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2024 CN EN A1

有保護上蓋風琴罩可選配
支持最高速度1800mm/s，最大負載350kg

新 產 品 經濟型 ZRH/ZRD(風琴罩）

ZRH齒輪齒條滑台系列
ZRH Electric Rack and Pinion Actuator

重負荷，支持長行程拼接重負荷，支持長行程拼接
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ZRH Inner structure-Rack and Pinion Actuator
ZRH齒排滑台結構圖

On Upper Side

 馬達廠牌 Motor brand

可搭配各廠牌的伺服馬達。
Compatiable with several brands of motors.

 BC馬達上折
BCMotor

多方向馬達安裝位置可供選擇，讓
機台設計更有彈性。

Multiple motor installation positions 
provides the flexibility for machine
design.

 馬達安裝位置 Motor Install options

馬達廠牌
Standard suitable motor brands

三菱
Mitsubishi

國際
Panasonic

安川
Yaskawa

台達
Delta

其他馬達廠牌規格，請聯絡業務人員。
Please consult with our sales personnel for other motor specifications.

Various carriage options

＋

Extendable stroke by 
connecting gear rack

傳動結構由齒條帶動線性移動。

因為使用齒排驅動，不會有螺桿驅動在長行程時，螺桿繞曲問題.

The transmission structure is driven by the rack, enabling linear motion.

馬達 Motor

Gear

Gear rack

When applying with long stroke. Rack driven actuators won't be a potential 
bending issue like ball screw driven.   

7MMaximum stroke

可依據不同的荷重、速度，選配適用的減速比規格與導程。
Can customize screw specification and lead to match different payload
and speed requirements.

 減速比 Ball screw lead

減速比
Screw lead pitch

ZRH28

ZRH17

ZRH22

5:1

7:1

15:1

7:1

10:1

20:1

7:1

3:1

齒排導程
Lead pitch (rpm)

≒ 15.71

≒ 33.33

≒ 23.81

≒ 11.11

≒ 35.71

≒ 24.99

≒ 12.50

≒ 36.67

 感應器位置 Sensor position

垂直使用

齒輪，齒條驅動

墻面
全系列皆可垂直使用

Vertical use

The full range can be used vertically

OK!!!

齒條注油

注油時滑座持續往前移動，確保齒條全行程都有潤滑油脂
包覆，提高壽命。

滑塊注油

業界專利加油嘴設計，由滑座上單一加油嘴注油，可同
時對螺帽及多組滑塊做注油保養，讓您在維修保養上更方便
且省時。加油嘴可依客戶需求選擇安裝方向。

During the oiling process, keep carriage continues to move forward to ensure 
full stroke of the rack is fully coated with grease. To extend the lifespan.

Patented grease fitting on the slider to lubricate multiple areas.
Which improve the oiling efficiency. Users can also decide the 
orientation of the grease fitting.  

 外部注油設計，保養簡單     External oiling design for easier maintenance

滑塊注油嘴

齒條注油嘴

Grease zerk for slider

Grease zerk for gear rack

感應器
inductor Induction plate

感應片

感應器外挂安裝方式
Sensor external mounting mode

因為使用齒排驅動，不會有螺桿驅動在長行程時，螺桿繞曲問題.
When applying with long stroke. Rack driven actuators won't be a potential 

 感應器位置 Sensor position

滑塊注油嘴

齒條注油嘴

Grease zerk for slider

Grease zerk for gear rack

感應器外挂安裝方式
Sensor external mounting modeSensor external mounting mode

 馬達調整 Mator adjustment

可通過馬達下方的螺絲鬆緊
調節馬達之間的間隙。
When applying with long stroke. Rack 
driven actuators won't be a potential 
bending issue like ball screw driven.   
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ZRH28

ZRH22

ZRH17

使用
環境
  Use
Where

Driven
Mode

    Model
Specification

Moter Output(w)

傳動
方式

仕樣 馬達容量
Width(mm)

本體寬幅 斜齒輪規格減速機比數 最高速度*1
水平使用 垂直使用模數 齒數 導程

位置重複
    精度
Repeatability(mm)

module Number of teeth

Helical gear size (mm)
最大可搬用重量

Maximum Payload(kg)

