
回転型モータの特性例(連続回転) リニア型モータの特性例

構造と動作原理

PZT リンク付き金属板
左側正方板のみ駆動→左回転

右側正方板のみ駆動→右回転

駆動端子切換のみで逆転可能

正方板の面内呼吸モード
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正方板リンク形単相駆動超音波モータ
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Drive:Vin = 4.5Vrms Source:VDC = 5VPreload=10N


