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ロータリーアクチュエータの選定方法 
アクチュエータを選定の際には、アクチュエータおよびドライバの技術資料で詳細仕様をご確認のうえ行ってください。

アクチュエータ選定のフローチャート

YES

YES

NO

NO

●回転運動の場合

●水平直線運動の場合

負荷トルクTL

〔N·m〕

W〔kgf〕 摩擦係数
μ

ボールネジ
ピッチP〔m〕効率η
慣性モーメントJs〔kg·m2〕計算式① -1

μW・P
2π・ηTL  ＝ 〔N·m〕

計算式① -2

TL  ＝  μW・r 〔N·m〕JL  ＝  JS  ＋ D2 〔kg·m2〕w
8

ベアリングの
摩擦係数μ W

〔kgf〕

TL 〔N·m〕
JL 〔kg·m2〕

r
〔m〕

D
〔m〕

サーボ機構の確認をする
（回転運動か、直線運動か）

負荷トルク（TL）・慣性モーメント（JL）
を算出する　計算式①

運転状況から、
速度パターンを作成する

負荷条件から、
アクチュエータを仮選定する

所要始動トルク（T1）を算出する
計算式②

所要始動トルクは、
アクチュエータの瞬時最大

のトルク以下か？

トルクパターンを作成し、実効トルク
（Trms）を算出する　計算式③

実効トルクは、
アクチュエータの定格トルク

以下か？

アクチュエータ決定

T3  ＝  TL ー（T1 ー TL）

計算式②

T2  ＝  TL計算式③

T1  ＝  TL  ＋ ・2π
60

（JA＋JL）・NL

t1

T12・t1 ＋ T22・t2 ＋ T32・t3

t0
Trms  ＝

●仮選定条件

負荷トルクTL

負荷最高回転速度NL

負荷慣性モーメントJL

負荷条件 確認 カタログ値 単位
≦
≦

≦3JA*

定格トルクTR
定格回転速度NR
慣性モーメントJA

N·m
r/min
kg·m2

*高いサーボ剛性（高応答性・高精度）を必要とするシステムの場合には、JL≦1JAが望ましい。

●速度パターン

●トルクパターン

速度N
r/min

0

0

NL

T2

T1

T3 時間t（sec）

（注）t1 ＝ t3とする

t2

t0（1サイクル）

t3 t4t1

トルクT
N·m

JL  ＝  JS ＋ w P
2π 〔kg·m2〕（ ）2
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アクチュエータの選定例
アクチュエータの選定例を示します。

● 速度パターン

●トルクパターン

●負荷条件

注）各特性値は、アクチュエータの出力軸に換算した値を用います。

負荷回転速度
負荷トルク
負荷慣性モーメント
速度パターン

NL

TL

JL
t1 ＝ t3

t2

t4

： 25r/min
： 2N·m
： 0.02kg·m2

： 0.1sec
： 0.2sec
： 0.6sec

所要始動トルクは、
アクチュエータの

瞬時最大トルク以下かを確認する
T1 ＝ 3.0N·m ＜ TP ＝ 11N·m

となるのでYes

実効トルクは、
アクチュエータの

定格トルク以下かを確認する
Trms ＝ 1.3N·m ＜ TR ＝ 4.0N·m

となるのでYes

以上の結果により、アクチュエータの型式は、
RSF-11B-100に決定

TL  ＝ 2N·m        ＜TR ＝ 4.0N·m
NL ＝ 25r/min   ＜TR ＝ 30r/min
JL  ＝ 0.02kg·m2 ＜JA ＝ 0.02kg·m2

負荷条件から、アクチュエータを仮選定するカタログ
値（ページ056：仕様）から、RSF-11B-100が仮選
定条件を満足する。

実効トルク（Trms）を算出する　計算式③
T1 ＝ 3.0N·m
T2 ＝ TL ＝ 2N·m
T3 ＝ TL － （T1 － TL） ＝ 1N·m

32 × 0.1 ＋ 22 × 0.2 ＋ 12 × 0.1
1

Trms ＝

＝ 1.3N·m

所要始動トルク（T1）を算出する　計算式①

（0.02＋0.02） × 25
0.1T1 ＝ 2 ＋ ・2π

60
＝ 3.0N·m

前提条件として、サーボ機構は水平直線運動の場合、アクチュエータはシャフト形状（RSFシリーズ）
とします。

速度N
r/min

0

0

NL＝25r/min

T2

T1

T3 時間t（sec）
t2＝0.2 t3＝0.1 t4＝0.6

t0（1サイクル）

t1＝0.1

トルクT
N·m


	ロータリーアクチュエータの選定方法 
	アクチュエータ選定のフローチャート 
	アクチュエータの選定例 




