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INTRODUCTION 

Linear motors, one kind of direct drive motion technology, 
take the stator and rotor concept of a rotary motor and unroll 
it into a linear configuration. While this is not a new 
technology, advances in the past few decades – including 
increased efficiency, greater power density, and more 
advanced controls – have made this drive type ideal for high 
precision motion control solutions. Growing popularity and 
usage in applications requiring precision motion control 
have also sparked a reduction in the cost of the technology 
and made linear motors a more economical option for many 
applications. 
 
As the technology has developed, the number of options and 
configurations have also increased, with each type of linear 
motor featuring a completely different set of performance 
characteristics. While this has widened the number of 
requirements that linear motors can meet, it can also make it 
more challenging to specify the most suitable product. 
 
To help make this process simpler, we’ll start by explaining 
the mechanics of a direct drive linear motor and contrast 
it with a more traditional indirect drive system. With this 
foundation, we’ll look at different types of linear motors, 
highlighting their benefits, to help identify the kinds of 
applications for which each is suitable. Finally, we’ll cover 
some of the unique benefits provided by Zaber’s direct drive 
linear motor devices. Figure 1 is an example of a Zaber linear 
motor stage with an integrated controller and driver. 
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Figure 1: Example of a Zaber linear motor stage (X-LDQ-AE) with a 
built-in controller, driver, and linear encoder. 

 
LINEAR MOTORS VS ROTARY MOTORS 

To explain linear motors, first let’s briefly describe motors in 
general. Electric motors create motion by generating an 
electromagnetic field that interacts with another magnetic 
field, typically generated by a permanent magnet. The 
electromagnetic field is varied by controlling current in 
the coils (also called windings) in order to control the 
movement. 
 
The rotating part of the motor is called the ‘rotor’, and the 
stationary part is the ‘stator’. Zaber uses brushless motors, 
where the permanent magnet is part of the rotor, and the 
windings make up the stator, as seen in Figure 2a. The 
permanent motor may have as few as two poles (i.e. North 
and South), but often has some multiple of the two. As 
the current to the coils is varied, the magnetic field cycles 
through which pole is attracted, causing the rotation. 
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初めに 

ダイレクトドライブモーション技術の一種であるリニアモ
ータは、回転モータの固定子と回転子の概念を採用し、そ
れを展開して線形構成にします。 これは新しい技術ではあ
りませんが、効率の向上、電力密度の向上、高度な制御な
ど、過去数十年間の進歩により、このドライブタイプは高
精度のモーションコントロールソリューションに理想的な
ものとなりました。 精密なモーションコントロールを必要
とするアプリケーションで人気が高まり、その用途が拡大
したことで、このテクノロジのコストが削減され、多くの
アプリケーションでリニアモータがより経済的な選択肢に
なりました。 

技術が発展するにつれて、それぞれのタイプのリニアモータ
が完全に異なる性能特性のセットを特徴とすることで、オプ
ションと構成の数も増えました。 これにより、リニアモー
タが満たすことができる要件の数が広がりましたが、最も適
切な製品を指定することがより困難になる可能性もありま
す。 

このプロセスをより簡単にするために、まず直接駆動リニ
アモータのメカニズムを説明し、それを従来の間接駆動シ
ステムと対比させます。 これを基盤として、さまざまなタ
イプのリニアモータを検討し、それぞれの利点を強調しな
がら、それぞれに適したアプリケーションの種類を特定し
ます。 最後に、Zaber のダイレクトドライブリニアモータ
ーデバイスによってもたらされるいくつかのユニークな利
点について説明します。 図 1 は、コントローラとドライバ
が統合された Zaber リニアモータステージの例です。 

