
LRM-E シリーズユーザマニュアル 
モーターエンコーダーを内蔵した小型のスチール製電動リニアステージ 

             

免責事項  

Zaber のデバイスは、重要な医療、航空、軍事用途、または製品の使用または故障が人身傷害、死亡、または物的損害

を引き起こす可能性がある状況での使用を目的としていません。 Zaber は、当社の製品の使用に起因する怪我または

その他の損害に対する一切の責任を負いません。 

使用上の注意 

Zaber's autodetect peripheral axes are designed to be used effortlessly with Zaber's line of autodetect controllers. 
The LRM includes onboard memory that allows Zaber's controllers to autodetect the model and set reasonable 
parameters. See the Protocol Manual for more information on how to modify the settings. Damage to the axis 
may result if the settings are not correct. To use your Zaber peripheral with a third-party controller, review the 
motor, sensor, and encoder specifications and pin-outs carefully. 
 
Zaber’s motion control devices are precision instruments and must be handled with care. In particular, moving 
parts must be treated with care. Avoid axial loads in excess of the rated thrust load, axial and radial impact, dust 
and other contaminants and damage to the lead screw thread. These will reduce the performance of the device 
below stated specifications. Lubrication should be limited to what's described in the procedures below; grease or 
oil should not be applied to any other surfaces, including the lead screw. 

研削鋼表面の手入れ 

The LRM base and carriage are constructed from steel alloys specifically chosen for their dimensional stability, 
wear resistance and hardness. These parts are not made from stainless steel. As such, a small amount of care is 
necessary to maintain the ground mounting surfaces on the base and carriage. 

The bare steel surfaces on LRM stages are treated with Boeshield T9 corrosion protection before shipping. In our 
testing, this coating has proven very effective in preventing corrosion. We recommend re-applying as needed to 
maintain corrosion resistance. To prevent contamination of the linear bearings, spray the Boeshield onto a clean 
rag and wipe onto the carriage top and stage base. WD40 is an effective alternative if Boeshield is not available. 

Zaber の自動検出周辺軸は、Zaber の自動検出コントローラのラインで簡単に使用できるように設計されてい

ます。 LRM には、Zaber のコントローラーがモデルを自動検出し、適切なパラメーターを設定できるように

するオンボードメモリが含まれています。 設定の変更方法の詳細については、プロトコルマニュアルを参照し

てください。 設定が正しくないと軸が破損する場合があります。 Zaber 周辺機器をサードパーティのコントロ

ーラで使用するには、モータ、センサ、エンコーダの仕様とピン配置を注意深く確認してください。 

Zaber のモーションコントロールデバイスは精密機器であり、取り扱いには注意が必要です。 特に、可動部品

の取り扱いには注意が必要です。 定格スラスト荷重を超える軸方向荷重、軸方向およびラジアル衝撃、ほこり

やその他の汚染物質、および親 
ねじ山の損傷を避けてください。 これらは、指定された仕様を下回るデバイスのパフォーマンスを低下させま

す。 潤滑は、以下の手順で説明されているものに限定する必要があります。 親ねじを含む他の表面にグリース

やオイルを塗布しないでください。 

LRM ベース（底面）とキャリッジは、寸法安定性、耐摩耗性、硬度のために特別に選択された合金スチールで

構成されています。 これらの材質はステンレス鋼ではありません。 そのため、ベースとキャリッジの接地面

での腐食が起きないように維持するために、少し注意が必要です。 

LRM ステージの無垢のスチール表面は、出荷前に BoeshieldT9 腐食防止剤で処理されています。 当社でのテ

ストでは、このコーティングは腐食を防ぐのに非常に効果的であることが証明されています。 耐食性を維持す

るために、必要に応じて再塗布することをお勧めします。 リニアベアリングの汚染を防ぐために、Boeshield
をきれいな布にスプレーし、キャリッジ上部とステージベースを拭きます。 Boeshield が利用できない場合、

WD40 は効果的な代替手段です。 



                 

Wipe a thin layer of Boeshield on the carriage mounting surfaces periodically to ensure continued 
corrosion resistance. 

                 

Do the same for the base mounting surfaces. 

