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1. 利用規約への同意 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
利用規約をご確認のうえ、「上記利用規約に同意します。」をチェック後、「選定ページへ移動」ボ

タンをクリックします。 
「上記利用規約に同意します。」にチェックが無い場合は、「選定ページへ移動」は出来ません。 
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2. 画面の概要 

 
型番選定は、上部「MENU」タブの項目を左から右へ順次行ってください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 タブ 

左から右へ順次行います

「クリア」ボタンは、「機種選定」以降の「MENU」タ

ブで選択した内容および、入力した数値データを全て初

期値に変更します。 

「読み込み」ボタンは、前回の型番選定の「報告書作成」

シートで保存したデータの読み込みを行い、前回、使用

した型番選定データを再度、利用・確認することが出来

ます。 
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3. 機種選定 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
機種選定は画面左側の写真もしくは型式から製品を選択します。 
左側のリンクをクリックすると製品の説明が表示され、その製品が選択されます。 
 
ご注意 
型番選定には、まずこの機種選定が必須になります。 
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4. 単位選択 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
初期値は SI 単位系で設定されています。 
単位を変更する場合は、各単位のラジオボタンにて選択後に画面右下の「選択」ボタンをクリッ

クしてください。 
型番選定の途中でも単位の変更は可能です。その場合、既に入力された値や計算された値は、自

動的に変更後の単位へ変換されます。また、「慣性計算」や「運転条件」などの確定後でも全て変

換されます。 
 
ご注意 
1. 型番選定の途中で単位の変更を行った場合、入力値および計算結果の値が換算係数により丸

められ、変更前の値と誤差が生じる場合があります。単位の変更を繰り返すと換算誤差が大

きくなりますのでご注意ください。 
2. ラジオボタンにて選択後に画面右下の「選択」ボタンをクリックせずに別「MENU」へ移動

した場合は、単位の変更は無効となります。 
 
 

ラジオボタン

選択する 
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5. 慣性計算 

負荷となる部品毎の慣性モーメントと質量を計算します。また、部品はテーブルとワークに選別

することが出来ます。 
 
 
 
 
 
 
 
「機構計算」に必要な負荷の慣性モーメントの値が既に計算済みの場合は、この「慣性計算」を

使用せずに、直接、「機構計算」で値を入力することも可能です。 
選択できる部品は最大で６個までです。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ワーク 

テーブル 
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「部品一覧」の項目 
部品の形式 部品の詳細で選択した「テーブル」または「ワーク」を表示し

ます。 
形状 部品形状で選択した形状を表示します。 
実体／空体 部品の詳細で選択した「実体」または「空体」を表示します。

比重 部品の詳細で確定した材質名と比重値を表示します。 
個数 部品の詳細で確定した個数を表示します。 
回転軸 部品の詳細で選択した「回転軸」を表示します。 
偏心 回転の中心軸が部品の重心位置と一致していない場合に、回転

の中心軸から部品の重心位置までの距離を「偏心」として入力

します。 
寸法 部品の詳細で確定した寸法を表示します。 
単体質量 部品単体の質量を表示します。 
単体×個数の質量 部品単体の質量×個数の質量を表示します。 
質量合計 テーブルおよびワーク部品ごとの質量を合計した数値を表示

します。 
慣性モーメント 部品単体の慣性モーメントを表示します。 
単体×個数の慣性モーメント 部品単体の慣性モーメント×個数の慣性モーメント値を表示

します。 
慣性モーメント合計 テーブルまたはワーク部品ごとの慣性モーメントを左項より

合計した数値を表示します。 
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部品番号 1の「選択」ボタンをクリックします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
部品形状の一覧が表示されます。 
形状を選択するとそれぞれの形状に応じた入力項目が表示されます。 

形状選択 
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入力項目 
個数 選択した形状の個数を入力します。 
部品の形式 テーブルまたはワークかを選択します。 
実体/空体 選択した部品を実体または空体を選択します。 

空体とは実体の中に空洞部が有る場合等に利用します。計算結果はマイナスの 
慣性モーメントに成ります。 

比重 プルダウンから部品の材質を選択します。選択に対象材質が無い場合は、下のラ

ジオボタンをクリックし、材質の比重値を直接入力します。 
偏心 回転の中心軸が部品の重心位置と一致していない場合に、回転の中心軸から部品

の重心位置までの距離を入力します。 
＊半径(R) 形状の半径を入力します。（円柱の場合） 
＊長さ(L) 形状の長さを入力します。（円柱の場合） 
回 転 軸 回転軸をそれぞれ X軸、Y軸、Z軸から選択します。 