図 1：コントローラ、ドライバ、およびリニアエンコーダを内蔵し
た Zaber リニアモータステージ（X-LDQ-AE）の例 

リニアモータとロータリモータの比較  

リニアモータを説明するために、まずモータ全般について簡
単に説明しましょう。 電気モータは、通常永久磁石によっ
て生成される磁界とそれに相互作用する電磁界を生成する
ことによって運動を生み出します。 電磁場は、動きを制御
するためにコイル（巻線とも呼ばれる）内の電流を制御する
ことによって変化します。 

モータの回転部分は「ローター」と呼ばれ、静止部分
は「ステーター」と呼ばれます。 Zaber は、永久磁石
がローターの一部であるブラシレスモータを使用し、
図 2a に示すように、巻線がステーターを構成してい
ます。 永久電動機は極がわずか２つ（すなわちＮとＳ）
だけでもよいですが、しばしばその２の倍数が使用さ
れます。 コイルへの電流が変化すると、それによって
磁極が引き寄せられて磁界が循環しその結果回転が
生じます。 

コントローラ 
及びドライバ 

リニアエンコ
ーダ 
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DIRECT DRIVE VS INDIRECT DRIVE 

When a rotary motor is used in a motion control device, 
typically that rotation is not the kind of motion that’s actually 
required; any or all of the direction, speed, and force may 
need to be different. In order to redirect the motion, 
mechanical parts such as gears, lead screws or ball screws, 
couplers, belts, and pulleys are used. Each of these 
components introduce friction or inaccuracy into the system, 
reducing the efficiency and limiting the precision. We can call 
these ‘indirect drive’ systems. These systems may use 
position feedback to improve accuracy but can use a variety 
of different encoders and motor types and can be run without 
position feedback. 

 
In contrast, devices that use linear motors are called ‘direct 
drive’ because they do not have a mechanical conversion 
between the motor force and the required travel. This 
ensures the maximum efficiency and accuracy but also 
means that the right motor with proper specifications must 
be chosen as there is no mechanism to amplify the force or 
extend the travel range of the motor. Additionally, while 
linear motors are capable of creating precise and accurate 
motion, they require equally precise position feedback 
(using a linear encoder) and an advanced driver with a servo 
control loop to get the most performance out of the drive. 

 
By eliminating the mechanical conversion components in a 
linear stage, direct drive devices are typically able to offer: 

 
• Smaller minimum incremental move 

• Higher accelerations and maximum speeds due to 
higher efficiency 

• Zero backlash 

• Higher precision 

• Longer lifetime due to zero friction in the drive 
mechanism 
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With a linear motor, both the stator and rotor are in-line with 
each other. Picture the motor being un-rolled, as seen in 
Figure 2b, resulting in a flat, linear motor, seen in Figure 2c. 
Exactly how they are laid out, and which of the components 
move versus which are stationary, determines the type 
of linear motor. The coil that current is running through is 
typically called the ‘forcer’ for linear motors. Rather than 
producing a torque, a linear force along the stage’s travel 
length is generated as the current is varied to the forcer. 
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Figure 2a: Typical rotary motor. 

S N S N 

©  2 0 18  Z a b e r  Te c h no l o g i e s  I n c . w w w. z a b e r. c o m 

N 

 
 
S 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

S

S 

 
N 

 
 
 
Figure 2b: “Un-rolling” a rotary motor. 
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Figure 2c: Linear motor. 

N S 

リニアモータでは、固定子と回転子の両方が互いに一
直線上にあり、 図 2b に示すように、モータが回転し
ていない状態を描くと、図 2c に示すように、フラッ
トなリニアモータになります。 正確にどのように配
置されているか、そしてどのコンポーネントが動いて
いるか、どのコンポーネントが静止しているかによっ
て、リニアモータの種類が決まります。 電流が流れ
るコイルは通常、リニアモータでは「フォーサー」と
呼ばれます。 トルクを生成するのではなく、ステー
ジの移動距離に沿って直線的な力が発生します。これ
は、電流がフォーサーに対して変化するためです。 