  
リニアガイドの潤滑  

The LRM carriage is supported by an integrated recirculating ball bearing linear guide which requires lubrication 
in order to achieve the longest possible lifetime. At the rated load of the device, it is recommended to re-lubricate 
at a 500 km service interval. We recommend using 0.1 cm³ (1 mL) of a NLGI Grade 2, lithium soap based grease 
in each grease port. The grease ports are located on the motor end of the carriage (see pictures below). Simply 
remove the set screw plugs using a 1.5 mm hex key and inject about 0.1 cm³ of grease into each port. Cycle the 
stage through its travel several times and wipe off any excess grease from the rails. All guides come pre-
lubricated and are ready to go out of the box. 

This grease is only intended for lubricating ball bearing guide, and is not suitable for use on the lead screw or any 
other locations on the stage. 

キャリッジの取り付け面の Boeshield の薄層を定期的に拭いて、継続的な耐食性を確保します。 

ベースの取り付け面についても同じようにします。 

LRM キャリッジは、可能な限り長い寿命を達成するために潤滑を必要とする統合された再循環ボールベアリン

グリニアガイドによってサポートされています。 デバイスの定格負荷では、500km のサービス間隔で再注油

することをお勧めします。 各グリースポートには、0.1cm³（1 mL）の NLGI グレード 2、リチウム石鹸ベー

スのグリースを使用することをお勧めします。 グリースポートはキャリッジのモーター側にあります（下の写

真を参照）。 1.5 mm の六角レンチを使用して止めネジプラグを取り外し、各ポートに約 0.1cm³のグリースを

注入するだけです。 ステージを数回移動させ、レールから余分なグリースを拭き取ります。 すべてのガイド

は事前に潤滑されており、箱から出してすぐに使用できます。 

このグリースは、ボールベアリングガイドの潤滑のみを目的としており、親ねじやステージ上の他の場所での使

用には適していません。 



                

Re-lubricating LRM linear guide 

                 

LRM linear guide lubrication ports 

  
ノイズエミッション 

The A-weighted emission sound pressure level (SPL) of this device does not exceed 70 dB(A) during intended 
use. 

このドキュメント全体で使用される規則 

 Fixed width type indicates communication to and from a device. The  symbol indicates a carriage 
return, which can be achieved by pressing enter when using a terminal program. 

 An ASCII command followed by (T:xx) indicates a legacy T-Series Binary Protocol command that 
achieves the same result. For example, 
move abs 10000 (T:20:10000) shows that a move abs ASCII command can also be achieved with 
Binary command number 20. 
Not all ASCII commands have an equivalent Binary counterpart. 

デバイスの概要  

オートディテクト 

Your LRM peripheral is equipped with AutoDetect, a feature that allows a Zaber controller to automatically 
configure its settings for the peripheral when it is connected. 

LRM リニアガイドの再潤滑 

LRM リニアガイド潤滑ポート 

このデバイスの A 加重放出音圧レベル（SPL）は、使用目的で 70 dB（A）を超えません。 

・固定幅タイプは、デバイスとの間の通信を示します。 記号はキャリッジリターンを示します。これは、タ

ーミナルプログラムを使用しているときに Enter キーを押すことで実行できます。 
・ASCII コマンドの後に（T：xx）が続く場合は、同じ結果を達成する従来の T シリーズバイナリプロトコ

ルコマンドを示します。 たとえば、move abs 10000（T：20：10000）は、move absASCII コマンドがバ

イナリコマンド番号 20 でも実行できることを示しています。 
すべての ASCII コマンドに同等のバイナリ対応があるわけではありません。 

LRM ペリフェラルには AutoDetect が装備されています。これは、Zaber コントローラーが接続時にペリフェ

ラルの設定を自動的に構成できるようにする機能です。 



 Important: The controller should always be powered down before disconnecting or connecting your LRM . 

To connect the peripheral to a controller: 

1. Power off the controller. 
2. Connect the LRM peripheral. 
3. Power on the controller. 
4. The controller will activate the peripheral shortly after it is powered on. 

 
コネクター 

Recommended controller(s) for your LRM peripheral are provided in the product specifications. Zaber's 
controllers and peripherals are designed for ease of use when used together. Optimal settings for each peripheral 
are automatically detected by Zaber's controllers when the device is connected. 