（注）＊印は、部品形状により入力内容が変わります。 
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ボタン 
計算 入力された値を元に計算を行い、その結果を下段に表示します。 
確定 計算結果を確定し、上記部品一覧表に計算結果を反映します。 
キャンセル 何もせずに部品形状の選択画面に戻ります。入力した値は破棄されます。 

ご注意 
「確定」ボタンをクリックせずに別「MENU」へ移動した場合は、入力した値は無効となります。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
計算結果 
単体質量 ·····················部品単体の質量を表示します。 
単体×個数の質量 ·········部品単体の質量×個数倍の質量値を表示します。 
慣性モーメント ············部品単体の慣性モーメントを表示します。 
単体×個数の慣性モーメント ·······部品単体×個数倍の慣性モーメント値を表示します。 
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6. 機構計算 

ご注意 
「機構計算」は型番選定に必須となりますので、各項目の数値を入力後に必ず「計算」ボタンを

クリックしてください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ご使用になる機構の種類を選択してください。 
 
「慣性計算」で計算を行った場合は、その計算結果の値が慣性モーメントの項目に初期値として

自動的に入力されます。 
 
各項目は、手入力で数値を入力することもできます。最後に入力した値が型番選定を終了するま

で残ります。 
必要な項目に数値を入力して「計算」ボタンをクリックしてください。 
下段の負荷慣性総計、外部負荷トルクに計算結果が表示されます。 
「慣性計算」での計算値に戻したい場合には、「初期値」ボタンをクリックしてください。 
 
ご注意 
１．「計算」ボタンをクリックせずに別「MENU」へ移動した場合は、入力した値は無効となり 

ます。 
２．再度「MENU」の「慣性計算」で変更した場合、この慣性モーメント値は反映されません。

「初期値（慣性計算データの読み込み）」ボタンをクリックすると、変更値が反映されます。

再度「計算」ボタンをクリックしてください。 
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7. 運転条件 

初めに動作パターン「入力法１」「入力法２」を選択して、「選定」ボタンをクリックしてくださ

い。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
動作パターンの説明 

入力法１ ：加減速時間、一定速時間、減速時間、停止時間、最大速度の数値を入力し

「計算」ボタンをクリックしてください。入力した数値に基づいた動作パターンの

グラフを表示します。 

      下段にサイクルタイム、最大速度、平均速度、移動量の計算結果が表示されます。 

 

入力法２ 三角+25% ：移動時間、休止時間、移動量の数値を入力し「計算」ボタンをクリ

ックしてください。入力した数値に基づいた動作パターンのグラフを

表示します。 

      下段に 

三角   ：移動時間の 50%加減速時間としたサイクルタイム、最大速度、平均速

度、移動量の計算結果が表示されます。 

25％   ：移動時間の 25%を加減速時間としたサイクルタイム、最大速度、平均

速度、移動量の計算結果が表示されます。 

ご注意 
「計算」ボタンをクリックせずに別「MENU」へ移動した場合は、入力した値は無効となります。 

動作パターンの選択 
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入力法１ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
表示内容 
動作パターングラフ 時間と速度の動作パターンがグラフ表示されます。 
サイクルタイム 動作時間と休止時間の合計値が表示されます。 
最大速度 動作パターンでの最大速度が表示されます。 
平均速度 動作パターンでの休止時間を含めた平均速度が表示されます。 
移動量 動作パターンでの移動量（角度または距離）が表示されます。 
ご注意 
「計算」ボタンをクリックせずに別「MENU」へ移動した場合は、入力した値は無効となります。 
 

動作パターングラフ 

計算結果 

サイクルタイム 
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入力法２ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
表示内容 
動作パターングラフ 時間と速度の動作パターンがグラフ表示されます。 
サイクルタイム 動作時間と休止時間の合計値が表示されます。 
最大速度 動作パターンでの最大速度が表示されます。 
平均速度 動作パターンでの休止時間を含めた平均速度が表示されます。 
移動量 動作パターンでの移動量（角度または距離）が表示されます。 
ご注意 
「計算」ボタンをクリックせずに別「MENU」へ移動した場合は、入力した値は無効となります。 
 