図 2a: 代表的ロータリモータ例 

図 2b: “ローリングフリー” ロータリモータ 

図 2c: リニアモータ 

直接ドライブ対間接ドライブ  

回転モータをモーションコントロールデバイスで使
用する場合、通常、その回転は実際に必要な動作の種
類ではないかもしれません。 方向、速度、力のいずれ
かまたはすべてが異なる必要があるかもしれません。 
運動方向の変換のために、歯車、親ねじまたはボール
ねじ、カプラー、ベルト、およびプーリーなどの機械
部品が使用されます。これらの構成要素の各々は、シ
ステムに摩擦または不正確さをもたらし、効率を低下
させそして精度が低下します。 これらを「間接ドライ
ブ」システムと呼ぶことができます。 これらのシステ
ムは、精度を向上させるために位置フィードバックを
使用することができますが、様々な異なるエンコーダ
およびモータタイプが使用できます。位置フィードバ
ックなしで動作させることもできます。 

対照的に、リニアモータを使用するデバイスは、モー
タの力と必要な移動量の間の機械的な変換がないた
め、「ダイレクトドライブ」と呼ばれます。これによ
り最大の効率と精度が保証されますが、力を増幅した
りモータの移動範囲を広げたりするメカニズムがな
いため、適切な仕様の正しいモータを選択する必要が
あります。さらに、リニアモータは精密且つ正確な動
きを生み出すことができますが、ドライブから最大限
の性能を引き出すには、同様に正確な位置フィードバ
ック（リニアエンコーダを使用）とサーボ制御ループ
を備えた高度なドライバが必要です。 

リニアステージにより機械的変換部品を取り除くこ
とで、ダイレクトドライブデバイスは通常以下の性能
が提供できます。 

• 最小増分移動量（インクレメント）が小さい 
• 高い効率による高加速度と最大速度 
• バックラッシュゼロ 
• より高い精度 

• 駆動機構の摩擦がゼロであるため長寿命 



 
 
 
 
 
 
While these characteristics make direct drive devices 
excellent for many positioning and motion control 
applications, there are some considerations where an 
indirect drive option may be more suitable because direct 
drive devices: 

 
• Lack “power off” stability 

• Can generate significant heat at the load and require 
temperature management (such as limiting duty cycle) 

• Have a higher price 

• May be larger than an indirect drive device with similar 
thrust 

 
DIFFERENT KINDS OF LINEAR MOTORS 

Different types of linear motors exist because each one 
compromises one aspect of performance in order to excel in 
another. There are four main attributes in which there is a 
trade-off in performance: flux density, flux leakage, moving 
mass, and cogging torque. 
 
Flux Density is the magnitude of the magnetic field that can 
be generated within a certain space. High flux density 
devices provide superior force or allow a similar force in a 
more compact size. 

 
Flux Leakage is an indicator of how well the electrical field is 
contained within the motor. Low flux leakage is typically 
preferable in order to prevent the magnetic field from 
affecting other components of the system. Flux leakage also 
indicates lower electrical efficiency of the motor. 

 
Moving Mass is the mass of the moving components of the 
motor. Higher moving mass means lower acceleration for two 
motors that each have the same force output. 

 
Cogging Force (also known as detent force) is present in 
any linear motor that uses iron and is the attraction of the iron 
to the permanent magnets. When the motor is powered and 
moving, it results in a cyclical force ripple over the range of 
travel. 

 
In addition to these four main attributes, size and cost also 
vary between the different solutions available. 
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It is challenging to cover every type or configuration of 
linear motor in a short article, so the following section will 
focus on three distinguishing traits that are relevant for 
high-accuracy positioning systems: (1) flat vs U-shaped 
motor tracks, (2) moving coil vs moving magnet tracks, 
and (3) iron-core vs ironless forcers. Keep in mind that 
most, but not all, linear motors consist of the same main 
components: magnet tracks lined with permanent magnets, 
a forcer, and a high resolution linear encoder. 

