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1. 慣性モーメント算出用図
形
状 略　　図 必要事項 慣性モーメントI kg・m2 回転半径 K12 備　　考
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歯車を介する場合の負荷ILをロータリアクチュエータ軸まわりに換算する方法

 回転軸がワークを通っている場合

k12は集中
荷重の形状
により算出
する
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形
状 略　　図 必要事項 慣性モーメントI kg・m2 備　　考
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