動作パターングラフ 

三角の計算結果 

25%の計算結果
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8. 型番選択 

「機種選定」、「機構計算」、「運転条件」の入力が完了されている場合は、「マニュアル選択」か「自

動選択」で製品を選定することができます。（入力が完了していない場合は、未入力の項目を完了

し、再度このタブに戻ってください。） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

「負荷の限界慣性値」をラジオボタンで選択してください。 
負荷の限界慣性値選択  
○アクチュエータの ３倍 ： 負荷の移動に安定動作を要求される場合に選択します。 
○アクチュエータの ５倍  ： 「アクチュエータの１０倍」を選択し、型番選定結果で選定さ

れたアクチュエータの減速比が１６０の場合に、再度、この選択

を行います。 
○アクチュエータの１０倍 ： 割出時間に余裕があり、移動動作中に幾分振動気味でも位置決

めが可能な場合に選択します。 
但し、型番選定結果で選定されたアクチュエータの減速比が１６０の場合、再度、「アクチュエー

タの５倍」にて選択してください。減速比が１６０の場合、負荷慣性が大きすぎ減速機のネジレ

による振動の発生を起こす可能性があります。 
 
「マニュアル選択」か「自動選択」ボタンをクリックしてください。 
「マニュアル選択」の場合 
既に型番が決まっている場合で、その製品の限界値を検討したい場合は、プルダウンにて型番を

選択後に「マニュアル選択」ボタンをクリックしてください。 
「自動選択」の場合 
型番が決まっていない場合は、「自動選択」ボタンをクリックしてください。 
適合する製品がある場合は、その製品の判定内容を表示します。 
適合する製品がない場合は、「機種選定」で選択された製品の一覧を表示し、項目ごとの判定内容

を表示します。 
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型番選定結果が表示されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
表示内容 
最大（グラフ） 選択されたアクチュエータの瞬時最大速度と瞬時最大トルク領域が表示さ

れます。 運転条件による駆動状態がどのポイントにいるかを◇で示しま

す。 
平均（グラフ） 選択されたアクチュエータの定格速度と定格トルク領域が表示されます。 

運転条件による駆動状態がどのポイントにいるかを◇で示します。 
 

部分仕様 計算結果 限界 合格／不合格 

慣性モーメント 計算結果による負荷慣性モ

ーメントの値を示します。 
選択されたアクチュエ

ータの慣性モーメント

の限界値を示します。 
最大速度 運転条件による最大速度の

値を示します。 
選択されたアクチュエ

ータの最大速度の値を

示します。 
最大トルク 運転条件による最大トルク

の値を示します。 
選択されたアクチュエ

ータの最大トルクの値

を示します。 
平均速度 運転条件による平均速度の

値を示します。 
選択されたアクチュエ

ータの平均速度の値を

示します。 
平均トルク 運転条件による平均トルク

の値を示します。 
選択されたアクチュエ

ータの平均トルクの値

を示します。 

限界値に対する判定

結果を、 
「合格」 
または 
「不合格」 
で示します。 
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「マニュアル選択」で指定した型番では、選定が不可能な場合 
限界値に対する判定結果を、「不合格」で示します。この場合には、型番を大きくするか、「不合

格」の運転条件を変更してください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
「自動選択」を指定した場合で、選定結果が不合格の場合 
限界値に対する判定結果を、「不合格」で示します。この場合には、「機種選定」タブで機種を変

更するか、「不合格」の運転条件を変更してください。 
 

「不合格」の判定結果 
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７項の「運転条件」にて「入力法２（三角＋２５％）」を選択し、「自動選択」を指定した場合 
「三角」または「２５％」の判定項目内に「不合格」があっても、他方の判定項目が全て「合格」

であれば「適合する製品がある」として、その製品の判定内容を表示します。 
 

「不合格」の判定結果 
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9. 報告書作成 

入力した値、計算結果など選択状況のレポートを作成します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ユーザ情報の入力 
報告先や作成者などのユーザ情報を入力後、「ユーザ情報の保存」ボタンをクリックし、情報を必

ず保存します。ユーザ情報を保存しない場合は、報告書の印刷や次回の利用データとして使用で

きません。 
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印刷 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
印刷のリンクをクリックすると別ウィンドウで印刷用の画面を表示します。 
 
【印刷用画面】 

印刷のリンク 
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選定情報の保存 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
選定情報を次回以降に再利用するために、ご使用のコンピュータに保存することができます。 
「データの保存」ボタンをクリックして保存します。 
保存されるデータの拡張子は‘.sav’になります。このファイルをダブルクリックしても「型番