 
Flat vs U-shaped 

Flat linear motors, as shown in Figure 3a, have a single 
magnet track. They generally have a lower profile and 
reduced cost, since they only require one magnet track. Flat 
linear motors generally have higher flux leakage and lower 
force to weight ratio. U-shaped motors, as shown in Figure 
3b, have an additional magnet track, opposite the first 
magnet track, with the forcer moving in-between the tracks. 
 
 
 

Magnet Track Forcer 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
Figure 3a: Flat linear motor. 
 
 
 

Magnet Track Forcer 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Figure 3b: U-shaped linear motor. 
 
 
 
 

これらの特性により、ダイレクトドライブデバイスは
多くの位置決めおよびモーションコントロールアプリ
ケーションに優れていますが、ダイレクトドライブデ
バイスの以下の理由で間接駆動オプションの方が適し
ている場合があります。 

• 「電源オフ」時の安定性に欠ける 
• 負荷でかなりの熱を発生させる可能性があり、温度

管理（デューティサイクルの制限など）が必要 
• 値段が高い 
• 同様の推力を持つ間接駆動装置よりも大きくなる

可能性があります 

種類の異なるリニアモータ  

それぞれが他に勝るために性能の一部を妥協するの
で、異なる種類のリニアモータが存在します。性能に
妥協ができる 4 つの主な属性があります：磁束密度、
漏れ磁束、移動質量、コギングトルク。 

磁束密度は、特定の空間内で発生させることができる
磁場の大きさです。 高磁束密度装置は優れた力を提供
するか、またはよりコンパクトなサイズで同様の力を
可能にします。 

磁束漏れは、電界がモータ内にどれだけうまく閉じ込
められているかを示す指標です。 磁場がシステムの他
の構成要素に影響を与えるのを防ぐために、低磁束漏
洩が一般に好ましいです。 磁束漏れはまた、モータの
電気効率が低いことを示しています。 

移動質量は、モータの可動部品の質量です。 移動質量
が大きいことは、各々が同じ力出力を有する２つのモ
ータについて加速度が低いことを意味しています。 

コギング力（ディテント（停止）力とも呼ばれます）は、
鉄を使用するリニアモータに存在し、永久磁石に対する
鉄の吸引力です。 モーターに動力が供給されて動いて
いるとき、それは移動範囲にわたって周期的な力のリッ
プル（波紋）を生じます。 

これら 4 つの主な属性の他に、利用可能な用途よってサ
イズとコストも異なります。 

短い記事ですべてのタイプまたは構成のリニアモータ
を網羅するのは難しいので、次のセクションでは、高
精度位置決めシステムに関連する 3 つの特徴的な特徴
に焦点を当てます。（1）フラット対 U 字型モーター
トラック、（2）可動コイル対可動マグネットトラック、
および（3）鉄心対アイアンレスフォーサー。すべてで
は無くても、ほとんどのリニアモータは同じ主要部品、
永久磁石で統一化されたマグネットトラック、フォー
サー、および高分解能リニアエンコーダで構成されて
います。 

フラット対 U 字型 

図３ａに示すように、フラットリニアモータは単一の
磁石トラックを有します。 １つのマグネットトラック
しか必要としないので、一般的により薄型で低コスト
です。 フラットリニアモータは一般的に磁束漏れが大
きく、力対重量比が小さくなります。 図３ｂに示すよ
うに、Ｕ字形モータは、第１の磁石トラックの反対側
に追加の磁石トラックを有し、フォーサーはトラック
間を移動します。 

Magnet Track Forcer 

Figure 3a: Flat linear motor. 

磁気トラック フォーサー 

図 3b : Ｕ字型リニアモータ

 

磁気トラック フォーサー 

図 3a: フラットリニアモータ 



 
 
 
 
 
Moving Coil vs Moving Magnet Track 

In brushless rotary motors, the windings are typically the 
stator because if they were part of the moving rotor the 
wires to it would wind up. In linear motors, this is not a 
consideration; the travel is limited and linear so the wires to 
the forcer cannot wind up. While the forcer can be the 
stationary ‘stator’, linear motors can also be set up where 
the forcer is moving. Typically these two kinds of systems 
are called either moving coil or moving magnet track 
motors. 
 
