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型號表示方式  O rdering  M ethod

G SD 1 4  B al l  S crew  D riv e

M ax imum S trok e
1 0 5 0 mm

M ax imum S peed
1 6 0 0 mm/s

M otor P ow er
4 0 0 W

B al l  S crew
ø 1 6 mm

T he picture is j ust f or the ref erence. P l ease check  the the actual  dimensions on the draw ing .

G S D 1 4 L 5 1 0 0 B C M 4 0 B C 0 0 0 1
M odel

行程
S trok e

C ustomiz ation O rder N o.

5 0  mm P itch

1 0 0 -1 0 5 0 mm

H ome S ensor

O ut  S ide

M otor S ide

O pposite M otor S ide

N o S ensor

C
D

E
N o  S ensorS E N S O R

S E N S O R

L imit S ensor

O ut  S ide

1  P c

2  P c

N o S ensor

N o S ensor

3
4

5
S E N S O R

S E N S O R

M otor B rand P ow er O utput

M itsubishi 0 5

4 0 0 W

B
-
-

-
1 0
2 0
4 0

P anasonic

Y ask aw a

D el ta

M
P
Y
T
*若無煞車則不表示。* I f  N o B rak e, N o D escription.

M otor P osition

B C

B M

B L

B R

M otor E x posed

M otor R ig ht S ide

M otor L ef t S ide

M otor B ottom S ide

*選擇行程50時，有以下限制　：
      W hen the strok e is 5 0 mm,  the sensor instal l ation has 
      the f ol l ow ing  restrictions:
1. 原點與極限需放置於不同側。
     H ome sensor and l imit sensor has to be installed on the

dif f erent side of  body.
2. 滑座左右兩側皆需安裝感應片。
      B oth sides of  sl ider need to instal l  the sensor trig g er dev ice.

B al l  S crew  L ead

5 5 mm

1 0 mm1 0

2 0

3 2

2 0 mm

3 2 mm

4

G S D 2 0

G S D 1 0
G S D 1 4

G S D 6

G S D 1 7

G S D 8

靜態容許負載慣量 S tatic L oading  M oment容許負載力距表 A l l ow abl e O v erhang

( 單位 Unit : mm) ( 單位 Unit : mm) ( 單位 Unit : mm)

導

導

M Y

M R
M P

( 單位 Unit : N.m)

M Y
M P
M R

* 力距表所表示的數據，代表重心。
T he torq ue v al ue in the chart indicate the center of  g rav ity.
* 符合型錄規範的正常使用下，保證壽命為 10000 公里。
O peration l if e is 1 0 , 0 0 0 k m w hen the product is using under the 
specif ied conditions.
* 倒吊使用無法套用標準規範，如有需求請洽詢我司業務。
D ata inf ormation is not f or ceil ing -mount inv erse use.
C ontact us f or the detail s if you w ant to appl y ceil ing -mount 
inv erse usag e.

5

導

1 0

水平安裝
H oriz ontal  I nstal l ation

A B C

程

Lead

程

Lead

程
2 0

Lead

導
程
3 2

Lead

導
程
3 2

Lead

導
程
3 2

Lead

導

導

5

導

1 0

壁掛安裝
W al l  I nstal l ation A B C

程

Lead

程

Lead

程
2 0

Lead

導

導

5

導

1 0

垂直安裝
V ertical  I nstal l ation A C

程

Lead

程

Lead

程
2 0

Lead

-

- -

-

-

-

基本仕樣 Specification

L ig ht indicator( red)

M ain
1 0 0 mA
V ol tag e output

L oad
D C
5 ~ 2 4 V

O U T

L

I C
circuit性

能
S pec

位置重複精度 R epeatabil ity ( mm) ± 0 .0 0 5 /0 .0 1

螺桿導程 B al l  S crew  L ead ( mm) 5 1 0 2 0

最高速度 M ax imum S peed ( mm/s)  ※1 2 5 0 5 0 0 1 0 0 0

最大可搬重量
M ax imum P ayl oad

水平使用 H oriz ontal  ( k g ) 1 1 0 8 8 4 0

垂直使用 V ertical  ( k g ) 3 3 2 2 1 0

定格推力 R ated T hrust ( N ) 1 3 8 8 6 9 4 3 4 7

3 2

1 6 0 0

3 0

8

2 1 8

標準行程 S trok e P itch ( mm)  ※2 1 0 0 -1 0 5 0 mm/5 0 间隔 5 0  mm P itch

部
品

P arts

AC伺服馬達容量 A C  S erv o M otor P ow er ( W ) 4 0 0
滾珠螺桿外徑 B al l  S crew  Ø  ( mm)

