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予備注意 
1. Zaber’s devices may produce enough force to cause personal injury. 

Be careful to keep hair, body parts, jewelry, and clothing from being 
caught in moving components. Pinch labels are used on our devices 
to indicate areas of particular concern. 

 
2. During continuous operation, a device’s motor may feel hot to the touch. 

Although this is normal, care should be taken when handling the 
device. If the device emits a burnt smell, it may be damaged. Cease 
operation and contact Zaber Customer Support. 

 
3. For positioners without integrated controllers, set the peripheral ID on 

the controller (as described on page 12) before connecting the motor 
to the controller. 

 
4. To reduce the risk of electrostatic damage, avoid touching the electrical 

contacts of the data cables included with your device(s). 
 

5. Before storing your device(s), retract any extended components in order 
to keep them clean and to protect them from damage. 

 
6. Do not expose device(s) to vibration or shock. 
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7. Do not expose device(s) to extreme conditions, such as 
temperatures exceeding device ratings, radiation, and dusty or 
humid environments. 

 
8. Do not submerse device(s) in liquid. 
 
9. Do not disassemble. Zaber devices do not contain 

user-serviceable parts. Please contact Customer Support for 
service and/or repairs. 

 
10. Check the device manual online for any additional precautions 

and warnings related to your devices. 

1．Zaber の機器は怪我をするのに十分な力を生み出す可能性がありま
す。 髪の毛、体の部分、宝石類、そして衣服が可動部品に接触するこ
とが無いようご注意下さい。 ピンチラベルは私達の装置で特に気がか
りな区域を示すのに使用されています 

7. 装置の定格を超える温度、放射、ほこりや湿気の多い
環境など、装置を極端な条件にさらさないでください。 

2.  連続運転中は、デバイスのモータに触れると熱く感じることがあり
ます。 これは正常ですが、装置を取り扱う際には注意が必要です。 
装置から物が焼けた臭いがする場合は、やけどをする可能性があり
ます。 操作を中止して Zaber カスタマ―サポートに連絡してくださ
い。 

3.  内蔵コントローラのないポジショナの場合は、モータをコントロー
ラに接続する前に、コントローラペリフェラル ID を設定して下さ
い。（12 ページを参照） 

4.  静電気による損傷の危険性を減らすため、デバイスに付属の
データケーブルの電気接点には触れないでください。 

5. デバイスを保管する前に、それらを清潔に保ち、損傷から保護するた
めに、すべての拡張コンポーネントを切り離してください。 

6. 装置を振動や衝撃にさらさないでください。 

8. デバイスを液体に浸さないでください。 

9. 分解しないでください。 Zaber デバイスには、ユーザー
が修理できる部品は含まれていません。 サービスや修理
については、カスタマーサポートに連絡してください。 

10. お使いのデバイスに関するその他の注意事項や警告について
は、デバイスのマニュアルをオンラインで確認してくださ
い。 
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返送, 保証, 及び 修理 
All of Zaber’s standard products (those that appear on our website) are 
backed by a 30-day satisfaction guarantee. If you are not satisfied with 
your purchase for any reason, you may return the item(s) in saleable and 
unmarked condition within 30 days of the purchase date for a refund, less 
applicable shipping costs. 

High vacuum (10-6 torr) devices cannot be returned for refund once they 
have been removed from their sealed packaging. 

All standard products are warrantied against defects in manufacture and 
design for one full year from the purchase date. This warranty excludes 
products that have been misused, modified, or disassembled by the 
customer. 

Misuse includes operating the devices in abnormal conditions, such as in 
extreme temperatures, in proximity of radiation or strong magnets, or in 
wet environments. If you are not sure whether the conditions in which you 
plan to use your device(s) are acceptable under our warranty, please 
contact Customer Support. 

Aside from issues covered under warranty, we are also happy to inspect 
any other problems that may arise, and we offer reasonably priced repairs. 
Simply email contact@zaber.com for assistance. 

Please refer to www.zaber.com/policies for more information about our 
policies. 
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保守 
Most of our positioners do not require regular maintenance. Lead 
screws and rails do not need to be greased (unless otherwise 
specified in the device user manual). If a component is exposed to
dust or dirt, it should be gently wiped with isopropyl alcohol. We do
not recommend using stronger solvents, as they can damage 
non-metal components. Please refer to our online product manuals
at www.zaber.com/support for maintenance information on your 
specific device(s). 

当社のポジショナのほとんどは定期的なメンテナンスを必
要としません。 親ネジとレールには、（デバイスのユーザ
ーマニュアルで特に指定されていない限り）グリースを塗
布する必要はありません。 コンポーネントが埃や汚れにさ
らされている場合は、イソプロピルアルコールでやさしく
拭いてください。 非金属部品に損傷を与える可能性がある
ため、より強い溶剤の使用はお勧めしません。 特定のデバ
イスのメンテナンス情報については、www.zaber.com / 
support のオンライン製品マニュアルを参照してください。 

Zaber の標準製品（当社の Web サイトに掲載されているもの）はすべて、
30 日間の満足保証によって裏付けられています。 あなたが何らかの理由
であなたの購入品に満足していないならば、マーキング等がされていな
くて、再販できる状態であれば、購入品をご返却可能です。規定送料以
内で返金されます。 

高真空（10-6 トル）の機器は、密封された梱包から取り出した後は返金
できません。 

すべての標準製品は、購入日から 1 年間、製造および設計上の欠陥に
対して保証されています。 この保証は、顧客によって誤用、改造、ま
たは分解された製品を除外します。 

悪い使用環境条件としては、極端な温度、放射線や強い磁石の近く、ま
たは湿った環境など、異常な状態でデバイスを動作させることが含まれ
ます。 ご使用予定のデバイスが、当社の保証の範囲内で許容できるか
どうかわからない場合は、カスタマーサポートにお問い合わせくださ
い。 

保証の対象となっている問題の他に、発生する可能性があるその他の問
題についても調査させていただきます。また、手ごろな価格の修理を提
供しています。 サポートが必要な場合は、contact @ zaber.com に電子
メールを送信してください。 
当社のポリシーの詳細については、www.zaber.com / policies を参
照してください。 



 
 
 
 
 

T-シリーズ, A-シリーズ, X-シリーズ 
Devices that share common features, such as connectors, protocols, and 
power. The series is indicated by the first letter of the device’s name. For 
example, the X-LSM025A model belongs to the X-Series family. Please 
refer to our Series Reference Table for more information: 
www.zaber.com/SeriesReferenceTable.pdf 

 
クローズドループ及び サーボ機器 
For Zaber devices, closed-loop refers to any device where encoder 
feedback is used to inform the trajectory of the controller. Servo devices 
refer to a sub-set of these where encoder feedback is also required for the 
driver. Servo devices include linear motor and direct-drive stages. 

Stepper motor devices with encoders use closed-loop control but are 
not servo devices, as the driver controls stepping directly 
without encoder feedback. Encoder feedback is still used to inform the 
trajectory of the controller on these. 

Servo devices require tuning of their control loop to get the best 
performance (more on page 17). They also use encoder counts as their 
unit of resolution, as opposed to stepper motors, which use microsteps 
(more on page 15).
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一般的用語 
ポジショナ 
A motorized product with moving mechanics, such as a linear 
stage, a rotational stage, or a stepper motor. 

 
周辺機器 
A positioner that includes a motor and mechanics but does not 
include an integrated controller. Peripherals are designed for use 
with Zaber’s motor controllers, but they can also be used with 
compatible third-party motor drivers and controllers. 

 
デバイス 
A stand-alone controller or a positioner with an integrated 
controller. Stand-alone controllers are designed for use with 
Zaber’s peripherals, but they can also be used with compatible 
third-party motors. 

 
ジョイスティック 
A product that allows multi-axis manual input and push-button 
input for positioners. Joysticks do not function as controllers; 
instead, they are designed to communicate with Zaber’s motor 
controllers when connected in series. 