Moving coil linear motors, as shown in Figure 4a, are 
typically used in longer travel devices in order to keep the 
moving mass low. The travel of any linear motor stage is 
limited to the length of its magnet track. For short travel 
stages the magnet track is also short, which keeps it 
relatively light and suitable for a moving magnet track stage. 
For long travel stages, the magnet track is long and 
becomes very heavy, and it makes more sense to move the 
coil. A downside of the moving coil linear motor is that the 
cables to the forcer are also always moving, so cable 
management is required. In general, moving coil linear 
motors have lower moving mass for greater acceleration. 
 
For requirements with limited travel range, moving magnet 
track systems, as shown in Figure 4b, may be better as they 
are able to achieve higher precision. This is possible 
because the moving portion of the motor is electrically and 
thermally uncoupled, meaning it is thermally more stable 
and has less electrical noise. Also the stationary forcer, which 
heats up when current is running through it, is mounted 
to the base of the system, which acts as a heat sink and 
ensures the entire system has better thermal stability. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Figure 4a: Moving coil. 
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Figure 4b: Moving magnet track. 
 
 
Iron-core vs Ironless 

A typical iron-core motor has an iron backplate mounted to 
the forcer, and the coils are wound around iron laminations, 
as shown in Figure 5a and Figure 5b. Adding iron to the 
forcer reduces flux leakage and increases the flux density 
and the force output. The addition of iron to the motors also 
introduces cogging forces, as well as load to the bearings 
due to the attractive forces to the permanent magnets. A 
variation of the iron-core configuration is called slotless 
iron-core, where the coils of the forcer are not wound around 
iron laminations. This helps mitigate the cogging forces but 
also reduces the flux density. Motors without an iron-core are 
called ironless linear motors, shown in Figure 5c and Figure 
5d, and can be used when velocity stability is more important 
than high force. Ironless linear motors also allow for a more 
consistent force distribution over full travel. For moving coil 
linear motors, the iron core can be heavy, so ironless forcers 
offer lower moving mass. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Figure 5a: Side view of a flat, iron-core linear motor. 
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可動コイルと可動マグネットトラック 

ブラシレス回転モータでは、可動回転子タイプである場
合、線材が巻き取られるので、巻き線は通常固定子です。
リニアモータでは、この点は考慮不要です。 移動量
は制限されていて直線的なので、フォーサーへのワ
イヤーが巻き付くことはありません。フォーサーは
静止した「ステーター」でもかまいませんが、フォ
ーサーが動いているリニアモータも可能です。通常、
これら 2 種類のシステムは、ムービングコイルまた
はムービングマグネットトラックモーターと呼ばれ
ます。 
図４ａに示すように、可動コイルリニアモータは、
通常、移動質量を低く抑えるために、より長い移動
装置において使用されます。リニアモータステージ
の移動量は、そのマグネットトラックの長さに制限
されます。 短い移動ステージではマグネットトラッ
クも短くなり、比較的軽量なので、可動マグネット
トラックステージに適しています。長いストローク
のステージでは、マグネットトラックは長くなり、
非常に重くなります。従って、コイルを動かすほう
が理にかなっています。可動コイルリニアモータの
欠点は、フォーサーへのケーブルも常に動いている
ということですので、ケーブル管理が必要です。一
般的に、可動コイル型リニアモータでは、移動質量
が小さいほど加速度が大きくなります。 

移動距離の要望が限られている場合は、図４ｂに示すよ
うに、ムービング磁気トラックシステムがより高い精度
を達成することができるので適しているかもしれませ
ん。これは、モータの可動部分が電気的および熱的に結
合されていないため、温度特性がより安定しているため
に可能となります。そして電気ノイズも少ないです。電
流が流れているときに発熱する静止型フォーサーはシ
ステムの下段に位置するので、ヒートシンクとして機能
し、システム全体の熱安定性が向上します。 