Horizontal Verticallead

 Maximum Speed
         (mm/s)

齒
輪
齒
排

一
般
環
境

G
ear bank

The ratio of decreasers



齒輪驅動
Gear drive

7000mm 750w1833mm/s

750W

750W

750W

750W

750W

750W

±0.0８

齒數
Number of teeth

22mm

位置重複精度  Repeatability（mm）

性
能

部
品

導程     Lead（mm）  

減速比    Reduction ratio

最高速度 Maximum Speed(mm/s)

Maximum Payload 
Horizontal(kg)最大可搬重量

定額推力  Rated Thrust(N)

標準行程  Stroke Pitch (mm)

AC伺服馬達容量 AC Servo Motor Output (w)

齒輪齒條模數  Rack modulus(m)

Home Sensor

馬達額定轉速  Motor is rated to spee（rmp）  

原點感應器

水平使用kg

Vertical(kg)
垂直使用kg

外挂
outside

内置
Built-in

36.67 15.71

3

40

20

347

300-7000mm/50间隔

750W
1.5

3000
EE-SX672(NPN)

EE-SX674(NPN)

3709
3709
4153

812

1833.29 785.70

7

75

50

ZRH17

减速比
1:3

(1.75m/s)

减速比
1:7

(0.75m/s)

减速比
1:3

(1.75m/s)

减速比
1:7

(0.75m/s)

减速比
1:3

(1.75m/s)

减速比
1:7

(0.75m/s)

挂壁安裝
Wall Installation  Vertical Installation 

垂直安裝

HG-KN73J-S100 MR-JE-70A

MR-JE-70A

MCDLN35SE

MCDLN35SE

ASD-B3-0721-L

ASD-B3-0721-L

HG-KN73BJ-S100

MHMF082L1U2M

MHMF082L1V2M

ECM-B3M-C20807RS1

ECM-B3M-C20807SS1

Series

� 產品速度均為四捨五入后取的整數。

The product speed is rounded Fetch integer.

ZRH17

ZRD17 減速比與導程
Reduction Ratio With Lead

L110 A1 R7300 P75 C4 0001
特注式樣

Special Order No.

B是電機帶刹車

三菱
松下

台達

750W75 B

馬達位置
Installation mode

Motor Brand

M
P

Motor position
馬達外露

馬達廠牌 原點感應器 端點極限感應器
Motor Brand Home sensor Limit sensor
功率

Motor Exposed

Panasonic

Out side Out side

No sensor No sensor
2 PC
1 PC

No sensorNo sensor

Motor side
Opposide Motor side

Delta

安裝方式

36.67
15.71

3:13
R

7 7:1

300-7000mm
mm 50間隔  50 mm Pitch

A1

A2

B1

B2

C2

D2

C1

減速比 導程
齿轮導程

行程

Gear guide

stroke

110導程帶風琴罩型號
Model with organ cover

本體型號
Model 

T
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ZRH17 齒輪齒條驅動
Rack and pinion driveSeries
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100 150 200 100 150 200 50 100 200 50 100 150 50 100 150 200 50 150 200 50 100 200 50 100 150 200 100 150

281 281 281 306 306 306 306 306 331 331 331 331 356 356 356 356 356 381 381 381 381 406 406 406 406 406 431 431
20 21 22 23 24 25 25 26 28 28 29 30 31 32 33 34 34 36 36 37 38 40 40 41 42 42 44 45

17.5

15.8

B

B

A

L

97

50

15
6

156±0.02

156±0.02

350
190

90
.8

170

17
0

16
3

188.1
81

96

35

10
0

200*M A

200*M A 12

DETAIL A 
SCALE 1 : 1

10

14
0

N-Φ9THR N-M8   12

DETAIL A 
SCALE 1 : 1

10

120

Φ15 Φ9

剖面B-B

90
.8

170

16
3

188.1
12

Φ15 Φ9

剖面B-B

1462 1512 1612 1662 1712 1812 1862 1912 2012 2062 2112 2212 2262 2312 2412 2462 2512 2612 2662 2712 2812 2862 2912 3012 3062 3112 3212 3262