 
 
 
 
 
3 ZABER TECHNOLOGIES INC. 

リニアステージ、回転ステージ、ステッピングモー
ターなどの可動機構を備えた電動製品。 

ポジショナ用の多軸手動入力と押しボタン入力が可能な製品で
す。 ジョイスティックはコントローラとして機能はありません。 
代わりに、それらは直列に接続されたときに Zaber のモータコン
トローラと通信するように設計されています。 

モータとメカ装置を含むがコントローラが組み込まれていない
ポジショナ等、周辺機器は Zaber のモータコントローラで使用頂
けるように設計されていますが、互換性のある他社製のモーター
ドライバーおよびコントローラでも使用できます 

スタンドアロンコントローラ、または組み込みコントローラ付き
ポジショナに関して、 スタンドアロンコントローラは Zaber の周
辺機器用に設計されていますが、互換性のある他社製のモータで
も使用できます。 

Zaber デバイスの場合、閉ループとは、エンコーダのフィードバックを
使用してコントローラの軌跡を知らせるデバイスのことです。 サーボ
装置は、エンコーダフィードバックがドライバにも必要とされるこれ
らのサブセットを指します。 サーボ装置には、リニアモーターとダ
イレクトドライブステージがあります。 

コネクタ、プロトコル、電源などの共通機能を共有するデバイス。 シ
リーズは、デバイスの名前の最初の文字で示されています。 たとえば、
X-LSM025A モデルは X シリーズファミリに属します。 詳細については、
当社のシリーズ参照表を参照してください。
www.zaber.com/SeriesReferenceTable.pdf 

エンコーダ付きステッピングモータデバイスは、閉ループ制御を使用
しますが、ドライバにはエンコーダフィードバックが無いので各ステ
ップを直接制御するため、サーボデバイスとは言えません。エンコー
ダフィードバックはこれらのコントローラの軌跡を知らせるために
使用されます。 サーボ機器は、最高の性能を引き出すために制御ループを調整する必要
があります（17 ページを参照）。 マイクロステップを使用するステッ
ピングモーターとは対照的に、分解能の単位としてエンコーダーカウン
トも使用します（詳細は 15 ページ）。 



 
 
クイックセットアップチェックリスト 
 

チェックリスト項目 

輸送用ガードまたはファスナーを確認して取り外
します(デバイスを選択) 

デイジーチェーン接続 

コンピュータへの接続 

電源接続 

USB ドライバーインストール (USB使用の場合) 

Zaber コンソールソフトインストロール 

通信設定 (オプション) 

周辺機器 IDの設定 (周辺機器仕様の場合) 

周辺機器への設置 (周辺機器活用場合 )  

Move device to home position with knob to 
confirm set-up 

負荷を取り付けた後にサーボ制御ループを微調整
(servo devices only)
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配送ガード 
Some devices include guards, such as plates, inserts, covers, 
or fasteners, which prevent movement of devices during 
shipping and limit potential damage from shock loads. If they 
are present for a device, they will be either be clearly visible 
and intuitive to remove or clearly marked with labels and 
instructions. Following those instructions, remove any such 
components before powering the device. Read the device 
manual online for more details on shipping security features. 
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一部のデバイスには、プレート、インサート、カバー、ファス
ナーなどの保護用品が含まれています。これらの保護用品は、
出荷中のデバイスの移動を防ぎ、衝撃荷重による潜在的な損傷
を防ぎます。 それらが装置の仕様が表示されていれば、それら
ははっきりと見えて直観的に取り除かれるか、またはラベルと
指示ではっきりとマークされます。 これらの指示に従って、デ
バイスに電源を投入する前にそのようなコンポーネントを取り
外してください。 出荷時のセキュリティ機能の詳細について
は、デバイスのマニュアルをオンラインでお読みください。 

セットアップを確認するために、ノブを使ってデ
バイスをホームポジションに移動します 

不可を取り付けた後で、サーボループを微調整 
（サーボデバイスのみ） 
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接続 
All Zaber controllers can connect to a computer through a DSUB9 serial port or USB port. Accessories for making these connections are included 
when an accessory kit is ordered with a device. For devices that can also connect with RS-485, please refer to the online product manuals for 
configuring these connections: www.zaber.com/support 

Our Quick Set-up Tool also provides instructions for connecting and daisy-chaining your positioners, which you can find here: 
www.zaber.com/QuickSetupTool 

 
 

デイジーチェーン接続 
Daisy-chaining is used to connect and control multiple devices in a series with one computer connection. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

an M8 cable, such as the X-DC02.† 

 
 

*X-Series devices are designed to be connected at the beginning of a daisy-chain (closest to the computer) when different product series are connected together. 
Peripherals are not shown connected to the stand-alone controllers. See page 8 for information on peripherals. 
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T-Series and A-Series devices can be 
daisy-chained using a Mini-DIN connection. 

 
 
 
 
 
 
 
 

X-Series devices can be daisy-chained using 

 
 
 
 
 
 
 
 

T-Series and A-Series devices can be 
daisy-chained to X-Series devices with a 
T-XDC adaptor cable.*† 

† 

すべての Zaber コントローラは DSUB9 シリアルポートまたは USB ポートを介してコンピュータに接続できます。 アクセサリキットをデバイ
スと一緒にご注文頂くと、これらの接続を行うためのアクセサリが含まれます。 RS-485 にも接続できるデバイスについては、これらの接
続を設定するためのオンライン製品マニュアルを参照してください。www.zaber.com/support 
当社のクイックセットアップツールには、ポジショナを接続しデイジーチェーン接続する方法も記載されています。
www.zaber.com/QuickSetupTool 

デイジーチェーン接続は、1 台のコンピュータに直列に複数のデバイスを接続して制御するためのシリアル制御システムです。 

T シリーズおよび A シリーズデバイス
は、Mini-DIN 機能を使用してデイジー
チェーン接続することができます。 

T シリーズおよび A シリーズデバイスは、
T-XDC アダプタケーブルを使用して X シ
リーズデバイスにデイジーチェーン接続
できます。* 

X シリーズデバイスは、X-DC02 などの
M8 ケーブルを使用してデイジーチェー
ン接続することができます。† 
 

* X シリーズデバイスは、異なる製品シリーズが一緒に接続されている場合に、デイジーチェーン（コンピュータに最も近い）の先頭に接続されるよ
うに設計されています。周辺機器は、スタンドアロンコントローラに接続されているようには示されていません。 周辺機器については、8 ページを参
照してください。 
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コンピュータ接続: シリアルポート 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
コンピュータ接続: USB 
 
 
 
 
 
 
 

Stand-alone controllers also have the 
option to connect directly to a 
computer’sUSB port with a 
U-DC06† cable. 

 
*Drivers may be required if COM port does not appear. Download and installation instructions here: www.zaber.com/software 
† 
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A-Series devices can connect to 
a computer’s serial port with a 
T-DSUB9 adaptor and a T-DC06 
cable. 

 
 
 
 
 

T-Series devices can connect to 
a computer’s serial port with a 
T-DSUB9 adaptor and a T-DC06 
cable. 

 
 
 
 
 

X-Series devices can connect to 
a computer’s serial port with an 
X-SDC cable. 

 
 
 
 
 

X-Series devices can connect to 
a computer’s USB port with an 
X-USBDC* cable. 

 
 
 
 
 

A-Series devices can connect to 
a computer’s USB port with a 
T-USBDC* cable. 

 
 
 
 
 

T-Series devices can connect to 
a computer’s USB port with a 
T-USBDC* cable. 

Drivers are required. Download link and installation instructions can be found here: www.zaber.com/USB 

T シリーズデバイスは、T-DSUB9
アダプタと-DC06 ケーブルを使
ってコンピュータのシリアルポ
ートに接続できます。 

A シリーズデバイスは、
T-DSUB9 アダプタと T-DC06 ケ
ーブルを使ってコンピュータ
のシリアルポートに接続でき
ます。 

X シリーズデバイスは、X-SDC
ケーブルを使ってコンピュー
タのシリアルポートに接続で
きます。 

T シリーズデバイスは、
T-USBDC *ケーブルを使って
コンピュータの USB ポートに
接続できます。 

A シリーズデバイスは、T-USBDC 
*ケーブルを使ってコンピュータ
ーの USB ポートに接続できます。 

X シリーズデバイスは、X-USBDC *
ケーブルを使ってコンピュータの
USB ポートに接続できます。 

スタンドアローンコントローラ
ーには、U-DC06†ケーブルでコ
ンピューターの USB ポートに直
接接続するオプションもありま
す。 

* COM ポートが表示されない場合はドライバが必要な場合があります。 ダウンロードとインストール方法はこちら：www.zaber.com/software ドライバーが必要です。 ダ
ウンロードリンクとインストール手順はこちらにあります：www.zaber.com/USB 
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電源接続 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

positive power plug. Jr.™ 3-pin power connector. pitch screw terminal block. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

*These power supplies connect to devices that can share power with similar devices along the daisy-chained data cables. The number of devices you can power will                                    f 
the devices and the current capacity of the power supply. 
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T-Series devices connect to a 15 V 
power supply* with a 2.1 mm centre 

 
 
 
 
 
 
 