For reference, the pinout for the peripheral cable connectors is shown below: 

 D-sub 15 コネクタ（周辺機器）のピン配列 

T3A 周辺装置 (オス) 

 

T4A 周辺装置 (オス) 

 

ピン番号 # Function 

1 +5V 、リミット 及びエンコーダ用電源 

2 オートディテクト（自動検出）データ 

3 予備用 

4 アウェイセンサ 

5 ホームセンサ 

6 グランド（GND） 

7 モータ B1 

8 モータ A1 

9 オートディテクト（自動検出）クロック 

10 エンコーダ A 

11 エンコーダ B 

12 エンコーダ原点（インデックス）信号 

13 グランド 

14 モータ B2 

15 モータ A2 

Not all pins are used for all models 

重要：LRM 周辺機器を切断または接続する前に、コントローラーの電源を常に切る必要があります。 

周辺機器をコントローラーに接続するには： 
1.コントローラーの電源を切ります。 
2.LRM ペリフェラルを接続します。 
3.コントローラーの電源を入れます。 
4.コントローラーは、電源がオンになった直後に周辺機器をアクティブにします。 

LRM ペリフェラルに推奨されるコントローラーは、製品仕様に記載されています。 Zaber のコントローラーと

周辺機器は、一緒に使用すると使いやすいように設計されています。 各周辺機器の最適な設定は、デバイスが

接続されたときに Zaber のコントローラーによって自動的に検出されます。 

参考までに、周辺ケーブルコネクタのピン配列を以下に示します。 

すべてのモデルですべてのピンが使用されるわけではありません。 



代替コントローラ 

The LRM can be controlled by any 2-phase stepper motor controller with limit sensor and appropriate encoder 
input. We do not recommend using your own controller unless you are familiar with how to control a 
stepper motor with hall sensor limit switches. Damage to the stage due to incorrect wiring is not covered by 
warranty. 

Motors & Encoders 

For motor and encoder information see the LRM product page 

Limit Sensors 

Hall effect sensors are used in the LRM as home sensors. The Hall sensors used are part number A1120LLHLT-

T made by Allegro. Click here for data sheet. Your controller should be configured so the stage stops immediately 
(quick deceleration) when the sensors are triggered. 

 PCB wire colour code: 
o 3.6-24 Vdc input - red 
o Home signal - yellow 
o Away signal - white 
o Ground - black 

The Hall sensor has an open-collector output. The default output is high impedance when the Hall sensor is not 
active. When the sensor detects a magnet, the Hall sensor pulls the output low to ground. 

                            

If you are not using a Zaber controller, ensure that your controller has a pull-up resistor on the output line of each 
Hall sensor as shown in the diagram. The bypass capacitor is optional, but may help to eliminate false triggering 
in noisy environments. The typical value for the pull-up resistor (RLOAD) is 10 kΩ and for the bypass capacitor is 0.1 
uF to 1 uF. The larger the capacitance, the better the noise filtering but the slower the response time. 

インスタレーション 

物理的な設置 

ステージは、追加のハードウェアなしで水平または垂直に取り付けることができます。 

ロープロファイル M6（付属）または 1 / 4-20 ファスナーを使用する必要があります。 追加のファスナーは、McMaster-
Carr、Fastenal、またはその他のファスナーサプライヤーから購入できます。 

LRM は、リミットセンサと適切なエンコーダ入力を備えた任意の 2 相ステッピングモーターコントローラで制

御できます。 ホールセンサのリミットスイッチでステッピングモーターを制御する方法に精通していない限

り、独自のコントローラを使用することはお勧めしません。 誤った配線によるステージの損傷は保証の対象外

です。 

モータとエンコーダ 

モータとエンコーダの情報については、LRM 製品ページを参照してください。 LRM product page 

リミットセンサ 

ホール効果センサは、LRM でホームセンサとして使用されます。 使用されているホールセンサは、Allegro 製の部品番

号 A1120LLHLT-T です。 データシートはこちらをクリックしてください。 コントローラは、センサがトリガーされるとすぐに

ステージが停止するように構成する必要があります（急減速）。 

 •PCB ワイヤーのカラーコード： 
o 3.6-24 Vdc 入力 – 赤色 
o ホーム信号 – 黄色 
o アウェイセンサ – 白色 
o グランド- 黒色 

 
ホールセンサにはオープンコレクター出力があります。 ホールセンサがアクティブでない場合、デフォルトの出力は高イ

ンピーダンスです。 センサが磁石を検出すると、ホールセンサが出力をローに引き下げてグランドにします。 

                            