6 6 7 7 7 8 8 8 9 9 9 10 10 10 11 11 11 12 12 12 13 13 13 14 14 14 15 15

16 16 18 18 18 20 20 20 22 22 22 24 24 24 26 26 26 28 28 28 30 30 30 32 32 32 34 34

100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100
264 264 281 281 281 297 297 297 314 314 314 331 331 331 347 347 347 364 364 364 381 381 381 397 397 397 414 414

29 30 31 32 32 34 35 35 37 38 38 40 41 41 43 44 44 46 47 47 49 50 50 52 52 53 55 55

L

97

50

15
6

350
190

17
0

10
0

15.8

120

17.5
B

B

A

81

96

35

200*M A

200*M A

14
0

N-Φ9THR N-M8   12

※帶風琴罩時,其他馬
達折向請參考ZRH17
圖例。
When wearing an organ cover, 
please refer to the ZRH17 
legend for other motor folding.

※帶風琴罩時,其他馬
達折向請參考ZRH17
圖例。
When wearing an organ cover, 
please refer to the ZRH17 
legend for other motor folding.

ZRH17 齒輪齒條驅動
Rack and pinion driveSeries
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7000mm 1000w1666mm/s

1000W

1000W HG-SN102J-S100 MR-JE-100A

MR-JE-100A

MDDLN45SE

MDDLN45SE

ASD-B3-1021-L

ASD-B3-1021-L

HG-SN102BJ-S100

MDMF102L1G6M

MDMF102L1H6M

ECM-B3M-E21310RS1

ECM-B3M-E21310SS1

1000W

1000W

1000W

1000W

±0.08位置重複精度  Repeatability（mm）

性
能

部
品

導程     Lead（mm）  

減速比    Reduction ratio

最高速度 Maximum Speed(mm/s)

Maximum Payload 
Horizontal(kg)最大可搬重量

定額推力  Rated Thrust(N)

標準行程  Stroke Pitch (mm)

AC伺服馬達容量 AC Servo Motor Output (w)

齒輪齒條模數  Rack modulus(m)

Home Sensor原點感應器

水平使用kg

Vertical(kg)
垂直使用kg

馬達額定轉速  Motor is rated to spee（rmp）  
外挂

outside
内置

Built-in

33.33 23.81 11.11

5

100

35

512 717

100-7000mm/50间隔

1000W
2

3000

EE-SX672(NPN)

EE-SX674(NPN)

5713
5713
7702

1537

130

1666.63 1190.45 555.54

7 15

170

50 110

减速比
1:5

(1.67m/s)

减速比
1:7

(1.19m/s)

减速比
1:15

(0.56m/s)

减速比
1:5

(1.67m/s)

减速比
1:7

(1.19m/s)

减速比
1:15

(0.56m/s)

减速比
1:5

(1.67m/s)

减速比
1:7

(1.19m/s)

减速比
1:15

(0.56m/s)

 Vertical Installation 
垂直安裝

齒數
Number of teeth

25mm

� 產品速度均為四捨五入后取的整數。

The product speed is rounded Fetch integer.

齒輪驅動
Gear drive

ZRH22 Series

011 012www.pi-robot.com.cn

33.335:15

11.1115 15:1

ZRH22

ZRD22 減速比與導程
Reduction Ratio With Lead

L166 A1 R7300 P100 C4 0001
特注式樣

Special Order No.