A-Series devices connect to a 24-48 
V power supply with a Molex Mini-Fit 

 
 
 
 
 
 
 

X-Series devices connect to a 24-48 
V power supply* with a 2-pin, 5 mm 

T シリーズデバイスは、2.1 mm
中央のプラス電源プラグ付きの
15 V 電源*に接続します。 

A シリーズデバイスは、Molex 
Mini-Fit Jr.™3 ピン電源で 24～48 
V 電源に接続します。 

シリーズデバイスは、2 ピン、5 mm
ピッチのネジ留め式端子台で 24
～48 V 電源*に接続します。 

*これらの電源装置は、デイジーチェーン接続されたデータケーブルを通して、類似のデバイスと電力を共有できます。電力を供給することがで
きる装置の数は接続された装置全体の電流値および電源容量によって決まります。 



www.zaber.com 

 
 
ペリフェラル（周辺機器） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
真空仕様機器 
While some of the information covered in this guide 
apvacuum compatible devices, please refer to the onli 
product manuals for detailed connection 
recommendatiread our technical article on 
“ConsideratiVacuum Applications”: 
www.zaber.com/VacuumTechnicalArticle 
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The MC03 motor cable connects a controller 
to a peripheral with a panel-mount connector. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

The MC04 motor cable connects a 
controller to a peripheral with an in-line 
connector. The MC04 can also be used to 
extend any motor connection. 

 
CAUTION: To avoid damaging the peripheral, it 
is important to configure its controller before 
you connect them together. Please see the 
section on setting the Peripheral ID in the 
Configure section (page 12) of this guide for 
more information. 

ご注意: 周辺機器の損傷を防ぐために、接
続する前にコントローラを設定すること
が重要です。 詳細については、このガイ
ドの設定セクション（12 ページ）のペリ
フェラル ID の設定に関するセクションを
参照してください。 

このガイドに記載されている情報の一部は当社の真
空対応機器に適用されますが、詳細な接続推奨事項
についてはオンラインの製品マニュアルを参照する
か、「真空用途に関する考慮事項」に関する技術記
事をお読みください。
www.zaber.com/VacuumTechnicalArticle 

MC03 モータケーブルは、パネルマウン
トコネクタを使用してコントローラと
周辺機器を接続します。 

MC04 モータケーブルは、インラインコ
ネクタを使用してコントローラと周辺
機器を接続します。 MC04 を使用して
任意のモータ接続を拡張することもで
きます。 



Getting Started Guide 

 
 

構成 
Zaber コンソール 
Zaber Console is our free open-source software. For initial configuration 
of your device(s), we strongly suggest using Zaber Console for its ease of 
use. 

A download link and installation instructions are available online: 
www.zaber.com/software/ZaberConsole 

The following configuration sections are based on Zaber Console.  
contact Customer Support if you would like to use any other 
softwae.Morinformation about Zaber Console and other software opti 
included in the Control section (page 14) of this guide. 

 
COM ポート 
A COM port is a specific serial connection on a computer, such as COM1 
or COM3. When connected via USB, your computer should create a 
virtual COM port that will be available only when the device is connected. 
To start communication between computer and device, select the 
appropriate COM port. If you are not sure which to choose, please contact 
Customer Support. 
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With Zaber Console open, select the COM port to which the 
devices are connected from the Serial Port dropdown in Zaber 
Console and press Open. 

Select COM port from Serial 
Port dropdown menu 

Zaber コンソールは当社開発の無償のオープンソースソフトウェアです。 ご使用
デバイスの初期設定には、その使いやすさから Zaber コンソールのご活用を
お勧め致します。 
ダウンロードリンクとインストール手順はオンラインで入手できます。
www.zaber.com/software/ZaberConsole 

以下の設定セクションは Zaber コンソールに基づいています。 他の
ソフトウェアを使用したい場合は、カスタマーサポートに連絡して
ください。 Zaber コンソールおよびその他のソフトウェアオプショ
ンに関する詳細は、このガイドのコントロールセクション（14 ペー
ジ）にあります。 

COM ポートは、COM1 や COM3 など、コンピュータ上の特定のシリア
ル接続です。 USB 経由で接続している場合、コンピュータはデバイス
が接続されているときにのみ利用可能になる仮想 COM ポートを作成
する必要があります。 コンピュータとデバイス間の通信を開始するに
は、適切な COM ポートを選択してください。 どちらを選択すればよ
いかわからない場合は、カスタマーサポートにお問い合わせください。 

Zaber コンソールを開いた状態で、Zaber コンソールの[シリアルポ
ート]ドロップダウンからデバイスが接続されている COM ポート
を選択し、[開く]を押します。 

シリアルポートドロップダ
ウンメニューから COM ポ
ートを選択します 



 
 
 
Zaber Console will detect which devices are connected to that port, and 
those devices will be displayed in the Device List if they all share the 
same communication protocol and baud rate. The 
protocol and baud rate of the found devices are shown in the Serial Port 
menu. The next section will explain what to do if they don’t share the same 
configuration, if they don’t all appear, or if you would like to change the 
protocol the devices are using.

Protocol (ASCII) and baud rate 
(115200) shown in the Serial Port 
dropdown menu 

Press Find Devices to make sure 
all devices are set to a similar 
configuration 

www.zaber.com 

 
 
Find Devices（デバイス検索） 
Once a port has been opened, the Find Devices feature is 
available. This button allows you to do a thorough search to find 
devices without common baud rates or protocols, and set them all 
to a shared baud rate and protocol. 

When you select this option, you’ll be able to select a preference for 
all of the devices to use either the Zaber Binary protocol or Zaber 
ASCII protocol. 

For more information on protocols, please refer to the 
following section. 
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Zaber コンソールはどのデバイスがそのポートに接続されているかを
検出し、それらがすべて同じ通信プロトコルとボーレートを共有して
いる場合はそれらのデバイスがデバイスリストに表示されます。 見つ
かったデバイスのプロトコルとボーレートは、シリアルポートメニュ
ーに表示されます。 次のセクションでは、同じ設定を共有していない
場合、すべて表示されない場合、またはデバイスが使用しているプロト
コルを変更したい場合の対処方法について説明します。 

プロトコル（ASCII）とボーレー
ト(115200) がシリアルポートの
ドロップダウンメニューに表示 

すべてのデバイスが同じ設定に
なっていることを確認するため
に Find Devices を押します。 

ポートが開かれると、[デバイスの検索]機能が使用可能になります。 
このボタンを使用すると、一般的なボーレートやプロトコルのない
デバイスを検索して、それらすべてを共有ボーレートとプロトコル
に設定するための詳細な検索を実行できます。 

このオプションを選択すると、すべてのデバイスに対して Zaber 
Binary プロトコルまたは Zaber ASCII プロトコルのどちらを使用す
るかを選択できます。 

プロトコルの詳細については、次のセクションを参照してくださ
い。 



 
 
 

プロトコル（手順） 
Communication protocols dictate the way in which commands are 
formatted to send to a device. Zaber’s devices use two protocol 
options:Zaber Binary and Zaber ASCII. The protocols of different 
devices in a daisy-chain must match for them to work together. 

The first table below lists some of the benefits of each protocol option, 
and the second table shows where you can access the online user 
manuals. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

*T-Series product manuals (www.zaber.com/support) provide device-specific information 
to the Binary protocol.

Getting Started Guide 

 
 

The Zaber ASCII protocol is not available on T-Series devices. Almost 
all Zaber devices can use the Zaber Binary protocol; if a T-Series 
device is included in the chain, all devices will be set to Zaber Binary. 
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Binary* Manual www.zaber.com/manuals/BinaryProtocol 

ASCII Manual www.zaber.com/manuals/ASCIIProtocol 

Zaber Binary* Protocol Zaber ASCII Protocol 

• Commands and responses in 
compact 6-byte packages. 

• Address devices in a daisy-chain. 
• Fast processing speed. 

• Commands and responses in 
readable ASCII strings. 

• Address devices and axes in a 
daisy-chain. 

• Advanced commands and settings 
available. 

• Additional information available in 
responses. 