高刚性直線滑軌 H ig h R ig idity L inearG uide( mm)

C 7 Ø 1 6

連軸器 C oupl ing  ( mm) 1 4 X 1 0
內嵌軌道（四列滾珠）

原點感應器
H ome S ensor

外掛
O utside

内置
B uil t-in E E -S X 6 7 4 ( N P N )

E E -S X 6 7 2 ( N P N )

感應器接線圖

搭配伺服馬達一覽表  S uitabl e M otor B rand

<原點及端點> S ensor L ayout

廠牌
B rand

馬達記號
M ark

煞車有無
B rak e

馬達容量
P ow er( w )

電源電壓
A C -V ol tag e( v ）

伺服馬達型號
M otor M odel

驅動器型號
D riv er M odel

三菱
Mitsubishi M

無煞車 ( 水平仕樣 )
No Brake (Horizontal Type)

4 0 0

4 0 0

4 0 0

4 0 0

4 0 0

4 0 0

2 2 0

有煞車 ( 垂直仕樣 )
With Brake (Vertical Type) 2 2 0

松下
Panasonic P

無煞車 ( 水平仕樣 )
No Brake (Horizontal Type) 2 2 0

有煞車 ( 垂直仕樣 )
With Brake (Vertical Type) 2 2 0

台達
Delta T

無煞車 ( 水平仕樣 )
No Brake (Horizontal Type) 2 2 0

有煞車 ( 垂直仕樣 )
With Brake (Vertical Type) 2 2 0

6 0 k g
8 0 k g

1 1 0 k g
3 0 k g
5 0 k g
8 8 k g
1 2 k g
2 2 k g
4 0 k g
1 5 k g
2 5 k g
3 0 k g

5 0 0
3 0 0
2 0 0
5 0 0
4 0 0
3 0 0
6 0 0
5 0 0
4 0 0
5 0 0
3 0 0
2 0 0

1 6 6  
1 2 0  
9 0  

3 2 4  
1 7 6  
8 0  

6 3 6  
3 0 0  
1 4 5  
1 6 2  
9 8  
9 0  

2 8 0
2 1 4
1 3 1
4 0 5  
2 4 3  
1 3 5  
8 7 8  
4 3 9  
2 0 3  
3 0 0  
2 0 0  
1 8 0  

5 0 k g
7 0 k g

1 0 0 k g
3 5 k g
5 5 k g
8 8 k g
1 2 k g
2 0 k g
4 0 k g
1 5 k g
2 5 k g
3 0 k g

1 5 k g
2 2 k g
3 3 k g
1 0 k g
1 4 k g
2 2 k g
7 k g

1 0 k g

5 k g
8 k g

5 0 0  
3 5 0  
2 3 0  
6 2 0  
4 8 0  
3 0 0  
7 5 0  
5 5 0  

6 6 0  
4 0 2  

5 0 0  
3 5 0  
2 3 0  
6 2 0  
4 8 0  
3 0 0  
7 5 0  
5 5 0  

6 6 0  
4 0 2  

3 0 0
2 0 0
1 5 0
3 5 0
2 2 0
1 5 0
6 3 0
3 8 0
1 8 0
3 0 0
1 8 0
1 5 0

1 5 0  
1 2 0  
6 0  

2 0 0  
1 2 0  
6 0  

4 5 2  
3 2 0  
1 5 0  
2 2 0  
1 2 0  
1 1 0  

3 0 0
2 5 0
2 0 0
4 0 0  
3 5 0  
2 5 0  
7 0 0  
6 0 0  
5 0 0  
5 0 0  
3 5 0  
2 5 0  