図 4b: ムービングマギネットトラック 

アイアンコア（鉄芯入り）対 鉄芯なし 

典型的な鉄心モータは、フォーサーに取り付けられた鉄のバックプ
レートを持っています、そして、コイルは図 5a と図 5b に示される
ように鉄のラミネートの周りに巻かれています。 フォーサーに鉄を
添加すると、磁束漏れが減少し、磁束密度と力の出力が増加します。 
モータへの鉄の添加はまた、コギング力、ならびに永久磁石への引
力によるベアリングへの負荷をもたらす。 鉄心構造の変形はスロッ
トレス鉄心と呼ばれ、そこではフォーサーのコイルは鉄積層体の周
りには巻かれていません。これによりコギング力が軽減されますが、
磁束密度も減少します。 鉄心のないモータは、図 5c と図 5d に示す
ように、アイアンレスリニアモーターと呼ばれ、力の方が速度の安
定性より重要な場合に使用されます。アイアンレスリニアモーター
はまた、全行程にわたってより均一な力分布を可能にします。 可動
コイル型リニアモータの場合、鉄心が重くなる可能性がありますが、
鉄芯なしフォーサーの方は可動質量が小さくなります。 

図 5a: 平らな鉄心リニアモータの側面図 

図 4a: 可動コイル 
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WHY CHOOSE ZABER? 

Zaber’s linear motor devices use configurations that offer 
excellent performance. They combine the high accuracy, 
precision, speed, and acceleration that is required for many 
applications. Specifically, our devices: 

 
Use U-shaped motor designs for low flux leakage and 
increased flux density. 

Have ironless linear motors which are lighter and offer 
better precision and velocity stability during motion. 

Are available in moving coil or moving magnet track 
configurations. 

Have built-in controllers, drivers, and high resolution 
encoders. 

Are shipped pre-tuned, with free software to quickly 
and easily adjust tuning parameters. 

At Zaber Technologies our mission statement is to Simplify 
Motion Control. As such, Zaber is the first company to build 
the controller and driver into the device. Having an 
integrated controller eliminates the need to find a controller 
that’s compatible with the type of motor; it reduces cabling 
and allows the device to be shipped pre-tuned. Zaber’s 
linear motor products can also daisy-chain data and power 
to multiple devices, further minimizing connections and 
simplifying control. 

 
Another main benefit of these devices is that for most 
linear motor devices, once the controller is connected, the 
servo control loop still needs to be tuned. This can be a 
complicated process requiring a reasonably in-depth 
understanding of feedback loops. Using Zaber devices 

simplifies this process, as the controller is pre-set with most 
of the system parameters. Zaber also offers a friendly tuning 
interface, shown in Figure 6, to get the stages running 
quickly and easily without requiring any background in servo 
control; only the mass of the load is needed. For those with 
more familiarity and comfort with tuning servo controllers, a 
more advanced interface with many control options is 
available. In addition, we have an Oscilloscope tab as shown 
in Figure 7, which can help visualize the servo control 
settings defined in the servo tuning tab. 

 
 
 
 
 
 
 
 

5

•
Figure 5b: Looking into a flat, iron-core linear motor. 
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•
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Figure 5c: Side view of a U-shaped, ironless linear motor. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Figure 5d: Looking into a U-shaped, ironless linear motor. 
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図 5b: 平らな鉄心のリニアモータ 

図 5c: U 字型、アイアンレスリニアモーターの側面図 

図 5d: U 字型のアイアンレスリニアモータ 

なぜ ZABER を選びますか？  

Zaber のリニアモーターデバイスは、優れた性能を持った要素にて
構成されています。それらは、多くの用途に必要とされる高い精度、
精密度、速度、および加速度を兼ね備えています。 具体的には、
以下の点が挙げられます： 