選定プログラム」は起動しません。 
保存した選定情報は、MENU の「読み込み」タブの「データ読み込み」で保存先を指定すること

により再利用できます。 
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１．型番選定にあたって 
「型番選定プログラム」の選定結果は製品の適合を保証したものではありませんので、参考とし

てご利用ください。 
また、「型番選定プログラム」では、位置決め精度やベアリング寿命を保証するものではありませ

ん。この内容に関しては、ご使用する製品のカタログおよび技術資料をご参照ください。 
 
アクチュエータの選定について「型番選定プログラム」は次の内容を基にしております。 
アクチュエータの「トルク－回転速度」による使用可能領域を平均領域と最大領域として判定し

ています。  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

アクチュエータの「トルク－回転速度」による使用可能領域 
を簡略化して選定に使用しています。 

最大領域

平均領域
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２．単位の換算 
「型番選定プログラム」内での単位の換算係数を次に示します。 

初期単位は、ＳＩ単位で設定されています。 

（1）長さ 

SI 単位 m 単位 ft. in. 

 係数 0.3048 0.0254 

単位 ft. in.  

係数 3.281 39.37 SI 単位 m 

（2）質量 

SI 単位 kg 単位 lb. oz. 

 係数 0.4535 0.02835 

単位 lb. oz.  

係数 2.205 35.27 SI 単位 kg 

（3）力 

SI 単位 N 単位 kgf lb(力) oz(力) 

 係数 9.81 4.45 0.278 

単位 kgf lb(力) oz(力)  

係数 0.102 0.225 4.386 SI 単位 N 

（4）角度 

SI 単位 rad 単位 度 分 秒 

 係数 0.01755 2.93×10-4 4.88×10-6

単位 度 分 秒  

係数 57.3 3.44×103 2.06×105 SI 単位 rad 

（5）時間 

 

 

 

（6）直線速度 

SI 単位 m/sec 単位 m/min ft./min ft./sec in/sec 

 係数 0.0167 5 . 0 8 × 1 0 3 0.3048 0.0254 

単位 m/min ft./min ft./sec in/sec  

係数 60 196.9 3.281 39.37 SI 単位 m/sec 

 

SI 単位 秒 

 

単位 分 

係数 0.0167 
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（７）回転速度 

 

 

 

 

SI 単位 rad/sec 

                            

単位 度/sec 度/min r/sec r/min 

係数 57.3 3.44×103 0.16 9.55 
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３．慣性モーメントの計算式 

形状毎の質量・慣性モーメントの計算式を示します。 

（１）回転軸が重心位置と一致しているとき 

回転軸が重心位置と不一致の場合は（２）を参照してください。 

次表は、質量・慣性モーメントの計算式です。 

m：質量（kg）、 

Ix,Iy,Iz：x,y,z 軸を回転中心とする慣性モーメント(kg･m2)、 

G：重心の端面からの距離 

ρ：比重 (g/cm2) 

単位 長さ：m、質量：kg、慣性モーメント：kg･m2 

物体形状 質量・慣性・重心位置 物体形状 質量・慣性・重心位置 

円柱  丸パイプ  

球  楕円柱  

円錐  

 

角柱 

 

 

 

 

 

 

 

 

※慣性モーメント I と GD2の関係は、I=1/4GD2となります。

R 

L 

z 

x 

y 

ρLRm 2π=

2Rm
2
1Ix =

⎟
⎟
⎠

⎞
⎜
⎜
⎝

⎛
+=

3
LRm

4
1Iy
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2

⎟
⎟
⎠

⎞
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⎜
⎝

⎛
+=

3
LRm
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1Iz

2
2
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L

R2

z

x
y

R1:外径､R2：内径

( ) ρ-π LRRm 2
2

2
1=

( )
⎭
⎬
⎫

⎩
⎨
⎧

++=
3
LRRm
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1Iy

2
2

2
2

1

( )2
2

2
1 RRm2

1
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( )
⎭
⎬
⎫

⎩
⎨
⎧
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4
1Iz

2
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2
2

1

ρLBCm π
4
1

=

( )22 CBm
16
1Ix +=

⎟
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⎠

⎞
⎜
⎜
⎝

⎛
+=
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L

4
Cm

4
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22

⎟
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⎞
⎜
⎜
⎝
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+=
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22
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m 2=
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( )22 L4Rm
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3Iy +=
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物体形状 質量・慣性・重心位置 物体形状 質量・慣性・重心位置 

