
■サーボモータ選定に必要な計算式 

項目 計算式 備考 

① モータ軸換算回転数： 

Ｎ２[ｍｉｎ－１] 

Ｎ２＝Ｇ×Ｎ ・Ｎ：負荷軸回転数[ｍｉｎ－１] 

・1/Ｇ：減速比 

② モータ軸換算負荷トルク： 

Ｔ１[Ｎ・ｍ] 

Ｔ１＝（1/η）×1/Ｇ×Ｔ ・Ｔ：負荷軸トルク[Ｎ・ｍ] 

・1/Ｇ：減速比 

・η：伝達効率 

③ モータ軸換算負荷慣性モーメ

ント：Ｊ２[kg・㎡] 

Ｊ２＝1/Ｇ２×Ｊ１＋ＪＭ ・Ｊ１：負荷軸慣性モーメント  

[kg・㎡] 

・1/Ｇ：減速比 

・ＪＭ：モータ軸の負荷慣性モーメ

ント[kg・㎡] 

④ 加速時間：ｔ１[ｓ] 

減速時間：ｔ３[ｓ] 

・加速時間 

ｔ１＝{（Ｊ２/η＋ＪＭ）×Ｎ２}

÷{（60/2π）×Ｔ２} 

・減速時間 

ｔ３＝{（Ｊ２×η＋ＪＭ）×Ｎ２}

÷{（60/2π）×Ｔ２} 

・Ｎ２：モータ軸換算回転数 

[ｍｉｎ－１] 

 

⑤ 負荷の走行パワー：Ｐ１[ｋＷ] ・直線運動時： 

Ｐ１＝（μＷ×Ｖ）÷6120η 

・回転運動時： 

Ｐ１＝（２π×Ｔ１×Ｎ１×1000）

÷60η 

・μ：摩擦係数 

・Ｗ：直線運動部の質量[ｋｇ] 

・Ｖ：直線運動部の速度[ｍ/ｓ] 

 

⑥ 負荷の加速パワー：Ｐ２[ｋＷ] Ｐ２＝{（2π/60）×Ｎ１}２× 

（Ｊ１／ｔ１） 

 

⑦ 加速トルク：Ｔ２[Ｎ・ｍ] Ｔ２＝Ｊ２×αω ・αω：角加速度 [rad/ｓ２] 

   （＝2πＮ／60ｔ１） 

⑧ 瞬時最大トルク：Ｔ３[Ｎ・ｍ] Ｔ３＝Ｔ１＋Ｔ２  

⑨ 実効トルク：Ｔ４[Ｎ・ｍ] Ｔ４＝ｆω×√{（Ｔ３
２ｔ１＋Ｔ１

２

ｔ２＋（Ｔ１－Ｔ２）２ｔ３）÷ｔ} 

・ｆω：波形率（＝電流の実効値÷

電流の平均値） 

  ・・・サーボアンプの仕様値 

・ｔ２：定常時間[ｓ] 

・ｔ：ワンサイクル時間[ｓ] 

 