B是電機帶刹車

三菱
松下

台達

1000W10 B

Motor Brand

M
P

馬達廠牌 原點感應器 端點極限感應器
Motor Brand Home sensor Limit sensor
功率

Panasonic
Mitsubishi Out side Out side

No sensor No sensor
2 PC
1 PC

No sensorNo sensor

Motor side
Opposide Motor side

Delta

300-7000mm
mm 50間隔  50 mm Pitch

減速比 導程
齿轮導程

行程

Gear guide

stroke

166導程帶風琴罩型號
Model with organ cover

本體型號
Model 

T

23.817 7:1

馬達位置
Installation modeMotor position

馬達外露
Motor Exposed

安裝方式

A1

A2

B1

B2

C2

D2

C1

BC

R



300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

L

M

N

A
kg

有效行程
Stroke

770

2

8

200

19

820

3

10

50

21

870

3

10

100

22

920

3

10

150

23

970

3

10

200

24

1020

4

12

50

25

1120

4

12

150

27

1070

4

12

100

26

1170

4

12

200

28

1220

5

14

50

29

1270

5

14

100

30

1320

5

14

150

31

1370

5

14

200

33

1420

6

16

50

34

1470

6

16

100

35

1520

6

16

150

36

1570

6

16

200

37

1620

7

18

50

38

1670

7

18

100

39

1720

7

18

150

40

1770

7

18

200

41

1820

8

20

50

42

1870

8

20

100

43

1920

8

20

150

45

1970

8

20

200

46

2020

9

22

50

47

2070

9

22

100

48

2120

9

22

150

49

300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

L

M

N

A
kg

有效行程
Stroke

770

2

8

200

19

820

3

10

50

21

870

3

10

100

22

920

3

10

150

23

970

3

10

200

24

1020

4

12

50

25

1120

4

12

150

27

1070

4

12

100

26

1170

4

12

200

28

1220

5

14

50

29

1270

5

14

100

30

1320

5

14

150

31

1370

5

14

200

33

1420

6

16

50

34

1470

6

16

100

35

1520

6

16

150

36

1570

6

16

200

37

1620

7

18

50

38

1670

7

18

100

39

1720

7

18

150

40

1770

7

18

200

41

1820

8

20

50

42

1870

8

20

100

43

1920

8

20

150

45

1970

8

20

200

46

2020

9

22

50

47

2070

9

22

100

48

2120

9

22

150

49

Φ15 Φ9
14

有效行程

剖面A-A

200*M

L
A

A

200*M

23
3

21
0

N-Φ9THR

85

22
0

18
2

105

30

滑台原點235
滑台機械極限20±1
Mechanical limit:20±1

Origin of actuator:20±1

Origin of actuator:235 Stroke

滑台機械原點20±1

有效行程
滑台原点235

滑台机械极限20±1
Mechanical limit:20±1 滑台機械極限20±1

Mechanical limit:20±1

Origin of actuator:235 Stroke

8H
7 

 1
2

205
129

39 251
55 55

410

70

  12Φ8H7

9

240

90 19
7.

5

行程+235

12-M8  16

N-M10  14

 102- Φ8H7

21
0±

0.
02

15
0

21
0

200*M

行程+23530

A

A
剖面 A-A

22
0

18
2

200*M105

3955

85

70 55

251

129
410

205

23
3

240

90 19
7.

5

N-Φ9THR Φ15 Φ9
14

L

N-M10  12

12-M8  16 102- Φ8H7

8H
7 

 1
2

9

  12Φ8H7

Origin of actuator:20±1
Origin of actuator:20±1

Origin of actuator:235
Origin of actuator:235

Stroke

Origin of actuator:20±1
Origin of actuator:20±1

Origin of actuator:235 Stroke

Stroke

滑台機械原點20±1

21
0±

0.
02

15
0

21
0

200*M

200*M

23
3

行程+68522
0

18
2

3955

85

30

70         55

251

410
129

105

240

90 19
7.

5

剖面 A-A

Φ15 Φ9
14N-Φ9THR

A

滑台原點235

滑台機械原點20±1

有效行程

21
0±

0.
02

15
0

Φ15 Φ9
14

有效行程

有效行程

剖面A-AL

L

A

A

200*M

22
0

18
2

200*M
N-Φ9THR

85

105

滑台原點235

205
129

滑台原點235
滑台機械原點20±1

滑台機械原點20±1

23
3

21
0

39
251

55 55

410

70

240

90 19
7.