5 8 4  
5 8 4  

1 2 2 4  

H G -K R 4 3 M R -J 4 -4 0 A

H G -K R 4 3 B M R -J 4 -4 0 A

M H M D 0 4 2 G 1 U M A D H T 2 5 1 0

M H M D 0 4 2 G 1 V M A D H T 2 5 1 0

E C M A -C 2 0 6 0 4 E S A S D -B 2 0 4 2 1 -B

E C M A -C 2 0 6 0 4 F S A S D -B 2 0 4 2 1 -B

w w w .pi-robot.com.cn w w w .pi-robot.com.cn

※1 馬達加減速設定 0.2 秒。
A ccel eration and deaccel eration v al ue is set 0 .2  second.
※2 行程超過 750 時，會產生螺桿偏擺，此時請將速度調降。
W hen the strok e is ov er 7 5 0 mm,  the run-out of  the bal l screw  w il l  occur.
W e recommend to l ow  dow n the w ork ing  speed under 
this circumstances. P l ease ref er to P 8 5  f or detail s.
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無ⸯ؛
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9 3
1 0 4 .4

9 3
1 0 4 .4

9 3
1 0 4 .4

9 3

2-Φ6H7 1 2

9+Φ9通

2-Φ6H7 1 1 2-Φ6H7 1 1

2-Φ6H7 1 1

6 H 7 1 1

4 -M 6 1 2
2-Φ6H7 1 2
4 -M 6 1 2

2-Φ6H7 1 24 -M 6 1 2
2-Φ6H7 1 2

2-Φ6H7 1 2

4 -M 6 1 2

滑台機械極限7 0 ± 1
M echanical  l imit:7 0 ± 1 滑台機械極限4 7 ± 1

M echanical  l imit:4 7 ± 1

滑台機械極限4 7 ± 1
M echanical  l imit:4 7 ± 1

滑台機械極限1 2 ± 1
M echanical  l imit:1 2 ± 1

滑台機械極限1 2 ± 1
M echanical  l imit:1 2 ± 1滑台機械極限5 7 ± 1

M echanical  l imit:5 7 ± 1

滑台機械極限1 2 ± 1
M echanical  l imit:1 2 ± 1

滑台機械極限1 2 ± 1
M echanical  l imit:1 2 ± 1

C -C  V iev

滑台原點1 7 2 .5
O rig in of  actuator:1 7 2 .5 S trok e

有效行程

S trok e
有效行程

滑台原點1 5 9 .5
O rig in of  actuator:1 5 9 .5 S trok e

有效行程

2 0 0 ± 0 .0 2

2 0 0 ± 0 .0 2

2 0 0 ± 0 .0 2

0 7 5 0 7 6

GSD14 C l ean R oom B al l  S crew  D riv e
無ⸯ؛

單位 U nit : mm

單位 U nit : mm

B C

B M

馬達外ர
2 D  C A D 3 D  C A D

M otor E x p osed /  M otor B ottom  Side

D ow nl oad C A D  data at w w w .pi-robot.com.cn

B M 馬達下折
2 D  C A D 3 D  C A D

D ow nl oad C A D  data at w w w .pi-robot.com.cn

單位 U nit : mm

單位 U nit : mm

馬達左折
2 D  C A D 3 D  C A D

B R 馬達右折
2 D  C A D 3 D  C A D

M otor L eft Side /  M otor R ight Side

D ow nl oad C A D  data at w w w .pi-robot.com.cn

D ow nl oad C A D  data at w w w .pi-robot.com.cn

B L

1 0 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0有效行程
S troke

L
A
M
N

K G
P

8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0 1 0 5 0

1 0 05 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0 8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0

滑台原點1 4 9 .5
O rig in of  actuator:1 4 9 .5

S trok e
有效行程滑台原點1 4 9 .5

O rig in of  actuator:1 4 9 .51 1 4 .5

93

L
1 0 4 .4

1 3 5

80

8 4
1 0 0
1 8 5

9 7 .5 M * 2 0 0 A 3 9 .5

9 7 .5 P P

P

N -M 1 0

9+Φ9通N -M 1 0

9+Φ9通N -M 1 0

9+Φ9通N -M 1 0

11
4

7
Φ1 4
Φ9

36
.5

M 1 0

9

1 1
局部放大 B  C -C  V iev

Φ1 4
Φ9

36
.5

M 1 0

9

1 1

C -C V iev

Φ1 4
Φ9

36
.5

M 1 0

9

1 1

6 H 7 1 1
7

局部放大 B

6 H 7 1 1
7

局部放大 B
C -C V iev

Φ1 4
Φ9

36
.5

M 1 0

9

1 1

6 H 7 1 1
7

局部放大 B

C

C

B

3 8 7 4 3 7 4 8 7 5 3 7 5 8 7 6 3 7 6 8 7 7 3 7 7 8 7 8 3 7 8 8 7 9 3 7 9 8 7 1 0 3 7 1 0 8 7 1 1 3 7 1 1 8 7 1 2 3 7 1 2 8 7 1 3 3 7
5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0
1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5
6 6 6 6 8 8 8 8 1 0 1 0 1 0 1 0 1 2 1 2 1 2 1 2 1 4 1 4 1 4 1 4