Zaber ASCII プロトコルは T シリーズデバイスでは利用できません。 
ほとんどすべての Zaber デバイスは Zaber Binary プロトコルを使用
できます。 T シリーズデバイスがチェーンに含まれている場合、す
べてのデバイスは Zaber Binary に設定されます。 

通信プロトコルは、コマンドがデバイスに送信するためにフォー
マットされる方法を決定します。 Zaber のデバイスは、Zaber Binary
と Zaber ASCII の 2 つのプロトコルオプションを使用します。 デ
イジーチェーン内の異なるデバイスのプロトコルは、それらが連
携するために一致しなければなりません。 
以下の最初の表は、各プロトコルオプションの利点の一部を示してい
ます。2 番目の表は、オンラインユーザーマニュアルにアクセスでき
る場所を示しています。 

・コンパクトな6バイトパッケ
ージのコマンドとレスポン
ス。 

・デバイスをデイジーチェーン
接続 

・処理速度が速い。 

• 読み取り可能な ASCII 文字列
でのコマンドと応答 

• デイジーチェーン内でデ
バイスアドレスと軸指定。
• 利用可能な高度なコマ
ンドと設定。 

• 回答に利用可能な追加情
報。 

* T シリーズの製品マニュアル（www.zaber.com/support）には、デバイス固有の情
報をバイナリプロトコルを提供しています。 
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初期値構成                        ペリフェラル IDs 
You can use the table below to confirm the default baud rate and              ntrollers and peripherals are designed for ease of use protocol of your 
devices, as well as which they are capable of using.   when used together. Optimal settings such as the default 

current, speed, acceleration, and limit settings can be easily entered 
for peripherals. 

Controllers can use the same optimal settings by setting the peripheral 
ID. The peripheral ID is listed as the ID on the peripheral’s label (see 
image below). A list of IDs is also available online: 
www.zaber.com/support/IDMapping 

 
 
 
 
 
 
 
 

ZABER.COM 
VSR20A-T3 SN: 
12333 

 
 
 
 

*On calibrated devices, the QR code will take you to the calibration report for that specific 
device. 
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Scannable QR code* (directs 
to Quick Set-up page): 
www.zaber.com/QuickSetup Product name 

Peripheral or 
device ID Serial number 

*Some Firmware 7 devices do not fully support Binary at this point. 

PID: 44456 

 T-シリーズ A-シリーズ X-シリーズ 

初期値プロトコルl Binary Binary ASCII 

初期値ボーレート 9600 9600 115200 

有効プロトコル Binary Binary 
ASCII 

Binary* 
ASCII 

有効ボーレート 9600 9600 
19200 
38400 
57600 
115200 

9600 
19200 
38400 
57600 
115200 

下の表を使用して、デバイスの初期値ボーレートとプロトコル、および
各モデルで何が使用できかを確認できます。 

Zaber のコントローラと周辺機器は、セットで使用すると使いやすいよ
うに設計されています。 初期値の電流、速度、加速度、制限設定など
の最適な設定値が、周辺機器毎に簡単に入力できます。 

コントローラは、ペリフェラル ID を設定することで同じ最適設定を使
用できます。 周辺機器 ID は、周辺機器のラベルの ID として表示されま
す（下の画像を参照）。 ID のリストもご利用下さい。 
オンライン：www.zaber.com/support/IDMapping 

スキャン可能な QR コード*（クイ
ックセットアップページに移動）：
www.zaber.com/QuickSetup 製品名 

シリアル番号 
ペリフェラル
又はデバイス
ID 

注記： 
*ファームウェア 7 デバイスの中には、現時点ではバイナリを完全にはサポー
トしていないものがあります。 

*キャリブレーション済みのデバイスでは、QR コードからその特定のデバイスのキャリブ
レーションレポートに移動します。 
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To set the peripheral ID for a controller using the Binary protocol in                To set the peripheral ID for a controller using the ASCII protocol with Zaber 
Console, select the Settings tab, enter the ID into the                           Zaber Console, select the Settings tab, enter the ID as the data for the Peripheral 
ID setting, and press Write. When connecting a                          peripheralid setting, and press Write. For peripherals with linear peripheral with a linear 
encoder, also ensure that the Peripheral encoders, also enter the Serial number in the peripheral.serial 
Serial Number setting is set to match the peripheral’s serial number. setting. When connecting a peripheral with a linear encoder, also 

ensure that the peripheral.serial setting is set to match the peripheral’s 
serial number. 

Zaber’s controllers and peripherals can also be used with 
third-party controllers and peripherals, in which case care should be taken 
when selecting optimal settings. Peripheral IDs are not used for these 
cases, please contact Zaber if you have any questions or need assistance 
with setting up the configuration. 
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Enter the ID into the peripheralid setting, then press Write Enter the ID into the Peripheral ID setting, then press Write 

Zaber コンソールのバイナリプロトコルを使用してコントローラのペリ
フェラル ID を設定するには、[設定]タブを選択し、[ペリフェラル ID]設
定に ID を入力して[書き込み]を押します。 周辺機器をリニアエンコーダ
に接続するときは、周辺機器のシリアル番号が周辺機器のシリアル番号
と一致するように設定されていることも確認してください。 

ID 番号をペリフェラル ID 設定に入力してから、Write （書き込み）
を押します。 

Zaber のコントローラと周辺機器は Zaber 社以外のメーカとの接続も可能
ですが、その場合は、最適な設定を選択するときに注意が必要です。 こ
れらの場合にはペリフェラル ID は使用されません。ご質問がある場合、
または設定のセットアップに関して支援が必要な場合は、Zaber にお問い
合わせください。 

 
ID をペリフェラル ID 設定に入力してから、Write を押してください。 

Zaber コンソールで ASCII プロトコルを使用してコントローラの周辺機
器 ID を設定するには、[設定]タブを選択し、その ID を周辺機器 ID 設定
のデータとして入力し、[書き込み]を押します。 リニアエンコーダ付き
の周辺機器の場合は、peripheral.serial 設定にシリアル番号も入力します。 
周辺機器をリニアエンコーダに接続するときは、peripheral.serial 設定が
周辺機器のシリアル番号と一致するように設定されていることも確認し
てください。 
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コントロール（制御） 
ソフトウェア 
Once your Zaber device is powered and connected to a computer, you are 
ready to start controlling it. To begin communicating with your device, you 
will need to select a software interface. The sections below outline some of 
the software options available to you. 
 
Zaber（ゼイバー）コンソール 
Zaber Console is free, open-source software that is designed for ease of 
use. Zaber Console allows you to manage port communication, identify 
devices, send commands to devices, and set the units of measure. The 
application also makes it easy for you to create and run your own scripts 
using several .NET programming languages, such as Python, C#, or 
JavaScript. We strongly recommend using Zaber Console for the initial 
set-up and troubleshooting of your device. Source code for Zaber Console 
and a user manual is available online at: 
www.zaber.com/software/ZaberConsole 
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Zaber デバイスの電源が入ってコンピューターに接続されたら、制御を
開始する準備が整いました。 ご使用のデバイスとの通信を開始するに
は、ソフトウェアインターフェイスを選択する必要があります。 以下
のセクションでは利用可能なソフトウェアオプションのいくつかをご
説明致します。 

Zaber コンソールは、使いやすくするために設計された無料のオ
ープンソースソフトウェアです。 Zaber コンソールを使用する
と、ポート通信の管理、デバイスの識別、デバイスへのコマン
ドの送信、および測定単位の設定ができます。 このアプリケー
ションを使用すると、Python、C＃、JavaScript などの.NET プロ
グラミング言語を使用して独自のスクリプトを簡単に作成して
実行することもできます。 お使いのデバイスの初期設定および
トラブルシューティングには Zaber コンソールを使用すること
を強くお勧めします。 Zaber コンソールのソースコードとユー
ザーマニュアルは、オンラインで入手できます。
www.zaber.com/software/ZaberConsole 



 
 
 

分解能 – ステッパー & サーボモータ 
The resolution of a device is the smallest increment you can command it 
to move. For example, sending the ASCII protocol command ‘/move rel 1’ 
instructs a device to move forward by 1 increment. The physical distance 
corresponding to this increment depends on the type of motor that drives 
the device. For devices driven by stepper motors, an increment is a 
microstep of the motor, and the size of an increment is the device’s 
Microstep Size specification. For servo devices, an increment is an 
encoder count, and the size of an increment is the device’s Encoder 
Resolution specification. 

 
 
 
 
マイクロステッピング 
Stepper motors are designed for position control. In a motor revolution, 
they have a number of equally-spaced full-step positions. Most stepper 
motors in Zaber devices have 200 steps per revolution. 

Zaber’s drivers sub-divide each motor step into a number of smaller 
increments called microsteps. By default, most devices use a resolution of 
64 microsteps per step (although this is adjustable), so by default they can 
move to 12800 microstep positions for every motor revolution.

Getting Started Guide 

 
 

LabVIEW 
Zaber’s devices can be used with LabVIEW’s graphical 
programming environment. We provide certified drivers and 
examples online: 

 
 
 
 
 

Our Customer Support team is also available for additional support,
advice, and troubleshooting. 