5

30 行程+685

N-M10  14

N-M10  14

 102- Φ8H7
12-M8  16

12-M8  16

8H
7 

  1
2

8H
7 

 1
2

9

9

  12Φ8H7

  12Φ8H7

205
 102- Φ8H7

1220

5

14

50

35

1270

5

14

100

36

1320

5

14

150

37

1370

5

14

200

38

1420

6

16

50

40

1470

6

16

100

41

1520

6

16

150

42

1570

6

16

200

43

1620

7

18

50

44

1670

7

18

100

45

1720

7

18

150

46

1770

7

18

200

47

1820

8

20

50

48

1870

8

20

100

49

1920

8

20

150

50

1970

8

20

200

52

2020

9

22

50

53

2070

9

22

100

53

2120

9

22

150

55

2170

9

22

200

56

2220

10

24

50

57

2270

10

24

100

58

2320

10

24

150

59

2370

10

24

200

60

2420

11

26

50

61

2470

11

26

100

62

2520

11

26

150

64

2570

11

26

200

65

300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

L

M

N

A
kg

有效行程
Stroke

1220

5

14

50

35

1270

5

14

100

36

1320

5

14

150

37

1370

5

14

200

38

1420

6

16

50

40

1470

6

16

100

41

1520

6

16

150

42

1570

6

16

200

43

1620

7

18

50

44

1670

7

18

100

45

1720

7

18

150

46

1770

7

18

200

47

1820

8

20

50

48

1870

8

20

100

49

1920

8

20

150

50

1970

8

20

200

52

2020

9

22

50

53

2070

9

22

100

53

2120

9

22

150

55

2170

9

22

200

56

2220

10

24

50

57

2270

10

24

100

58

2320

10

24

150

59

2370

10

24

200

60

2420

11

26

50

61

2470

11

26

100

62

2520

11

26

150

64

2570

11

26

200

65

300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

L

M

N

A
kg

有效行程
Stroke

BC-A2

BC-B2

BC-A1

BC-B1

ZRH22 齒輪齒條驅動
Rack and pinion driveSeries

013 014www.pi-robot.com.cn



ZRH22 齒輪齒條驅動
Rack and pinion drive

Series

1220

5

14

50

35

1270

5

14

100

36

1320

5

14

150

37

1370

5

14

200

38

1420

6

16

50

40

1470

6

16

100

41

1520

6

16

150

42

1570

6

16

200

43

1620

7

18

50

44

1670

7

18

100

45

1720

7

18

150

46

1770

7

18

200

47

1820

8

20

50

48

1870

8

20

100

49

1920

8

20

150

50

1970

8

20

200

52

2020

9

22

50

53

2070

9

22

100

54

2120

9

22

150

55

2170

9

22

200

56

2220

10

24

50

57

2270

10

24

100

58

2320

10

24

150

59

2370

10

24

200

60

2420

11

26

50

61

2470

11

26

100

62

2520

11

26

150

64

2570

11

26

200

65

300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

1220

5

14

50

35

1270

5

14

100

36

1320

5

14

150

37

1370

5

14

200

38

1420

6

16

50

40

1470

6

16

100

41

1520

6

16

150

42

1570

6

16

200

43

1620

7

18

50

44

1670

7

18

100

45

1720

7

18

150

46

1770

7

18

200

47

1820

8

20

50

48

1870

8

20

100

49

1920

8

20

150

50

1970

8

20

200

52

2020

9

22

50

53

2070

9

22

100

53

2120

9

22

150

55

2170

9

22

200

56

2220

10

24

50

57

2270

10

24

100

58

2320

10

24

150

59

2370

10

24

200

60

2420

11

26

50
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2470

11

26

100
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2520

11

26

150

64

2570

11

26

200

65

300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

Origin of actuator:20±1

Origin of actuator:235
Origin of actuator:20±1

Origin of actuator:20±1
Origin of actuator:235

Stroke
Stroke

Origin of actuator:20±1

Origin of actuator:235
Origin of actuator:235

Stroke

Stroke

有效行程
有效行程

21
0±

0.
02

15
0

Φ15 Φ9
14

剖面A-AL

L

A

A

200*M

200*M

22
0

18
2

N-Φ9THR
85

105

205
129

滑台機械原點20±1

滑台原點235
滑台原點235滑台機械原點20±1

23
3

21
0

39
251

55 55

410

70

240

90 19
7.

5

30 行程+685

有效行程

有效行程

21
0±

0.
02

15
0

21
0

23
3

3955
251

410
129

240

90 19
7.

