
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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Origin of actuator:206

Origin of actuator:206

Origin of actuator:206

Origin of actuator:206
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DETAIL A 
SCALE 1 : 1
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SCALE 1 : 1
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※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.
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