Zaber コントローラを使用していない場合は、図に示すように、コントローラの各ホールセンサの出力ラインにプルアップ

抵抗があることを確認してください。 バイパスコンデンサはオプションですが、ノイズの多い環境での誤ったトリガーを排

除するのに役立つ場合があります。 プルアップ抵抗（RLOAD）の標準値は 10kΩ で、バイパスコンデンサの標準値は

0.1 uF〜1uF です。 静電容量が大きいほど、ノイズフィルタリングは向上しますが、応答時間は遅くなります。 

 



                  

ロープロファイル M6 または 1 / 4-20 取り付けネジを使用する必要があります 

保証と修理 

保証と修理に関する Zaber のポリシーについては、注文ポリシーを参照してください。 Ordering Policies. 

標準品 

標準製品は、接尾辞 ENG とそれに続く 4 桁の数字を含まない部品番号です。 すべてではありませんが、ほとんどの標

準製品が当社の Web サイトに販売されています。 すべての標準的な Zaber 製品は、1 か月の満足保証が付いていま

す。 あなたが購入に満足していないならば、我々はあなたの支払いから送料を差し引いたものを払い戻します。 商品

は、マークのない真新しい販売可能な状態でなければなりません。 Zaber 製品は 1 年間保証されています。 この期間

中、Zaber は製造上の欠陥による欠陥のある製品を無料で修理します。 

カスタム製品 

カスタム製品は、接尾辞 ENG とそれに続く 4 桁の数字を含む部品番号です。 これらの各製品は、特定の顧客向けのカ

スタムアプリケーション用に設計されています。 カスタム製品は、特に明記されていない限り、1 年間保証されます。 こ

の期間中、Zaber は製造上の欠陥による欠陥のある製品を無料で修理します。 

商品の返品方法 

製品に不具合が見つかった場合は、直ちに、当社（テクノロジーリンク株式会社）へご連絡ください。 

付録 A：デフォルト設定 

このデバイスのデフォルト設定については、Zaber サポートページを参照してください。 the Zaber Support Page . 

 

 

 

製品図面 



 

 

仕様諸元 

仕様諸元 仕様値 代替値 

内蔵コントローラ Built-in Controller なし（外部コントローラが必要） 
 

推奨コントローラ Recommended Controller 推奨コントローラ：X-MCC (48 V)  
 

オートディテクト AutoDetect 有 
 

再現性（繰り返し精度）Repeatability < 4 µm < 0.000157" 

エンコーダ分解能 Encoder Resolution 200 CPR 800 states/rev 

エンコーダタイプ Encoder Type ロータリ 4 分割エンコーダ 
 

最大連続トルク Maximum Continuous Thrust 25 N 5.6 lb 

最大中心荷重 Maximum Centered Load 500 N 112.1 lb 

最大カンチレバー荷重 Maximum Cantilever Load 1500 N⋅cm 2124.2 oz⋅in 

ガイドタイプ Guide Type 循環型ボールベアリング 
 

垂直振れ Vertical Runout < 8 µm < 0.000315" 

水平振れ Horizontal Runout < 12 µm < 0.000472" 

ピッチ Pitch 0.02° 0.349 mrad 

ロール Roll 0.02° 0.349 mrad 

ヨーYaw 0.02° 0.349 mrad 



仕様諸元 仕様値 代替値 

ピッチ剛性 Stiffness in Pitch 750 N⋅m/° 23 µrad/N⋅m 

ロール剛性 Stiffness in Roll 550 N⋅m/° 32 µrad/N⋅m 

ヨー剛性 Stiffness in Yaw 400 N⋅m/° 44 µrad/N⋅m 

回転当りのモータステップ数 Motor Steps Per Rev 200 
 

モータタイプ Motor Type ステッパーモータ (2 相) 
 