5

剖面 A-A

Φ15 Φ9
14

200*M

200*M

行程+68522
0

18
2

85

30

105

N-Φ9THR
A

A

滑台原點235
滑台原點235

滑台機械原點20±1
滑台機械原點20±1

N-M10  14

12-M8  16

12-M8  16

8H
7 

  1
2

8H
7 

  1
2

9

  12Φ8H7

  12Φ8H7

205 102- Φ8H7

N-M10  14

9

L

M

N

A
kg

有效行程
Stroke

L

M

N

A
kg

有效行程
Stroke

 102- Φ8H7

有效行程
Stroke 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650 1700 1750 1800 1850 1900 1950

L 1070 1120 1170 1220 1320 1370 1420 1470 1570 1620 1670 1720 1770 1870 1920 1970 2020 2120 2170 2220 2270 2320 2420 2470 2520 2570 2670 2720 2770 2820
M 4 4 4 5 5 5 6 6 6 7 7 7 7 8 8 8 9 9 9 10 10 10 11 11 11 11 12 12 12 13
N 12 12 12 14 14 14 16 16 16 18 18 18 18 20 20 20 22 22 22 24 24 24 26 26 26 26 28 28 28 30
A 100 150 200 50 150 200 50 100 200 50 100 150 200 100 150 200 50 150 200 50 100 150 50 100 150 200 100 150 200 50
B 285 285 285 285 310 310 310 310 335 335 335 335 335 360 360 360 360 385 385 385 385 385 410 410 410 410 435 435 435 435
kg 26 28 29 30 32 33 34 35 38 39 40 41 42 44 45 47 48 50 51 52 53 54 57 58 59 60 62 63 64 66

244.4

410

23
3

129

21
0±

0.
02

21
0

705539 55

15
0

251

205

L

85 200*M A

105 200*M A

3018
2

22
0

19
7.

5

19
7.

5

2-Φ8H7   10

N-Φ9THR N-M10 14

Φ8H7 12

9

Φ9Φ15
14

12-M8 16

10
3.

85

13.85

A

A

B

Stroke有效行程

剖面A-A

Origin of actuator:B
滑台原點B

行程+235

8H
7 

  1
2

有效行程
Stroke 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650 1700 1750 1800 1850 1900 1950

L
M
N
A
B
kg

1520 1570 1670 1720 1770 1870 1920 1970 2070 2120 2170 2270 2320 2370 2470 2520 2570 2670 2720 2770 2870 2920 2970 3070 3120 3170 3270 3320 3370 3470
6 6 7 7 7 8 8 8 9 9 9 10 10 10 11 11 11 12 12 12 13 13 13 14 14 14 15 15 15 16

16 16 18 18 18 20 20 20 22 22 22 24 24 24 26 26 26 28 28 28 30 30 30 32 32 32 34 34 34 36
150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100

273 273 290 290 290 307 307 307 323 323 323 340 340 340 357 357 357 373 373 373 390 390 390 407 407 407 423 423 423 440
42 43 46 47 48 50 51 52 54 56 57 59 60 61 63 64 66 68 69 70 72 73 74 77 78 79 81 82 83 86

240

410

23
3

129

21
0±

0.
02

21
0

705539 55

15
0

251

L

85 200*M A

105 200*M A

3018
2

22
0

205

滑台原点B 有效行程 滑台原点B有效行程

103.910
3.

85

13.85

9

Φ9Φ15
1415

A

A

B

Stroke Stroke

剖面A-A

Origin of actuator:B Origin of actuator:B

8H
7 

  1
2

2-Φ8H7   10
12-M8 16

N-Φ9THR N-M10 14

Φ8H7 12

BC-A1

BC-C1

BC-C2

BC-D2

※帶風琴罩時,其他馬
達折向請參考ZRH22
圖例。
When wearing an organ cover, 
please refer to the ZRH22 
legend for other motor folding.

※帶風琴罩時,其他馬
達折向請參考ZRH22
圖例。
When wearing an organ cover, 
please refer to the ZRH22 
legend for other motor folding.