正四角パイプ 

 

 

 

 

 

 

 

菱形柱 

 

 

 

 

正六角柱  等辺三角柱 

 

 

直角三角柱 

 

   

※慣性モーメント I と GD2の関係は、I=1/4GD2となります。 
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B 

A 
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y 

( )ρD-B4AD=m
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（２）回転軸が重心位置と不一致のとき（偏心） 

慣性体の重心位置と回転軸が一致していないときの慣性モーメントは、次式で計算します。 

 

JF ： 重心位置と回転軸が不一致とき(偏心)の慣性モーメント  (kg･m2） 

JF ： 重心位置と回転軸が一致ときの慣性モーメント（kg･m2） 

形状に応じ（１）の式で計算します。 

m： 質量 （kg） 

F ： 偏心の距離  （m） 

 

（３）直線運動物体の慣性モーメント 

ネジなどで駆動される直線運動物体のアクチュエータ軸換算慣性モーメントは、次式で 

計算します。 

 

 

J ： 直線運動物体のアクチュエータ軸換算慣性モーメント （kg･m2） 

W： 質量 （kg） 

L BP：  アクチュエータ１回転当たりの直線移動量 （m/rev） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
（４）比重 
慣性モーメントの計算で使用する各材料の比重を次表に示します。 

なお、次表の比重は参考値です。実際の材料の比重については、個々に確認してください。 

材料 比重 材料 比重 材料 比重 

SUS304 7.93 アルミニュウム 2.70 エポキシ樹脂 1.90 

S45C 7.86 ジュラルミン 2.80 ABS 1.10 

SS400 7.85 シリコン 2.30 シリコン樹脂 1.80 

鋳鉄 7.19 石英ガラス 2.20 ウレタンゴム 1.25 

銅 8.92 テフロン 2.20   

真鍮 8.50 

 

フッソ樹脂 2.20   

 

回転軸 重心軸 

F 2
F mFJJ +=

2

2
LWJ BP

⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛=

π

Ww 

WT
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４．機構計算の計算式 
 
（１）水平回転テーブル選択時 

本ソフトで「慣性計算」によりデータ入力した場合はワーク慣性モーメント、テーブル慣性

モーメントに自動的に数値入力されます。 
またワーク慣性モーメント、テーブル慣性モーメントの直接数値入力も可能です。直接の数

値入力は「慣性計算」データ入力より優先されます。「慣性計算」データ入力に変えたい場合

は「初期値（慣性計算データの読込み）」ボタンをクリックしてください。 
 
■入力項目 
計算に必要なデータを入力してください。 
 
  Jw ： ワーク慣性モーメント (kg･m2) 
   JT ： テーブル慣性モーメント (kg･m2) 
  TO   ： 外部トルク    (N･m) 
  ηO ： 機構部効率 
 
■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
計算に必要なデータが入力されていない場合は、データ入力要求が表示されます。 
要求データを入力してください。 
 

JL ： 負荷慣性モーメント総計 (kg･m2)     TWL JJ=J ＋  

TL ： 外部負荷トルク     (N･m)     
O

O
L

TT
η

＝  

 
 
■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
計算結果（HDS 製品出力軸換算値） 
負荷慣性モーメント総計 上式の JL 設定単位 
外部負荷トルク 上式の TL 設定単位 
 

JW 

JT 

TO （外部トルク）
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（２）水平ボールネジ選択時 
 
■入力項目 
計算に必要なデータを入力してください。 
 

Ww ： ワーク質量  (kg) 
  WT ： テーブル質量  (kg) 
 WB  ： ボールネジ質量 (kg) 
  DB   ： ボールネジ径   (m) 
  LBP  ： ボールネジピッチ  (m) 
μB   ： 摺動面摩擦係数   暫定値 0.1   設定範囲 0～1.0   

 JC ： カップリング慣性モーメント (kg･m2) 
 F1  ： 外力   (N) 

η1 ： 機構部効率       暫定値 0.9   設定範囲 0～1.0 
  

■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
計算に必要なデータが入力されていない場合は、データ入力要求が表示されます。 
要求データを入力してください。 
 