6 6 7 7 8 8 9 9 1 0 1 0 1 0 1 1 1 1 1 2 1 2 1 3 1 3 1 4 1 4 1 5

1 0 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0有效行程
S troke

L
A
M
N

K G

8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0 1 0 5 0

8 4
1 0 0
1 8 5

1 1 4 .5

93

L

1 3 5

80
15

9.
5

8 4 .5 M * 2 0 0 A 3 9 .5

2 8 4 .5 P

11
4

C

C

B

3 7 4 4 2 4 4 7 4 5 2 4 5 7 4 6 2 4 6 7 4 7 2 4 7 7 4 8 2 4 8 7 4 9 2 4 9 7 4 1 0 2 4 1 0 7 4 1 1 2 4 1 1 7 4 1 2 2 4 1 2 7 4 1 3 2 4
5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0
1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5
6 6 6 6 8 8 8 8 1 0 1 0 1 0 1 0 1 2 1 2 1 2 1 2 1 4 1 4 1 4 1 4

6 7 7 7 8 8  9 9 1 0  1 0 1 1  1 1 1 2  1 2  1 3  1 3 1 4  1 4 1 5 1 5

1 0 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0有效行程
S troke

L
A
M
N

K G

8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0 1 0 5 0

3 7 4 4 2 4 4 7 4 5 2 4 5 7 4 6 2 4 6 7 4 7 2 4 7 7 4 8 2 4 8 7 4 9 2 4 9 7 4 1 0 2 4 1 0 7 4 1 1 2 4 1 1 7 4 1 2 2 4 1 2 7 4 1 3 2 4
5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0
1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5
6 6 6 6 8 8 8 8 1 0 1 0 1 0 1 0 1 2 1 2 1 2 1 2 1 4 1 4 1 4 1 4

6 7 7 7 8 8  9 9 1 0  1 0 1 1  1 1 1 2  1 2  1 3  1 3 1 4  1 4 1 5 1 5

1 1 4 .5

93

8 4
1 0 0
1 8 5

L

1 3 5
2 0 2 .5

80

7 4 .5 M * 2 0 0 A 3 9 .5

7 4 .5

11
4

C

C

B

7 4 .5 M * 2 0 0 A 3 9 .5

7 4 .5

11
4

L

1 3 5
2 0 2 .5

80

8 4
1 0 0
1 8 5

1 1 4 .5

93

C

C

B

P 1 0 05 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0 8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0

P 1 0 05 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0 8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0

1 0 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0有效行程
S troke

L
A
M
N

K G

8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0 1 0 5 0

3 7 4 4 2 4 4 7 4 5 2 4 5 7 4 6 2 4 6 7 4 7 2 4 7 7 4 8 2 4 8 7 4 9 2 4 9 7 4 1 0 2 4 1 0 7 4 1 1 2 4 1 1 7 4 1 2 2 4 1 2 7 4 1 3 2 4
5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0 5 0 1 0 0 1 5 0 2 0 0
1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5
6 6 6 6 8 8 8 8 1 0 1 0 1 0 1 0 1 2 1 2 1 2 1 2 1 4 1 4 1 4 1 4

6 7 7 7 8 8  9 9 1 0  1 0 1 1  1 1 1 2  1 2  1 3  1 3 1 4  1 4 1 5 1 5
P 1 0 05 0 1 5 0 2 0 0 2 5 0 3 0 0 3 5 0 4 0 0 4 5 0 5 0 0 5 5 0 6 0 0 6 5 0 7 0 0 7 5 0 8 0 0 8 5 0 9 0 0 9 5 0 1 0 0 0

G S D 2 0

G S D 1 0
G S D 1 4

G S D 6

G S D 1 7

G S D 8

w w w .pi-robot.com.cn w w w .pi-robot.com.cn

應
用

例
Application

一
般

 /螺
桿

仕
樣

 
G

SH
 Series

無
塵

/螺
桿

仕
樣

G
SD

 Series
一

般
 /皮

帶
仕

樣
 

G
SP Series

無
塵

/皮
帶

仕
樣

G
SF Series

2 0 2 4 綜合目錄