015 016www.pi-robot.com.cn



7000mm 1500w

1500W

1500W

1500W

1500W

±0.08位置重複精度  Repeatability（mm）

性
能

部
品

導程     Lead（mm）  

減速比    Reduction ratio

最高速度 Maximum Speed(mm/s)

Maximum Payload 
Horizontal(kg)最大可搬重量

定額推力  Rated Thrust(N)

標準行程  Stroke Pitch (mm)

AC伺服馬達容量 AC Servo Motor Output (w)

齒輪齒條模數  Rack modulus(m)

Home Sensor

馬達額定轉速  Motor is rated to spee（rmp）  

原點感應器

水平使用

Vertical(kg)
垂直使用

外挂
outside
内置

Built-in

35.71 24.99 12.50

7

160

50

713 1018

100-6300mm/50间隔

1500W
3

3000

EE-SX672(NPN)

EE-SX674(NPN)

8294
8294
13847

2036

210

1785.67 1249.97 624.99

10 20

350

75 150

减速比
1:7

(1.78m/s)

减速比
1:10

(1.25m/s)

减速比
1:20

(0.62m/s)

减速比
1:7

(1.78m/s)

减速比
1:10

(1.25m/s)

减速比
1:20

(0.62m/s)

减速比
1:7

(1.78m/s)

减速比
1:10

(1.25m/s)

减速比
1:20

(0.62m/s)

 Vertical Installation 

垂直安裝挂壁安裝
Wall Installation 

齒數
Number of teeth

25mm1786mm/s

� 產品速度均為四捨五入后取的整數。

The product speed is rounded Fetch integer.

ASD-B3-1521-L

ASD-B3-1521-L

MSMF152L1G5 MDDLN55SE

MSMF152L1H5 MDDLN55SE

ECM-B3M/C21015RSS1

ECM-B3M/C21015RS1

齒輪驅動
Gear drive

ZRH28 Series

017 018www.pi-robot.com.cn

ZRH28

ZRD28 減速比與導程
Reduction Ratio With Lead

L249 A1 R7300 P150 C4 0001
特注式樣

Special Order No.

B是電機帶刹車

松下
台達 1500W150 B

Motor Brand

P

馬達廠牌 原點感應器 端點極限感應器
Motor Brand Home sensor Limit sensor
功率

Panasonic

Out side Out side

No sensor No sensor
2 PC
1 PC

No sensorNo sensor

Motor side
Opposide Motor side

Delta

300-7000mm
mm 50間隔  50 mm Pitch

減速比 導程
齿轮導程

行程

Gear guide

stroke

249導程帶風琴罩型號
Model with organ cover

本體型號
Model 

T

35.71
24.99 

7:17
10 10:1

12.5020 20:1

馬達位置
Installation modeMotor position

馬達外露
Motor Exposed

安裝方式

A1

A2

B1

B2

C2

D2

C1

BC

R
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22
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10
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2225

10

24
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2275
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24
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2325
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24

200

104

2375

11

26
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有效行程
Stroke
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300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650

L

M

N

A
ｋｇ

有效行程
Stroke

296.7
280

22
5

10
8

10
6

28
6

有效行程 有效行程

26
0

滑台原點位置 262.5

26
0±

0.
02

滑台機械極限28±1
滑台机械极限28±1 剖面A-A

Φ10.8

Φ18
16 15

M12

200*M

24
0

62.5
L

B

A

50

155

55

445

70 7070

有效行程 滑台原點位置 262.5有效行程

445
155

滑台原點262.5

滑台机械极限28±1

28
6

26
0±

0.
02

滑台機械極限28±1
70 70

70
50

55

26
0

307.4
280

22
5

10
8

10
6

剖面A-A

Φ10.8

Φ18
16 15

M12

200*M

24
0

62.5
L

B

A

12-M10  20

12-M10  20

10
H

7 
  1

5

10
H

7 
  1

5

10H7    15

10H7    15

13

13

N-M12  16+Φ10.8THR

N-M12  16+Φ10.8THR

Mechanical limit:28±1

Mechanical limit:20±1

Mechanical limit:28±1
Mechanical limit:28±1

Origin of actuator:262.5

Origin of actuator:262.5Origin of actuator:262.5

Stroke

Stroke Stroke

Stroke
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有效行程
Stroke
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8