  JB ： ボールネジ慣性モーメント (kg･m2)  2
BBB D×W×

8
1

=J  

  JL ： 負荷慣性モーメント総計 (kg･m2)   2

2
BP

TWBCL 4
L

×W+W+J+J=J
π

)(  

  F   ： 軸方向荷重       (N)     8079×WW×FF TWB1 .)( ＋＋μ＝  

  TL  ： 外力負荷トルク     (N･m)   
1

BP
L 2

L×F
T

η
＝

π
 

 
■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
計算結果（HDS 製品出力軸換算値） 
負荷慣性モーメント総計 上式の JL 設定単位 
外部負荷トルク 上式の TL 設定単位 
 

F1 Ww 

WT 

JC WB 
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（３）水平ラック・ピニオン選択時 
 
■入力項目 
計算に必要なデータを入力してください。 
 

Ww ： ワーク質量    (kg) 
  WT ： テーブル質量  (kg) 
 WR ： ラックおよびその他駆動部質量  (kg) 

WPN  ： ピニオン質量   (kg)  
DPN  ： ピニオン径      (m) 
μP   ： 摺動面摩擦係数   暫定値 0.1   設定範囲 0～1.0 
F1     ： 外力      (N)   
η1  ： 機構部効率       暫定値 0.9   設定範囲 0～1.0 

 
■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
計算に必要なデータが入力されていない場合は、データ入力要求が表示されます。 
要求データを入力してください。 
 

JL： 負荷慣性モーメント総計  (kg･m2) 

( 　　　　＋　＋＋
2

PNPN
2

PNRTWL D×W
8
1

D×WWW
4
1

=J )  

 F： 軸方向荷重           (N)      8079×WWW×FF RTWP1 .)( ＋＋＋μ＝  

 TL： 外力負荷トルク     (N･m)   
1

PN
L 2

D×F
T

η
＝    

 
■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
計算結果（HDS 製品出力軸換算値） 
負荷慣性モーメント総計 上式の JL 設定単位 
外部負荷トルク 上式の TL 設定単位 
 

F1 Ww 

WT 

WR 

WPN 
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（４）水平ベルト選択時 
 
■入力項目 
計算に必要なデータを入力してください。 
 

Ww ： ワーク質量    (kg) 
  WT ： テーブル質量   (kg) 
 WB ： ベルト質量    (kg) 
 WP  ： プーリ質量    (kg) 

DP  ： 駆動プーリ径   (m) 
μP  ： 摺動面摩擦係数   暫定値 0.1   設定範囲 0～1.0 
F1  ： 外力      (N)   
η1 ： 機構部効率         暫定値 0.9   設定範囲 0～1.0 
 

■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
計算に必要なデータが入力されていない場合は、データ入力要求が表示されます。 
要求データを入力してください。 

 
JL ： 負荷慣性モーメント総計  (kg･m2) 

( 　　　　＋　＋＋ 2×D×W
8
1

D×WWW
4
1

=J 2
PP

2
PBTWL )  

F  ： 軸方向荷重            (N)      8079×WWW×FF PTWP1 .)( ＋＋＋μ＝  

 TL  ： 外力負荷トルク       (N･m)   
1

P
L 2

D×F
T

η
＝    

 
■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
計算結果（HDS 製品出力軸換算値） 
負荷慣性モーメント総計 上式の JL 設定単位 
外部負荷トルク 上式の TL 設定単位 
 

F1 Ww

WTDP

WB 
WP WP
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５.運転条件（動作パターン）の計算式 

 運転条件の動作パターンは、２通りの選択ができます。 
「入力法１」は、既に駆動動作パターンが決定している場合に使用します。 
「入力法２」は、移動時間、移動角度（距離）、停止時間のみが決定している場合に使用します。 
また、「入力法２」では、次の２通りの動作パターンを提示します。 
●移動時間の２５％を加減速時間とし計算した動作パターン。 
●移動時間で加減速のみとする三角波で計算した動作パターン。 

（１）入力法１ 
既に駆動動作パターンが決定している場合に 
使用します。 
■入力項目 
計算に必要なデータを入力してください。 
 加速時間  t1        (sec) 
 一定速時間  t2        (sec) 
 減速時間  t3        (sec) 
 停止時間   t4         (sec)  
最大速度  NMAX     (r/min or m/sec) 

機構が水平回転テーブルの場合は、回転速度を入力。 
機構がボールネジ、ラックピニオン、ベルトの場合は、直線速度を入力。 

 
■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
   サイクルタイム t6     43216 tttt=t ＋＋＋   (sec) 

