑥的增速装置使用
时请咨询授权代理商。

输入  输出输入  输出

※R为额定表的速比值※R为额定表的速比值
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礼帽型

礼帽型HM Drive的旋转方向和减速比如下所示。
此外，礼帽型HM Drive包括以下各系列。
HMHF、HMHD

礼帽型HM Drive的旋转方向和减速比如下所示。
此外，礼帽型HM Drive包括以下各系列。
HMHF、HMHD

○旋转方向 图006-1 

※作为增速机使用时会产生转矩脉动。详细请咨询本公司或授权代理商。

○减速比
 HM Drive的减速比由柔轮和刚轮的齿数决定。

柔轮的齿数：Zf
刚轮的齿数：Zc

》输入：波发生器
  输出：刚轮        减速比 i1 =
  固定：柔轮

》输入：波发生器
  输出：柔轮        减速比 i2 =  
  固定：刚轮

}

}

“例”柔轮的齿数：198
刚轮的齿数：200

》输入：波发生器
  输出：刚轮        减速比 i1 = 
  固定：柔轮

》输入：波发生器
  输出：柔轮        减速比 i2 = 
  固定：刚轮

}

}
※额定表的减速比值由R1表示。

薄饼型

薄饼型HM Drive的旋转方向和减速比请参照各系列的相关章节。薄饼型HM Drive的旋转方向和减速比请参照各系列的相关章节。

①减速装置
输入：波发生器(WG) 
输出：柔轮(FS) 
固定：刚轮(CS)

①减速装置
输入：波发生器(WG) 
输出：柔轮(FS) 
固定：刚轮(CS)

②减速装置 
输入：波发生器 
输出：刚轮 
固定：柔轮

②减速装置 
输入：波发生器 
输出：刚轮 
固定：柔轮

③减速装置 
输入：柔轮 
输出：刚轮 
固定：波发生器

③减速装置 
输入：柔轮 
输出：刚轮 
固定：波发生器

④增速装置 
输入：刚轮 
输出：柔轮 
固定：波发生器

④增速装置 
输入：刚轮 
输出：柔轮 
固定：波发生器

⑤增速装置 
输入：柔轮 
输出：波发生器 
固定：刚轮

⑤增速装置 
输入：柔轮 
输出：波发生器 
固定：刚轮

⑥增速装置 
输入：刚轮 
输出：波发生器 
固定：柔轮

⑥增速装置 
输入：刚轮 
输出：波发生器 
固定：柔轮

⑦差动装置 波发生器、柔轮、
刚轮3点全部转动时采用①~⑥
的组合。

⑦差动装置 波发生器、柔轮、
刚轮3点全部转动时采用①~⑥
的组合。

(注)作为⑤⑥的增速装置使用
时请咨询授权代理商。
(注)作为⑤⑥的增速装置使用
时请咨询授权代理商。

输入  输出输入  输出

※R为额定表的速比值※R为额定表的速比值

旋转方面和减速比
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齿轮啮合偏移状态

如图007-1所示，柔轮和刚轮的齿轮对称啮合状态为正常
状态。但是，当出现所述棘爪现象，或把三部件勉强挤
压安装在一起时，有可能会出现如图007-2所示的齿轮啮
合朝单侧偏移的情况。此时的状态被称为齿轮啮合偏移
状态。发生齿轮啮合偏移后如果继续运转，则有可能引
起柔轮的早期疲劳破坏，请注意。

如图007-1所示，柔轮和刚轮的齿轮对称啮合状态为正常
状态。但是，当出现所述棘爪现象，或把三部件勉强挤
压安装在一起时，有可能会出现如图007-2所示的齿轮啮
合朝单侧偏移的情况。此时的状态被称为齿轮啮合偏移
状态。发生齿轮啮合偏移后如果继续运转，则有可能引
起柔轮的早期疲劳破坏，请注意。

○齿轮啮合偏移的检查方法

请采用下述方法确认是否发生齿轮啮合偏移。

①根据转动波发生器时的转矩不均匀性进行判别的方法
⑴无负载状态下请用手轻轻转动输入轴。如果使用平均    
的力即可使其旋转则视为正常。如果存在极为不均匀的
情况，则表示有可能发生齿轮啮合偏移。