モータ定格電流 Motor Rated Current 600 mA/相 
 

モータ巻き線抵抗 Motor Winding Resistance 6.5 Ω/相 
 

インダクタンス Inductance 3.5 mH/相 
 

モータ定格電力 Motor Rated Power 6.9 ワット 
 

モータロータ慣性 Motor Rotor Inertia 2.9 g⋅cm2 
 

モータ結線 Motor Connection D-サブ 15 ピン 
 

初期値分解能 Default Resolution 1 ステップの 1/64 
 

モータフレームサイズ Motor Frame Size NEMA 08 
 

機械的駆動システム Mechanical Drive System 精密リードねじ 
 

リミット又は原点検出 Limit or Home Sensing 磁気ホールセンサ 
 

駆動軸数 Axes of Motion 1 
 

取り付けインターフェース Mounting Interface M3 及び M6 タップ穴 
 

動作温度範囲 Operating Temperature Range 0 ～ 50 °C 
 

真空仕様 Vacuum Compatible なし 
 

RoHs 対応 RoHS Compliant 適合 
 

ステージ平行度 Stage Parallelism < 10 µm < 0.000394" 

ＣＥ準拠 CE Compliant 準拠 
 

Comparison 

型 番 

マイクロステップサイ

ズ (初期値)  可動範囲 

 精度等級    

(同一方向) バックラッシュ 

LRM025A-E03T3A 0.047625 µm 25 mm 8 µm  < 5 µm 

LRM025B-E03T3A 0.1905 µm 25 mm 8 µm  < 12 µm  

LRM050A-E03T3A 0.047625 µm 50 mm  15 µm < 5 µm  

LRM050B-E03T3A 0.1905 µm 50 mm  15 µm  < 12 µm  

LRM100A-E03T3A 0.047625 µm 100 mm  30 µm  < 5 µm  

LRM100B-E03T3A 0.1905 µm 100 mm 30 µm  < 12 µm  

LRM150A-E03T3A 0.047625 µm 150 mm 45 µm < 5 µm  

LRM150B-E03T3A 0.1905 µm 150 mm  45 µm < 12 µm  

LRM200A-E03T3A 0.047625 µm 200 mm  60 µm < 5 µm  

LRM200B-E03T3A 0.1905 µm 200 mm  60 µm < 12 µm  

型 番 最高速度 最低速度 速度分解能 最大推力（トルク） 

LRM025A-E03T3A 25 mm/s  0.000029 mm/s  0.000029 mm/s  50 N  

LRM025B-E03T3A 100 mm/s  0.000116 mm/s  0.000116 mm/s  25 N 

LRM050A-E03T3A 25 mm/s  0.000029 mm/s  0.000029 mm/s  50 N 

LRM050B-E03T3A 100 mm/s  0.000116 mm/s  0.000116 mm/s  25 N 

LRM100A-E03T3A 25 mm/s  0.000029 mm/s  0.000029 mm/s  50 N  

LRM100B-E03T3A 100 mm/s  0.000116 mm/s  0.000116 mm/s  25 N  

LRM150A-E03T3A 25 mm/s  0.000029 mm/s  0.000029 mm/s  50 N  

LRM150B-E03T3A 100 mm/s  0.000116 mm/s  0.000116 mm/s  25 N 

LRM200A-E03T3A 25 mm/s  0.000029 mm/s  0.000029 mm/s  50 N  

LRM200B-E03T3A 100 mm/s  0.000116 mm/s  0.000116 mm/s  25 N  



型 番 モータ 1 回転での直進移動量 重量 

LRM025A-E03T3A 0.6096 mm  0.73 kg  

LRM025B-E03T3A 2.4384 mm  0.73 kg 

LRM050A-E03T3A 0.6096 mm 0.81 kg  

LRM050B-E03T3A 2.4384 mm  0.81 kg  

LRM100A-E03T3A 0.6096 mm  0.97 kg  

LRM100B-E03T3A 2.4384 mm  0.97 kg  

LRM150A-E03T3A 0.6096 mm  1.13 kg  

LRM150B-E03T3A 2.4384 mm 1.13 kg  

LRM200A-E03T3A 0.6096 mm  1.31 kg 

LRM200B-E03T3A 2.4384 mm  1.31 kg  

 
性能チャート

 

トルク・速度性能 
 



トルク・速度性能 
 

トルク・速度性能 



代表的マイクロステップ精度 
 

代表的マイクロステップ精度 

目標位置（μm） 



 

 
〒171-0022 東京都豊島区南池袋 3-18-35 
OK ビル 2 階 
Tel: 03-5924-6750 Fax:03-5924-6751 
E-mail: sales@technology-l.com  
URL: http://www.technology-link.jp 

LRM ベアリング寿命 

寿命（Km） 