20

100

77

1875

8

20

150

79

1925
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1975

9
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2025

9
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100
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2075

9

22

150
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2125

9

22

200
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2175

10

24

50
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有效行程

剖面A-AA

A
445

155

5528
6

26
0

200*M

296.7
280

22
5

10
8

10
6

24
0

滑台原點262.5

62.5

滑台機械極限28±1

26
0±

0.
02

滑台機械極限20±1

L

B

A

A

Φ10.8

Φ18
16 15

M12

50
70 7070

有效行程
445
155

26
0

28
6

296.7
280

22
5

10
8

10
6

滑台原點262.5

滑台机械极限28±1滑台機械極限20±1

26
0±

0.
02

剖面A-A

Φ10.8

Φ18
16 15

M12

200*M

24
0

62.5
L

B

A

70 70
70

50

55

  162-Φ10H7

  162-Φ10H7   162-Φ10H7

  162-Φ10H7

12-M10  20

12-M10  20

13 10
H

7 
   

   
  1

5
+0

.0
15

0
10

H
7 

 1
5

10H7  15

10H7  15

13

N-M12  16+Φ10.8THR

N-M12  16+Φ10.8THR

Mechanical limit:28±1

Mechanical limit:28±1

Mechanical limit:20±1

Mechanical limit:20±1

Origin of actuator:262.5

Origin of actuator:262.5

Stroke

Stroke

BC-A2

BC-B2

BC-A1

BC-B1
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ZRH28 齒輪齒條驅動
Rack and pinion drive

Series
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6

剖面A-A
Φ10.8

Φ18
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有效行程 有效行程
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滑台原點 262.5

26
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26
0±

0.
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滑台机械极限28±1

50
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0

445
155

70
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M12

200*M
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滑台机械极限28±1
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12-M10  20
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  1

5
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H
7 
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10H7   15

10H7   15
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N-M12  16+Φ10.8THR

N-M12  16+Φ10.8THR

13

Mechanical limit:28±1

Mechanical limit:28±1

Mechanical limit:28±1

Mechanical limit:28±1

Origin of actuator:262.5 Origin of actuator:262.5Stroke Stroke

Origin of actuator:262.5 Origin of actuator:262.5Stroke Stroke

kg

L

M

N
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有效行程
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0±
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  162-Φ10H7
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N-M12  16+Φ10.8THR

滑台原點 B
Origin of actuator:B Stroke
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Stroke 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 1250 1300 1350 1400 1450 1500 1550 1600 1650 1700 1750 1800 1850
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滑台原點位置 262.5
Origin of actuator:262.5
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7 
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剖面A-A

Φ18

Φ10.8 M12

1516

滑台原點 B
Origin of actuator:B Stroke有效行程 Stroke有效行程

62.5 200*M A

24
0

L

155

26
0

28
6

445

50 70 7070

55

9.35

B

A

A

97 8
18

1625 1675 1725 1825 1875 1925 2025 2075 2125 2225 2275 2325 2425 2475 2525 2625 2675 2725 2825 2875 2925 3025 3075 3125 3225 3275 3325 3425

7 7 8 8 9 9 10 10 10 11 11 11 12 12 12 13 13 13 14 14 14 15 15 15 16

18 18 20 20 20 22 22 22 24 24 24 26 26 26 28 28 28 30 30 30 32 32 32 34 34 34 36

100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100 150 200 100

303.5303.5303.5320.5320.5320.5337.5337.5337.5353.5353.5353.5370.5370.5370.5387.5387.5387.5403.5403.5403.5420.5420.5420.5437.5437.5437.5453.5

81 83 84 88 89 91 94 96 97 101 102 104 107 109 111 114 116 117 120 122 124 127 129 130 134 135 137 140

※帶風琴罩時,其他馬
達折向請參考ZRH28
圖例。
When wearing an organ cover, 
please refer to the ZRH28 
legend for other motor folding.

※帶風琴罩時,其他馬
達折向請參考ZRH28
圖例。
When wearing an organ cover, 
please refer to the ZRH28 
legend for other motor folding.

BC-A1

BC-C1

BC-C2

BC-D2
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ZRH28 齒輪齒條驅動
Rack and pinion drive

Series