・磁束漏れが少なく高い磁束密度が得られるために U 字
型モータ設計採用 

・アイアンレスリニアモーターを採用しているので、軽
量で動的精度と速度の安定性が動的得られます 

・可動コイルまたは可動マグネットトラック構成で利用
可能です。 

・コントローラ、ドライバ、高解像度エンコーダを内蔵 
・迅速かつ簡単にチューニングパラメータが調整できる

無料のソフトウェアと、調整完了後に出荷 

Zaber Technologies では、モーションコントロールをシンプルにす
ることを使命としています。 そのため、Zaber はコントローラとド
ライバをデバイスに組み込んだ最初の会社です。 コントローラを
内蔵することで、モータの種類に対応したコントローラを探す必要
がなくなります。 それにてケーブル配線を減らし、そして装置が

予め調整されて出荷されることが可能になりました。Zaber の

リニアモータ製品は、データと電源を複数のデバイスにデイジーチ
ェーン接続することで、接続ケーブル数を最小限に抑え、制御を簡
素化することができます。 

これらの装置のもう 1 つの主な利点は、ほとんどのリニアモータ装
置では、コントローラが接続された後、サーボ制御ループを調整す
る必要があります。これは複雑なプロセスである可能性があり、フ
ィードバックループに関する充分に深い理解が必要です。Zaber デバ
イスを使用するコントローラはほとんどのシステムパラメータで事
前設定されているので、このプロセスが簡素化されます。 Zaber は
また、図 6 に示すように、サーボ制御のバックグラウンドを必要と
せずにステージをすばやく簡単に実行するためのわかりやすい調整
インタフェースを提供しています。 負荷の質量だけが必要です。 サ
ーボコントローラの調整に慣熟知している人達のために、多くの制
御オプションを備えたより高度なインタフェースが利用可能です。
さらに、図 7 に示すように、[オシロスコープ]タブがあります。こ
れは、[サーボ調整]タブで定義されたサーボ制御設定を視覚化する
のに役立ちます。 
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Figure 6: Zaber Console Servo Tuning tab. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Figure 7: Zaber Console Oscilloscope tab. 
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図 6: Zaber コンソールのサーボ調整タブ 

図 7: Zaber コンソールオシロスコープタブ 
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CONCLUSION 

The options for precision positioning devices may seem daunting, but Zaber’s Applications Engineering Team is here to help you 
select the best product for your set-up. With our wide range of standard and customized stepper and linear motor devices, we can 
meet the requirements of most systems, and if you need products outside our range, we are happy to make some 
recommendations for you. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Albert David is a member of the Applications Engineering Team at Zaber Technologies Inc. Zaber designs 
and manufactures motorized precision linear actuators, linear slides, and other motion control products 
used for optics and photonics, industrial automation, biomedical, and many other applications. 
For more information, please visit www.zaber.com. 

 
If you found the above information interesting, consider subscribing to our newsletter to receive product 
announcements, user tips, and special promotions (typically worth $100 off a selected product). Subscribe 
online at www.zaber.com/newsletter. 
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結 論  

精密位置決め装置の選択は困難に思えるかもしれませんが、Zaber のアプリケーションエンジニアリングチームが選定の際に最
適な製品を選ぶ手助けを致します。 標準およびカスタマイズされた幅広いステッパーおよびリニアモーターデバイス中から、
私達はお客様のほとんどのシステム要件を満たすことができます、また、当社の範囲外の製品を必要とされる場合は、喜んで
アドバイスさせて頂きます。 

Albert David は、Zaber Technologies Inc.のアプリケーションエンジニアリングチームの一員です。Zaber は、光
学およびフォトニクス、産業オートメーション、生物医学、その他多くの用途に使用される電動精密リニアア
クチュエータ、リニアスライドなどのモーションコントロール製品を設計および製造しています。詳細につい
ては、www.zaber.com をご覧ください。 
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