平均速度 NAV 

 回転系          
6

3MAX2MAX1MAX
AV t

t×N×21t×N+×N×21
=N θθθ

θ

＋ // t   (r/min)  

直動系     
6

3MAXL2MAXL1MAXL
AVL t

t×N×21t×N+×N×21
=N

// ＋t   (m/sec)  

 
移動量 LA 

回転系      
60

360×N
×t×

2
1

tt×
2
1

L MAX
321A

θ

θ
＋＋＝ )(      (deg) 

直動系      MAXL321AL N×t×
2
1

tt×
2
1

L )( ＋＋＝             (m) 

 

NMAX

t1 t2 t3  t4

t5

移動量（角度 or 距離） 

t6  
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■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
入力法１の計算結果 
サイクルタイム 上式の t6 設定単位 
最大速度 入力値 NMAX 設定単位 
平均速度 上式の NAV 設定単位 
移動量（角度 or 距離） 上式の LA 設定単位 
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（２）入力法２ 
移動時間、移動角度（距離）、停止時間のみが決定している場合に選択します。 
■入力項目 
  移動量（角度 or 距離）    LA  (deg or m)  

機構が水平回転テーブルの場合は、回転速度を入力。 
機構がボールネジ、ラックピニオン、ベルトの場合は、直線速度を入力。 

  移動時間               ｔ5   (sec)  
  休止時間               ｔ4   (sec) 
 
１）移動時間の２５％を立上、立下時間に設定し計算 
 
■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
    
    サイクルタイム     546 tt=t ＋   (sec) 

最大速度  NMAX     

  回転系  
5

A
MAX t

L
×3

4
N θ

θ
＝   (r/min) 

  直動系  
5

AL
MAXL t

L
×

3
4

N ＝    (m/sec) 

   平均速度  NAV 

回転系    
6

MAX5
AV t

N×t
×

4
3

=N θ

θ
  (r/min)  

直動系    
6

MAXL5
AVL t

N×t
×

4
3

=N  (m/sec) 

■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
２５％の立上、立下時間計算結果 
サイクルタイム 上式の t6 設定単位 
最大速度 上式の NMAX 設定単位 
平均速度 上式の NAV 設定単位 
移動量（角度 or 距離） 入力値の LA 設定単位 

NMAX

t5/4 T5/2 t4

t5  

移動量 

t6  

t5/4 
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２）移動時間を立上、立下時間の三角波に設定し計算 
■計算式 
入力データを基に下記の計算式で計算を行います。 
 

サイクルタイム 546 tt=t ＋   (sec)  
最大速度  NMAX   

回転系    
5

A
MAX t

L
×2N θ

θ
＝  (sec) 

直動系    
5

AL
MAXL t

L
×2N ＝  (m/sec) 

   平均速度 (m/sec)   
6

MAX5
AL t×2

N×t=N  

■計算結果 
上式に基づいた計算結果が表示されます。 
三角波の立上、立下時間計算結果 
サイクルタイム 上式の t6 設定単位 
最大速度 上式の NMAX 設定単位 
平均速度 上式の NAL 設定単位 
移動量（角度 or 距離） 入力値の LA 設定単位 
 

NMAX

T5/2 t4

t5

移動量 

t6  

t5/2 
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６．直動速度から回転速度に変換する計算式 
ボールネジ、ラックピニオン、ベルトの直動速度をアクチュエータの回転速度に変換する計算式

を次に示します。 
 
（１）水平ボールネジ 
    最大速度                 NMAXL    (m/sec) 
     ボールネジピッチ        LBP     (m) 
     アクチュエータ回転速度  N     (r/min) 

                  60×L
NN

BP

MAXL＝  

 
 
 
 
（２）水平ラックピニオン 

最大速度                 NMAXL    (m/sec) 
     ピニオン直径        DPN    (m) 
     アクチュエータ回転速度  N     (r/min) 

                  60×D×
NN

PN

MAXL

π
＝  

 
 
 
 
（３）水平ベルト 

最大速度                 NMAXL    (m/sec) 
     駆動プーリ径        DP     (m) 
     アクチュエータ回転速度  N     (r/min) 

                  60×D×
NN

P

MAXL

π
＝  

 

DP

ピニオン 
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７．選定計算：アクチュエータ 
選択されたアクチュエータが、指定された運転条件（動作パターン）で動作可能かの検証をする