 
プログラミングライブラリー 
Libraries with APIs are available in several programming 
languages. For a complete list of supported languages and 
features, please see our Software page: www.zaber.com/software. 
Other examples, drivers, and some customer-submitted code 
samples are also available on that page. 
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Binary www.zaber.com/software/LabVIEWBinary 

ASCII www.zaber.com/software/LabVIEWASCII 

Zaber のデバイスは、LabVIEW のグラフィカルプログラミング環
境で使用できます。 認定されたドライバーと例をオンラインで提
供します。 

追加のサポート、アドバイス、およびトラブルシューティングに
ついては、カスタマーサポートチームもご利用いただけます。 

API を持つライブラリはいくつかのプログラミング言語で利用可能
です。 サポートされている言語と機能の一覧については、当社のソ
フトウェアページ（www.zaber.com/software）を参照してください。 
このページには、他の例、ドライバ、および顧客が送信したコード
サンプルもあります。 

デバイスの分解能は、移動するように命令できる最小の増分で
す。 たとえば、ASCII プロトコルのコマンド「/ move rel 1」を
送信すると、デバイスは 1 ずつ進みます。 この増分に対応する
物理的な距離は、デバイスを駆動するモーターの種類によって
異なります。 ステッピングモータで駆動されるデバイスの場
合、増分はモータのマイクロステップであり、増分のサイズは
デバイスのマイクロステップサイズの仕様です。 サーボデバ
イスの場合、増分はエンコーダ数であり、増分のサイズはデバ
イスのエンコーダの分解能仕様です。 

ステッピングモーターは位置制御用に設計されています。 モータの回
転において、それらは等間隔に配置されたフルステップ位置をいくつ
か持っています。 Zaber デバイスのほとんどのステッピングモーター
は 1 回転あたり 200 ステップです。 

Zaber の運転手は、各モーターステップをマイクロステップと呼ばれる
いくつかの小さい増分に細分します。 既定では、ほとんどのデバイス
は 1 ステップあたり 64 マイクロステップの解像度を使用します（これ
は調整可能ですが）。したがって、既定では、モーターの回転ご
とに 12800 マイクロステップの位置に移動できます。 



 

 
 
 
Many devices use lead screws or gearing to move the actuators or 
stages, so a motor revolution will move the device a certain distance. 
That distance can be divided by the number of 
microsteps per revolution to get the distance moved per microstep. This is 
the Microstep Size. The Microstep Size will vary from device to device; the 
value for your device is available on our website under the ‘Series Specs’ 
tab for each product. 

エンコーダカウント 
Unlike stepper motors, servo motors are designed with force contro   
mind; they can be driven using position control, but the resolution is  
coarse. To achieve fine-resolution positioning, they require position 
feedback, as such Zaber’s servo devices feature a variety of digital d 
analog position encoders. An encoder count is the smallest moveme      
the encoder that will be registered by the controller.

www.zaber.com 

 
 
速度と加速度 
While microsteps (for stepper motor devices) or encoder counts (for 
direct drives devices) are the increments of position on Zaber 
devices, there are conversion factors required to calculate the 
increments of speed and acceleration. The conversion factors differ 
depending on the Series of the device: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
A spreadsheet is available for easy conversion: www.zaber.com/ 
ZaberSpeedSettings.xls. Make sure you are using the correct tab; 
T-Series devices use Speed fw5.xx; A-Series and X-Series devices 
use Speed fw6.xx. Enter the microstep size or encoder resolution of 
your device into the spreadsheet to easily convert from data to speed 
or acceleration, and vice versa, in mm/s or mm/s². 
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A-シリーズと X-シリーズ 

speed (in microsteps or encoder counts/second) = Data / 1.6384 

acceleration (in microsteps or encoder counts/second²) = Data / 1638.4 

 

T-シリーズ (ステッパーモータのみ) 

多くの装置はアクチュエータまたはステージを動かすために親
ねじまたは歯車装置を使用しているので、モータの回転は装置
をある距離だけ動かすことになります。 その距離を 1 回転あた
りのマイクロステップ数で割って、1 マイクロステップあたりの
移動距離を求めることができます。 これがマイクロステップサ
イズです。 マイクロステップサイズ    はデバイスによっ
て異なります。 お使いのデバイスの値は、当社の Web サイトの
各製品の[シリーズ仕様]タブにあります。 

ステッピングモーターとは異なり、サーボモーターは力制御
を念頭に置いて設計されています。 それらは位置制御を使用
して駆動できますが、解像度は非常に粗いです。 Zaber のサ
ーボデバイスにはさまざまなデジタルおよびアナログ位置
エンコーダが搭載されているため、高解像度の位置決めを実
現するには位置フィードバックが必要です。 エンコーダカウ
ントは、コントローラによって定義されるエンコーダの最小
の動きです。 

マイクロステップ（ステッピングモータデバイス用）またはエ
ンコーダカウント（ダイレクトドライブデバイス用）は Zaber
デバイスの位置の増分ですが、速度と加速度の増分を計算する
ために必要な変換係数があります。 変換係数はデバイスのシ
リーズによって異なります。 

速度（マイクロステップまたはエンコーダカウント/秒）=データ/ 1.6384   
加速度（マイクロステップまたはエンコーダカウント/秒²）=データ/ 1638.4 

速度（マイクロステップ/秒）=データ* 9.375 
加速度（マイクロステップ/秒²）=データ* 11250 

www.zaber.com/ ZaberSpeedSettings.xls：スプレッドシートで
簡単に変換できます。 正しいタブを使用していることを確認
してください。 T シリーズデバイスは Speed fw5.xx を使用し
ます。 A シリーズおよび X シリーズデバイスは Speed fw6.xx
を使用します。 デバイスのマイクロステップサイズまたはエ
ンコーダの解像度をスプレッドシートに入力して、データか
ら速度または加速度への変換、およびその逆の変換を mm / s
または mm /s²で簡単に行えます。 



 
 
 

サーボ機器のチューニング 
Servo devices use a control loop in order to drive their motors and use 
encoder feedback to inform the control loop. The default parameters 
used in the control loop (which the device uses 
when it’s powered on for the first time) are optimized for good 
performance with no load added to the stage. These parameters should 
also work with some load mounted to the stage. You can tune the 
parameters of the control loop to adjust the smoothness, accuracy, and 
responsiveness of the performance. 

In order to make tuning as easy and simple as possible, Zaber provides 
a tool within Zaber Console called the Servo Tuning tab. Complete 
documentation on the tool is available at www.zaber.com/ServoTuning. 

To use the tool, first make sure Zaber Console is installed and the device is 
powered and connected. If a servo device is detected when you open the 
port in Zaber Console, you will be asked if you want to add the Servo 
Tuning tab to the Tab Dock (if it’s not already present). 

Use caution when adjusting parameters; it’s possible to enter values 
that will cause the device to become unstable and move erratically. If 
this occurs, press the ‘Disable Driver’ button to stop current to the 
motor and stop driven motion. The parameters can then be adjusted to 
be more stable or be returned to default values. Press ‘Enable Driver’ to 
resume driven motion.

Getting Started Guide 

 
 

I/O と トリガー 
Some Zaber controllers have configurable digital and analog inputs 
and digital outputs. While these controllers can be used to interact 
with a variety of devices, care should be taken when setting up the 
circuit to which they are connected. The product manuals for these 
controllers on our Support page will include usage instructions and 
sample circuit diagrams: 
www.zaber.com/support 

The inputs and outputs can be configured to either trigger actions 
on the controller or to be triggered by certain conditions. These 
triggers can also be configured on devices without I/O’s available. 
More information on how to set up these triggers are available in our
ASCII protocol manual: www.zaber.com/manuals/ASCIITriggers 

Please contact Customer Support if you have any questions about 
setting up your circuit. 
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一部の Zaber コントローラには、設定可能なデジタルおよび
アナログ入力とデジタル出力があります。 これらのコント
ローラはさまざまなデバイスと対話するために使用できま
すが、それらが接続されている回路を設定するときには注意
が必要です。 サポートページのこれらのコントローラの製
品マニュアルには、使用方法とサンプル回路図が含まれてい
ます。 www.zaber.com/support 
入力と出力は、コントローラーでアクションをトリガーするように
も、特定の条件によってトリガーされるようにも設定できます。 こ
れらのトリガーは、I / O が利用できないデバイスでも設定できます。 
これらのトリガーを設定する方法に関する詳細情報は、当社の
ASCII プロトコルマニュアルにあります。: 
www.zaber.com/manuals/ASCIITriggers 
回線の設定について質問がある場合は、カスタマーサポート
に連絡してください。 

