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	主要难点
	光度头的运动必须有很高的精度又要十分灵活，而印刷速度又很快。因此要求伺服驱动器反应灵敏，而且体积、重量又要足够小：可以装在光度头里又不会影响其运动。
	Elmo的解决方案
	高精度，高灵活性微型驱动器
	主要难点
	Elmo的解决方案
	记录从轴的运动轨迹
	在任何速度下都能做到一致、可靠
	Tuba & Cornet 数字伺服驱动器
	 机器介绍:
	挑战：