⑵波发生器安装在电机上时，请在无负载状态下使其旋
转。电动机的平均电流值为正常啮合时电流值的约2~3倍
时，则表示有可能发生齿轮啮合偏移。

②测定柔轮中部振动的判别方法
如图007-1所示，正常组装时千分表的震动为实线描绘的
正弦波，但发生齿轮啮合偏移时，柔轮会向单侧偏移，
因此其震动可用虚线进行描绘。

正常啮合的状态

齿轮啮合偏移的状态

测微仪的跳动 测定柔轮的中部跳动

图007-1 

图007-2 

图007-3 表007-1 
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Unit Type HMCF/HMCD

型号‧符号

标准型 HMCF  25  -  100  A  规格1  /  规格2

表008-1 

(注)：减速比表示的是由波发生器输入，刚轮固定，柔轮输出。

型号范例：HMCF 25 - 100 A 1

HMCF/HMCD 系列

超薄型 HMCD  20  -  100  U  规格1  /  规格2

表008-2 

(注)：减速比表示的是由波发生器输入，刚轮固定，柔轮输出。

型号范例：HMCD 20 - 100 U 2 



Unit Type HMCF/HMCD
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特 点

HMCF系列和HMCD系列的比较

HMCF/HMCD系列组合型
系列组合型能够满足高机能化、高速化、高负载容量、高
密度化、细微化等加速技术革新的需求，实现丰富的产品
阵容，使客户能够根据自己的情况选择最佳机型。
HMCF/HMCD系列组合型是一种以组件型为核心，易于操作的
组合化产品。内置用于直接支撑(主轴承)外部负载的精密
、具有高刚性的交叉滚子轴承。

HMCF/HMCD系列的特点
》紧凑简洁的设计
》高转矩容量
》高刚性
》无齿隙
》优良的定位精度和旋转精度
》输入输出同轴

新的可变选项
‧减速比变更:
包括用于高速的减速比: 30 / 20 ，或其他客制化减速比
 
‧外型尺寸变更 
可为客户量身订制不同外型，例如方壳
 
‧零配件添加或变更 
可为客户制作电机与减速机之间的法栏 
可依客户指定直接选购电机，一体化安装出货 
可依特殊需求将交叉滚子轴承更换为深沟球轴承 

图009-1 

HMCF系列组合型的结构 HMCD系列组合型的结构

HMCF系列
HMCD系列

图009-2 

图009-3 图009-4 



Unit Type HMCF/HMCD
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额定表

●HMCF 系列

(注)  转动惯量

表010-1 

●HMCD 系列 表010-2 



Unit Type HMCF
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(注) 请注意螺栓啮合长度应保持在内螺纹深度以内。特别是如果超出符号Z的尺寸将会引起柔轮破损。
     ⌀ S部位是通往产品内部的通孔形状
※输出法兰的形状会根据各型号的不同有所差异。详情请咨询本公司授权代理商。
※尺寸的详情，请使用交货规格图进行确认。

图011-1 

外形图

本产品的CAD数据(DXF)可从本公司主页下载。

型号14、17的波发生器
轮壳的形状(无键槽)



    - 12 - 

Unit Type HMCF

尺寸表
表012-1
单位：mm 

(注)  (  )内的尺寸是减速比30时的数值。
○带*符号的B、D、t、u的尺寸是指构成HM Drive的三个部件(波发生器、柔轮、刚轮)轴向的连接位置以及容许公差。尺寸会对性能、强度
造成影响，因此请严格遵守。
○由于零部件的制造方法(铸造、机械加工)不同，公差也存在差异。关于没有注明公差的尺寸，如需了解公差范围，请咨询本公司或授权代
理商。
○产品交货时，波发生器是独立包装的。

型号



Unit Type HMCD
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HMCD外形图 图013-1 