サーボ装置は、使用しているモータを駆動するために制御ルー
プを使用し、制御ループに知らせるためにエンコーダフィード
バックを使用します。制御ループで使用されるデフォルトのパ
ラメータ（デバイスが初めて電源を投入したときに使用される）
は、ステージに負荷をかけずに優れたパフォーマンスが得られ
るように最適化されています。 これらのパラメータはステージ
ある程度の負荷が掛った場合でも機能するはずです。 制御ルー
プのパラメータを調整して、パフォーマンスの滑らかさ、正確
さ、および応答性を調整できます。 

Zaber 社では、調整をできる限り簡単かつ明瞭にするために、
[Servo Tuning]タブと呼ばれる Zaber コンソール内にツールが用
意されています。 このツールに関する完全なドキュメントは
www.zaber.com/ServoTuning で入手できます。 

このツールを使用する前に、まず Zaber コンソールがインストールされ
ていて、デバイスの電源が接続投入されていることを確認してください。 
Zaber コンソールでポートを開いたときにサーボデバイスが検出された
場合は、[サーボ調整]タブをタブドックに追加するかどうかを尋ね
られます（まだ表示されていない場合）。. 
パラメータを調整するときは注意してください。 デバイスが不
安定になり不規則に動く原因となる値を入力することは可能で
す。 このような場合は、「ドライバを無効にする」ボタンを押
してモータへの電流を止め、駆動されている動作を止めます。 そ
の後、パラメータをより安定するように調整するか、デフォルト
値に戻すことができます。 駆動を再開するには、[ドライバを有
効にする]を押します。 



 
 
 
チューニング方法 
The servo tuning tab includes 4 modes for tuning: 

シンプル・チューンング 
The inertia of the moving load is the minimum information about an 
application required to choose reasonable tuning parameters. For linear 
motion this is the moving mass; for rotary motion it 
is the mass moment of inertia. The simple tab allows you to set 
parameters using only this information. 

The inertia has two components: the inertia of the carriage of the device 
and the inertia of the load added to the stage. Using the Simple tuning 
method in Zaber Console, the carriage inertia is automatically set, and t 
user can enter the contribution from their load. 

A slider allows optional adjustment between smoother (less position 
overshoot) and stiffer (faster and more forceful response to position 
errors) motion.

www.zaber.com 

 
 
As the mass is changed, the largest reasonable acceleration of 
the axis also changes. While this is not one of the servo tuning 
parameters, setting the acceleration too high can also create 
overshoot or instability in the system. The Simple tuning control 
also indicates the maximum recommended acceleration you 
should set based on the load, and allows you to adjust it within the 
tab. 

PID（Proportional Integral-Derivative）  
If you have experience tuning a proportional-integral-derivative 
(PID) controller, this tuning method will allow you to adjust the 
parameters using familiar gain and time constant values. 

 
 
 
 
 
 
Impor t/Expor t (インポート/エクスポート) 
Use Import/Export to save sets of parameters to a file on your 
computer. These parameter sets can be named and will be 
displayed as long as that file is selected. Use this tool to move 
parameter sets from computer to computer, or to easily apply 
parameter sets to multiple devices. 
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サーボ調整タブには 4 つのモードがあります。

移動負荷の慣性値は、妥当な調整パラメータを選択するため
に必要なアプリケーションに関する最小限の情報です。直線
運動の場合、これは移動質量となります。 回転運動の場合、
質量慣性モーメントとなります。 単純なタブでは、この情報
だけを使ってパラメータを設定できます。 

慣性には 2 つの要素があります。デバイスのキャリッジの慣性
とステージに加わる負荷の慣性です。 Zaber コンソールの簡易
調整方法を使用すると、キャリッジ慣性が自動的に設定され、
ユーザーは負荷から求められる結果を入力できます。 

ライダーを使用すると、スムーズな動き（位置のオーバーシ
ュートが少ない）と固い動き（位置の誤差に対してより速く
より強力な応答）の動きを任意に調整できます。 

質量が変化すると、軸の妥当な最大加速度も変化します。 こ
れはサーボ調整パラメータの 1 つではありませんが、加速度
を高く設定しすぎると、システムにオーバーシュートや不安
定性が生じる可能性があります。 簡単な調整制御はまたユー
ザに最高の推薦された加速を示します。それは、タブ内で調
整でき、負荷に基づいて設定された加速度です。 

比例積分微分（PID）コントローラーの調整経験をお持ちの
場合は、この調整方法を使用すると、おなじみのゲインと時
定数の値を使用してパラメーターを調整できます。 

インポート/エクスポートを使用して、一連のパラメータを
コンピュータ上のファイルに保存します。 これらのパラメ
ータセットは名前を付けることができ、そのファイルが選
択されている限り表示されます。 このツールを使用して、
コンピュータからコンピュータにパラメータセットを移動
したり、複数のデバイスにパラメータセットを簡単に適用
したりできます。 
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Advanced （上級編）                   保存とチューニングの適用 
Servo devices may have different control loops and parameters.                     The parameters that govern the control loop on a servo device Zaber 
Console’s servo tuning tab translates these control                             are known as the ‘live’ parameter set. Devices also store multiple loops to the 
easier Simple and PID tuning methods, and Zaber                     sets of saved parameters that are not active, called ‘presets’. recommends using these 
to adjust the performance. The low-                      These presets could represent sets of optimal tuning under 
level control loop parameters can be adjusted directly using the                   different conditions (for example different loads). Use the Servo Advanced 
tuning method though. Contact Zaber’s customer                        Tuning tab to quickly and easily save tuning sets to presets, apply support if you need 
a description of these low-level parameters or tuning as the live set, or set one of the presets as the live set. 

a block diagram of the control loop. Additionally, live or stored presets can be read in PID, Import/ 
Export, or Advanced modes (the inertia input when using Simple tuning 
cannot be re-calculated based on low-level parameters). In addition to 
the writable presets, there is also a ‘default’ preset, 
which contains the factory tuning values. The default preset can be read 
or applied, but cannot be overwritten. Restore the defaults at any time to 
apply safe (but not necessarily optimized) parameters. 
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サーボ装置は、異なる制御ループとパラメータを持つ場合があり
ます。 Zaber コンソールのサーボ調整タブはこれらの制御ループ
をより簡単なシンプルおよび PID 調整方法に変換します、そして
Zaber はパフォーマンスを調整するためにこれらを使用すること
を勧めます。 ただし、低レベルの制御ループパラメータは、
Advanced チューニング方法を使用して直接調整できます。 これ
らの低レベルのパラメータの説明や制御ループのブロック図が
必要な場合は、Zaber のカスタマーサポートにお問い合わせくだ
さい。 

サーボ装置の制御ループを左右するパラメータは「ライブ」パ
ラメータセットと呼ばれます。 デバイスには、「プリセット」
と呼ばれる、アクティブではない保存されたパラメータの複数
のセットも保存されます。これらのプリセットは、さまざまな
条件（たとえばさまざまな負荷）での最適なチューニングのセ
ットを代表します。ライブセットとしてサーボチューニングを
使用するか、ライブセットとしてプリセットの 1 つを設定しま
す。 さらに、ライブまたは保存されたプリセットは、PID、イ
ンポート/エクスポート、または詳細モードで読み取ることがで
きます（単純なチューニングを使用するときの慣性入力は、低
レベルのパラメータに基づいて再計算することはできません）。 
書き込み可能なプリセットに加えて、「デフォルト」プリセッ
ト、工場出荷時の調整値を含む「デフォルト」プリセットもあ
ります。 デフォルトのプリセットは読み取りまたは適用できま
すが、上書きすることはできません。 安全な（ただし必ずしも
最適化されていません）パラメータを適用するために、いつで
もデフォルト値に復元してください。 



www.zaber.com 
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Step 1: Choose a tuning method. Step 2: Enter values. Step 3: Select a Preset to save 
the values to, and press Write. 

Step 4: Select the Preset to 
make Live, and press Activate. 

ステップ 1：調整方法を選択して
ください。 

ステップ 2：値を入力. ステップ 3：値を保存するプリセッ
トを選択して、Write を押します。 

ステップ 4：ライブを作成するた
めに、プリセットを選択し、
Active を押してください。 

警告：入力の値によってはデバイスが騒音を発したり、誤動作をする場合があります。そのような場合は、
既知の正しい値の入力から始めて少しづつ修正してください。不測の動作が生じる場合は右欄の Disbale 
Driver (駆動停止)ボタンを押してデバイスを停止してください。 
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電源投入時の初期パラメータ設定 
When a servo device is powered on, one of the presets is loaded as the 
active parameters. This preset is shown as the Power-on Preset. To 
change which preset is used as the initial parameter set, select from the 
dropdown, and press Change. 