ための計算式を次に示します。 
 
選択されたアクチュエータの仕様データ 

アクチュエータ慣性       ： JM  (kgm2) 
最大トルク           ： TM  (N･m)  
回転速度                   ： N   (r/min) 
アクチュエータの摩擦トルク ： TF  (N･m) 

        MMTF TI×K=T －  
            アクチュエータのトルク定数  ： KT  (N･m／A) 
                      アクチュエータの最大電流   ： IM  (A) 

 
（１）アクチュエータの最大トルクと加速時トルクの比較 

■計算式 

外部負荷トルク
π

加速時間

ータ慣性負荷慣性＋アクチュエ
加速時トルク +60

N××2×= )(  

L
A

ML
A T+60

N××2×t
JJ=T π＋ )(  

 
加速時トルクがアクチュエータの最大トルク以下であることを検証する。 

 
（２）アクチュエータの最大トルクと減速時トルクの比較 

■計算式 

ルク－外部負荷トルクアクチュエータ摩擦ト－
π

減速時間

ータ慣性負荷慣性＋アクチュエ
減速時トルク ×260

N××2×= )(  

LF
A

ML
D TT×260

N××2×t
JJ=T －－

π＋ )(  

 
減速時トルクがアクチュエータの最大トルク以下であることを検証する。 

 
（３）アクチュエータの定格トルクと平均トルクの比較 

■計算式 
定速時トルク＝外部負荷トルク 

LR T=T  

平均トルク  
4321

3
2

D2
2

R1
2

A

t+t+t+t
t×T+t×T+t×T

=Trms  

 
平均トルクがアクチュエータの定格トルク以下であることを検証する。 
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８．型番選定手順 
型番選定は、下記１～５の手順で行います。各項で順次、アクチュエータ型番の絞り込みを行い、

最終的には、手順５．の比較条件を満足する型番内で、最小型番が選定結果となります。 
 
１．負荷慣性モーメントによる選択 

■次の慣性モーメントの比較を行う 
アクチュエータの慣性モーメント×選択値（下記参照） ≧ 負荷慣性モーメント 

 負荷の限界慣性値選択 

○アクチュエータの ３倍 ：負荷の移動に安定動作を要求される場合に選

択します。 
○アクチュエータの ５倍 ：「アクチュエータの１０倍」を選択し、型番選

定結果で選定されたアクチュエータの減速比

が１６０の場合に、再度、この選択を行いま

す。 
○アクチュエータの１０倍 ：割出時間に余裕があり、移動動作中に幾分振

動気味でも位置決めが可能な場合に選択しま

す。 
但し、型番選定結果で選定されたアクチュエータの減速比が１６０の場合、

再度、「アクチュエータの５倍」にて選択してください。減速比が１６０の場

合、負荷慣性が大きすぎ減速機のネジレによる振動の発生を起こす可能性が

あります。 
 

■選択されたアクチュエータ内で、負荷慣性モーメントの比較条件を満足する最小

型番でかつ、低減速比のアクチュエータを選定 

 

  

２．最大トルクによる選択 
■７項（１）の「アクチュエータの最大トルクと加速時トルクの比較」を行い、 
７項（２）の「アクチュエータの最大トルクと減速時トルクの比較」を行う 

■前段階１．で選定したアクチュエータ内で、上記の比較条件を満足する最小型番

でかつ、低減速比のアクチュエータを選定 

        

 
３．定格トルクによる選択 

■７項（３）の「アクチュエータの定格トルクと平均トルクの比較」を行う 
■前段階２．で選定したアクチュエータ内で、上記の比較条件を満足する最小型番

でかつ、低減速比のアクチュエータを選定 

 

 

（次ページへ） 
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４．最大回転速度による選択 

■運転条件（動作パターン）により計算された最大回転速度の比較を行う 

■前段階３．で選定したアクチュエータ内で、上記の比較条件を満足する最小型番

でかつ、低減速比のアクチュエータを選定 

        

 
５．連続回転速度による選択 

■運転条件（動作パターン）により計算された平均回転速度の比較を行う 

■前段階４．で選定したアクチュエータ内で、上記の比較条件を満足する最小型番

でかつ、低減速比のアクチュエータを選定 

 

 

６．選定結果 
■各手順の項目について「合格」「不合格」の判定結果を表示 

■運転条件（動作パターン）で「入力法２」を選択した場合には、各動作パターン

（２５％、三角）での判定結果を表示 
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