尺寸表
表013-1 

※尺寸的详情，请使用交货规格图进行确认。
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型号‧符号

标准型 HMHF  25  -  100  U  规格1  /  规格2

表014-1 

(注)：减速比表示的是由波发生器输入，刚轮固定，柔轮输出。

型号范例：HMHF 25 - 100 U H

HMHF 系列

简易组合型 HMHF  20  -  100  S  规格1  /  规格2

表014-2 

(注)：减速比表示的是由波发生器输入，刚轮固定，柔轮输出。

型号范例：HMHF 20 - 100 S H 

Unit Type HMHF



Unit Type HMHF
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特 点

HMHF系列组合型的结构 图015-2 

HMHF系列组合型
HMHF系列组合型是一种以组件型为核心，易于操作的组合
化产品。内置用于直接支撑(主轴承)外部负载的精密、具
有高刚性的交叉滚子轴承。

HMHF系列的特点
》大口径中空孔‧扁平形状
》紧凑简洁的设计
》高转矩容量
》高刚性
》无齿隙
》优良的定位精度和旋转精度
》输入输出同轴

形状可变选项
HMHF系列组合型中有4种形状可供选择，请根据机械装置的
设计需要选择最适合的形状。
》大口径中空孔结构：中空型(UH)
》可对应多种输入形态：轴输入型(UJ)
》使用更便捷：中空简易型(SH)

※CRB：交叉滚子轴承

HMHF系列的比较 图015-1 

HMHF-UF/UJ
HMHF-SH

轴输入型(UJ)

简易型(SH)

中空型(UH)
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Unit Type HMHF

(注)  转动惯量

额定表

●HMHF-UH/UJ 系列 表016-1 

●HMHF-SH 系列 表016-2 



HMHF-UH
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技术数据 中空型 (UH)

中空型 (UH) 外形图

本产品的CAD数据(DXF)可从本公司主页下载。

中空型 (UH) 尺寸表

(注)：在安装凹圆上使用该部位时，请参照安
装凹圆的避让加工。
※尺寸的详情，请使用交货规格图进行确认。

‧由于零部件的制造方法(铸造、机械加工)不同，公差也存在差异。关于没有注明公差的尺寸，如需了解公差范围
，请咨询本公司或授权代理商。

表017-1 

图017-1 



HMHF-UJ
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技术数据 轴输入型 (UJ)

轴输入型 (UJ) 外形图

本产品的CAD数据(DXF)可从本公司主页下载。 图018-1 

(注)：在安装凹圆上使用该部位时，请参照安
装凹圆的避让加工。
※尺寸的详情，请使用交货规格图进行确认。

轴输入型 (UJ) 尺寸表

‧由于零部件的制造方法(铸造、机械加工)不同，公差也存在差异。关于没有注明公差的尺寸，如需了解公差范围，
请咨询本公司或授权代理商。

表018-1 
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简易组合型 (SH) 外形图

本产品的CAD数据(DXF)可从本公司主页下载。

型号14、17输入部的形状 型号14 型号17

型号14、17 型号20

型号25 型号32

型号40

(注)：在安装凹圆上使用该部位时，请参照安
装凹圆的避让加工。
※尺寸的详情，请使用交货规格图进行确认。
特别是波发生器的形状会根据各型号的不同而
有所差异，因此请务必使用交货规格图进行确
认。

图019-1 
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HMHF-SH尺寸表 表020-1
单位：mm

‧由于柔轮会发生弹性型变，为防止其与壳体接触，请使用大于a.b.c、小于D的内壁尺寸。
‧带*符号的D1.D3的尺寸是指构成HM Drive的三个部件，(波发生器、柔轮、刚轮)轴向的连接位置以及容许公差。尺寸
会对性能、强度造成影响，因此请严格遵守。
‧由于零部件的制造方法(铸造、机械加工)不同，公差也存在差异。关于没有注明公差的尺寸，如需了解公差范围，请
咨询本公司或授权代理商。
‧型号14~40的刚轮上没有使用密封用的O型环槽(符号：f)，因此在设计、安装时请严格采取油封措施。
‧产品交货时，波发生器是独立包装。
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工业自动化相关服务配套产品 

直线电机

伺服电机 

DDR电机 

压力感测补偿系统 

机械手夹爪  视觉系统 
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民用场景相关产品

电动自行车传动模块 

电动代步

电动千斤顶 

电动钉枪 

DIY电动窗帘模块 微型高减速比模块
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