オシロスコープタブ 
The Oscilloscope tab in Zaber Console is a tool for reading and 
displaying information from devices over time. A variety of information 
can be read, such as the expected position based on the trajectory 
planner, the actual position based on encoder feedback, and the 
temperature of the motor or driver. Plotting the first two (the expected 
and measured positions) during a 
movement can be useful in assessing the effectiveness of different servo 
tuning parameters; it can show performance such as rise time, overshoot, 
settling time, and steady-state error. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
21 ZABER TECHNOLOGIES INC.

You can access the Oscilloscope tab by selecting it from Zaber 
Console’s Tab Dock or by pressing the Open Scope button in the 
Servo Tuning Tab. 

サーボデバイスの電源を入れると、プリセットの 1 つがアクテ
ィブなパラメータとしてロードされます。 このプリセットはパ
ワーオンプリセットとして表示されます。 どのプリセットを初
期パラメータセットとして使用するかを変更するには、ドロッ
プダウンから選択して[変更]を押します。 

Zaber コンソールの[オシロスコープ]タブは、デバイスから情報
を読み、時間をかけて表示するためのツールです。軌道プラン
ナーに基づく予想位置、エンコーダフィードバックに基づく実
際の位置、およびモータまたはドライバの温度など、さまざま
な情報を読み取ることができます。移動中の最初の 2 つ（予想
位置と測定位置）をプロットすると、さまざまなサーボ調整パ
ラメータの有効性を評価するのに役立ちます。 立ち上がり時
間、オーバーシュート、セトリング時間、定常誤差などの性能
を示すことができます。 

Zaber コンソールの Tab Dock から選択するか、[Servo 
Tuning]タブの[Open Scope]ボタンを押すと、[Oscilloscope]
タブにアクセスできます。 
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While complete information on general usage of the Oscilloscope tab can 
be found at www.zaber.com/Oscilloscope, here are some recommended 
settings to use for plotting the step response of a servo device: 

Trigger – Select Manual mode to capture high resolution information over a 
limited time period. Automatic mode will capture lower resolution 
information indefinitely. 

Channels – Select the Trajectory Position (pos setting) and Measured 
Position (encoder.pos setting) to compare the expected and actual 
trajectories. Choose ‘mm’ from the Unit selector. 

Sample Rate –The maximum sample rate depends on the Trigger type. For 
Manual mode, selecting a higher frequency will give a smaller sample 
period. Enter 1 kHz for a reasonable mix of resolution and period for 
capturing a movement. 

Signal Generator – Enable this to create a movement during the data capture. 
We recommend a relative movement with a step of 20 mm as a sample 
movement, and resetting after the capture is complete. 
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Oscilloscope タブの一般的な使用法に関する完全な情報は
www.zaber.com/Oscilloscope で見つけることができますが、ここでは
サーボデバイスのステップ応答をプロットするために使用するため
の推奨設定をいくつか示します。 

トリガ - 手動モードを選択して、限られた時間内に高解像度の情報をキ
ャプチャします。 自動モードは、低解像度の情報を無期限にキャプチ
ャします。 
チャンネル - 軌跡位置（位置設定）と測定位置（encoder.pos 設定）
を選択して、予測軌跡と実際の軌跡を比較します。 単位選択から
「mm」を選択します。 

サンプルレート - 最大サンプルレートはトリガタイプによって異なり
ます。 手動モードでは、高い周波数を選択するとサンプル周期が短く
なります。 動きを捉えるための分解能と周期を適切に組み合わせるに
は、1 kHz を入力します。 

信号発生器 - データキャプチャ中に動きを作成するにはこれを有効に
します。 サンプル移動としてステップ 20 mm の相対移動、およびキ
ャプチャが完了した後にリセットすることをお勧めします。 
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Press Start Capture to begin reading the information. The device will 
move, and once all of the data has been collected and transmitted, a plot 
of the information will be displayed. 

After generating a plot, you can evaluate whether the motion is in line 
with your application requirements. If not, you can adjust the servo 
tuning and generate a new plot for comparison. Repeat this process until 
you’re content with the performance. 

Because performance also relates to the motion trajectory, there are 
some adjustable trajectory settings. In particular, you may want to try 
adjusting the maximum trajectory speed (maxspeed setting), the 
trajectory’s acceleration (accel setting), and how accurate 
and stable the final position must be at the end of the movement 
(cloop.settle.tolerance and cloop.settle.period settings). See the online 
product manual for more information on these settings. 
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マニュアルノブ 
Most Zaber devices include a manual knob for moving the unit 
without a computer connection. Devices still need to be connected 
to a power source for the manual knob to work. The following tables
summarize the functionality offered by manual knobs for each 
device series. 

Potentiometer Knob (T-Series) Functionality 

Turning the knob Moves the device based on the direction the knob 
is turned (clockwise moves in the positive 
direction) at a speed propor tional to the amount 
that the knob is turned. 

Returning the knob to 
the detent 

Stops the device from moving. 

情報の読み取りを開始するには、[Start Capture]を押します。 装置が移
動し、すべてのデータが収集されて送信されると、情報のプロットが
表示されます。 

プロットを生成したら、動きがアプリケーションの要件に沿っている
かどうかを評価できます。 そうでない場合は、サーボチューニングを
調整し、比較のために新しいプロットを生成できます。 パフォーマン
スに満足するまでこのプロセスを繰り返します。 

パフォーマンスはモーション軌跡にも関連するため、調整可能な軌跡
設定がいくつかあります。特に、最大軌道速度（maxspeed 設定）、軌
道の加速度（accel 設定）、そして移動の最後に最終位置がどれだけ正
確で安定している必要があるのかを試してみるとよいでしょう。
(cloop.settle.tolerance and cloop.settle.period settings). 
（これらの設定の詳細については、オンラインの製品マニュアルを参
照してください。） 

ほとんどの Zaber デバイスには、コンピュータに接続せずにユニ
ットを動かすための手動ノブが含まれています。 手動ノブが機能
するには、デバイスを電源に接続する必要があります。 次の表は、
各デバイスシリーズの手動ノブによって提供される機能をまとめ
たものです。 

ポテンショメータノブ(T シリーズ)機能 

ノブを回して調整 

ツマミをディテン
ト（戻り止め）位
置に戻す 

ノブを回した方向に応じて、ノブを回
した量に比例した速度でデバイスが移
動します（時計回りで正方向に移動）。 

デバイスの移動を停止します。 
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ジョイスティック 
Zaber’s joystick can be used to control up to 3 Zaber devices 
manually; the joystick’s programmable buttons can also save 
commands for ease of use. 

The joystick is designed to connect at the start of a daisy-chain, where it 
can send instructions to all of the other devices over the chain. However, 
these joysticks are not intended to act as controllers, so each axis will 
still require an integrated controller or a stand-alone controller. 

 X-JOY3の初期値キー設定 

 
 
*Velocity Mode: each knob turn increments the speed of the axis in a continu movement. 
†

Displacement Mode: each knob turn moves the axis a specific distance, as 
indicated by the knob.distance setting. 
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Key Short Press（短押し） Long Press（長押し） 
1 停止 ホーム（原点復帰） 
2 アラートを送信* 1, 2 アラートを送信* 1、3、4 
3 保存した位置に移動 位置を保存 
4 保存した位置に移動 位置を保存 
5 保存した位置に移動 位置を保存 
6 軸1低速移動 軸１高速移動 
7 軸2低速移動 軸２高速移動 
8 軸3低速移動 軸３高速移動 
   

Indexed Knob (A-Series and X-Series) Functionality 

Turning the knob Moves the device based on the direction the knob 
is turned (clockwise moves in the positive 
direction). 

Pressing the knob Decelerates and stops the device (identical to 
a Stop command). Pressing the knob also 
instantly stops the device if the device is already 
decelerating. 

Pressing and holding the 
knob for 1 second 

Toggles between Velocity Mode* and 
Displacement Mode†. 

インデックスノブ（A シリーズおよび X シリーズ）機能 

ノブを回す 

ノブを押す 

ノブを 1 秒間押し
続ける 

ノブを回した方向に基づいてデバイス
を移動します（時計回りで、正方向に
移動）。 

装置を減速して停止します（Stop コマ
ンドと同じ）。 ノブも押す装置がすで
に減速している場合は、装置を即時に
停止します。 

速度モード*と変位モード†を切り
替えます。 

*速度モード：各ノブを回すと、連続的な動きで軸の速度が増加します。 

変位モード：各ノブを回すと、ノブ距離の設定で示されているよ
うに、軸が特定の距離だけ移動します。 

Zaber のジョイスティックを使用して、最高 3 台の Zaber デバイスを
手動で制御できます。 ジョイスティックのプログラム可能なボタン
は、使いやすさのためにコマンドを保存することもできます。 
ジョイスティックはデイジーチェーンの開始点に接続するように設計
されており、チェーンを介して他のすべてのデバイスに命令を送信でき
ます。 ただし、これらのジョイスティックはコントローラとして機能
することを目的としていないため、各軸には依然として統合コントロー
ラまたはスタンドアロンコントローラが必要です。 

＊comm alert が１に設定されている場合 
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ジョイスティックの起動方法 接続 

The joystick must be connected to a computer to configure it. Once it  
configured, you can operate it with or without a computer connection.   
The joystick should be the first device in the 
daisy-chain. Once all devices are connected to the chain, send the 
Renumber command to all devices (Device 0). The joystick will be devi      
e 1, and the joystick will control devices 2, 3, and 4 (the three 
devices daisy-chained after it). 

構成 
Zaber Console has a useful tool for configuring the joystick settings a     
the button functions. In order to use this tool, press the + tab (shown 
below) and add the Joystick tab. 
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Highlight the joystick, and go to this tab. Select any of the buttons in 
the bottom left to view or change the button functions. Highlight the
centre button to adjust joystick settings. Additionally, the tool allows
you to save and load joystick configurations. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Visit the online manual at www.zaber.com/JoystickTab for complete 
information on the tools and features available. 

設定するには、ジョイスティックをコンピュータに接続する必要が
あります。 一度設定すると、コンピュータに接続してもしなくても
操作できます。ジョイスティックは、デイジーチェーンの最初(先頭）
のデバイスになります。 すべてのデバイスがチェーンに接続された
ら、Renumber コマンドをすべてのデバイス（デバイス 0）に送信し
ます。ジョイスティックはデバイス 1 になり、ジョイスティックは
デバイス 2、3、および 4（それ以降はデイジーチェーン接続された
3 つのデバイス）を制御します。 

Zaber コンソールには、ジョイスティックの設定とボタン機能を設定
するための便利なツールがあります。 このツールを使用するには、
[+]タブ（以下に表示）を押して[ジョイスティック]タブを追加しま
す。 

ジョイスティックを強調表示して、このタブに進みます。 ボタ
ンの機能を表示または変更するには、左下にあるボタンのいずれ
かを選択します。 ジョイスティックの設定を調整するには、中
央のボタンをハイライトします。 さらに、このツールではジョ
イスティックの設定を保存して読み込むことができます。 

利用可能なツールと機能の詳細については、 
www.zaber.com / JoystickTab のオンラインマニュアルを参照して
ください。 



 
 
Troubleshooting 
Some general troubleshooting information is included here. See the 
online product manual for additional information. 

ファームウェアアップデート 
In order to allow access to new features and bug fixes, Zaber devices 
(with Firmware Version 6.18 or higher) are able to be updated remotely 
through Zaber Console. Follow instructions here to update: 
www.zaber.com/FirmwareUpdate 

Devices can only be updated within their major version. Firmware 6 
devices only accept 6.xx versions and Firmware 7 devices only accept 
7.xx versions. 

滑り（抜けパルス）や失速（脱調） 
If the positioner is making unusual noises when in motion, and/or it is not 
traveling the expected distance or not traveling at all, then the positioner 
is likely slipping or stalling. 

If the positioner is slipping or stalling, and it has encoders, the blue LED 
on the controller will also flash. To correct the problem, try the following 
steps:

www.zaber.com 
 
 
 
If the positioner continues to stall with no external load at default 
speed and acceleration settings, or if the steps above cannot be 
performed given your application requirements, please contact 
Customer Support for assistance. 
 
工場出荷時のデフォルトにリセット 
If the device is unable to communicate, operating erratically, or 
performing in unexpected ways, a manual factory reset can be 
performed through the following steps: 
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T-シリーズ 

Send the Restore Settings command (command number 36). If the 
controller is integrated on the positioner, the data value should be 0. If the 
controller is connected to a peripheral, the peripheral ID should be the data 
value. 

A-シリーズ 及び X-シリーズ 

1. Power Off the device. 
2. Push and hold the knob. 
3. Power On the device. 
4. Continue to hold the knob in until the blue LED is lit (about 5 seconds), then

release the knob. 

All Devices 

1. Lower the maximum speed setting. 
2. Lower the maximum acceleration setting. 
3. Reduce the load on the positioner. 

トラブルシューティング 
いくつかの一般的なトラブルシューティング情報はここに含まれ
ています。 追加情報については、オンライン製品マニュアルを参
照してください。 

新機能やバグ修正へのアクセスを可能にするために、Zaber デバイス
（ファームウェアバージョン 6.18 以降）は Zaber コンソールからリモ
ートでアップデートすることができます。 更新するには、こちらの手
順に従ってください。www.zaber.com/FirmwareUpdate 

デバイスはｍajor version 内でのみ更新できます。 ファームウェア 6
デバイスは 6.xx バージョンのみを、ファームウェア 7 デバイスは 7.xx
バージョンのみ更新可能です 

ポジショナが動作中に異音がしている、または予想される距離を移動
していない、またはまったく移動していない場合、ポジショナはスリ
ップまたは失速している可能性があります。 

ポジショナが滑ったり失速したりする場合は、エンコーダが付いてい
る場合は、コントローラの青い LED も点滅します。 問題を解決する
には、次の手順を試してください。 

全デバイス 

1.最高速度設定を下げます。 
2.最大加速度設定を下げます。 
3.ポジショナの負荷を軽減してくださ
い。

デフォルトの速度および加速度設定で外部負荷なしでポジショ
ナが停止し続ける場合、またはアプリケーションの要件を考慮
して上記の手順を実行できない場合は、カスタマサポートに連
絡してください。 

デバイスが通信できない、正しく動作しない、または予期しない
方法で実行される場合は、次の手順で工場出荷時の状態への手動
リセットを実行できます。 

Restore Settings コマンドを送信します（コマンド番号 36）。 コ
ントローラがポジショナに組み込まれている場合、データ値は
0 になります。コントローラが周辺機器に接続されている場合、
ペリフェラル ID はデータ値になります。 

1.装置の電源を切ります。 
2.ノブを押し続けます。 
3.装置の電源を入れます。 
4.青い LED が点灯するまで（約 5 秒間）ノブを押したままにし

てから、ノブを放します。 
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Front Panel Indicators 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Customer Support 
1-888-276-8033 (Toll  Free Canada/USA) 
1-604-569-3780 (Direct) contact@zaber.com 
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 T-シリーズ A-シリーズ及び X-シリーズ 

Green LED on Device is powered on and operating normally. Device is powered on and operating normally. 

Green LED flashing Power supply voltage is out of range. Operating conditions of the device are outside of the recommended range. 
This will occur if the supply voltage is either over or under the recommended 
range, if the internal temperature has exceeded the set limit or the driver has 
disabled. 

Green LED fading in and out  Device is parked. 

Red LED on or flashing  A critical error has occurred. Please contact Customer Support. 

Blue LED on or flashing  Device has slipped or stalled. 

Amber or red LED on Device is in motion.  

Amber or red LED flashing Traffic packet on the RS-232 line.  

Amber or red LED blinking Manual movement potentiometer is turned.  

正面パネル表示灯 

 
〒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 
 

緑 LED 点灯 

緑 LED 点滅 

緑 LED fading in and out 

赤 LED 点灯又は点滅 

青 LED 点灯又は点滅 

琥珀又は赤 LED 点灯 

琥珀又は赤 LED 点滅 

琥珀又は赤 LED 明滅 

デバイス電源オン、正常動作 

電源電圧規格外 

デバイス動作中 

RS-232 上でパケット通信中 

マニュアル操作ポテンショ 調整中

デバイス電源投入され稼働中
デバイスの動作条件が推奨範囲外です。 これは、電源電圧が推
奨範囲を超えているか下回っている場合、内部温度が設定限度
を超えている場合、またはドライバが無効になっている場合に
発生します。 

デバイスはパーキング状態 

重大なエラーが発生しました。 カスタマサポートに連絡してください。 

デバイスがスリップ（抜けパルス）または失速（脱調）しました。 


