
RRC Series

惯性负荷时，负荷能量请在SELEX摆动气缸的允许能量以下使用。
1计算摆动终端的角速度　ω＝     （rad/s）

θ：摆动角度（rad）   t：摆动时间（s）
2计算负荷的惯性能量

E＝   ×I×ω2（J）
I：负荷的惯性力矩（kg・m2）

3  请确认负荷的惯性能量E为SELEX摆动气缸的允许能量以下。
超出允许能量时，需在外部使用缓冲器等冲击吸收装置。

单位：S摆动时间请在下表范围内使用。

※表中的摆动时间为开始动作至到达摆动端的时间。

所需扭矩      T＝TR＋TA

所需扭矩的计算

T＝Fℓ（N・m）

旋转物体时。
1确定摆动角度、摆动时间、使用压力。
 摆动角度     θ（rad）
 摆动时间      t（s）
 使用压力      P（MPa）
 90°＝1.5708（rad）
 180°＝3.1416（rad）
 270°＝4.7124（rad）
2  根据负荷的形状、重量计算负荷的惯性力矩。
计算公式请参照惯性力矩表。

I（kg・m2）
3计算最大角加速度。

α＝－（rad/s2）

θ ：摆动角度（rad）
t ：摆动时间（s）

惯性负荷时

加速扭矩的计算
TA＝5×I×α（N・m）
TA是将惯性负荷加速至一定速
度所需的扭矩。

根据输出扭矩的
图表决定SELEX
旋转气缸的大小。

阻力扭矩的计算
　TR＝K×FR×ℓ（N・m）
　K：余量系数
负荷不变时      K＝2
负荷变动时      K＝5
（阻力扭矩因重力而作用时）
负荷变动时，如果设为K＜5则
角速度的变化会变大。

施加摩擦力、重力等其他外力作用下的力 
（阻力负荷）时。
1确定使用压力。 
2确定所需的力。 
3确定SELEX摆动气缸伸出的臂长。 

1确定使用压力。 
2确定所需的力。 
3  确定SELEX摆动气缸伸出
的臂长。

阻力负荷时

静负荷时

 驱动负荷时

 需要夹紧等单一的静态力时

SELEX摆动气缸的选型指南

摆动角度（度）　
90 180 270型号

RRC-8 0.015～0.151 0.030～0.302 0.045～0.452
RRC-32 0.038～0.377 0.075～0.754 0.113～1.131
RRC-63 0.073～0.440 0.147～0.880 0.220～1.320
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F（N）

ℓ（m）

P（MPa）
FR（N）
ℓ（m）

Step1 摆动时间的确认

Step2 大小的选定

Step3 允许能量的确认
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RRC Series
选型指南

 旋转轴与工件相连时

将经由齿轮的负荷JL换算成摆动气缸轴周边值的方法

负荷的转轴周边的惯性力矩    如果齿轮的形状
增大，则需要考
虑齿轮的惯性力
矩。

●  安装方向为水平
●   M2远小于M1时可
按M2＝0计算

●  无特定安装方向
●   滑动使用时另行

●  无特定安装方向

●  安装方向为水平
●   安装方向为垂直
时，摆动时间会
发生变化

●  安装方向为水平
●  安装方向为垂直
时，摆动时间会
发生变化

●  安装方向为水平
●  安装方向为垂直
时，摆动时间会
发生变化

●  与d1部相比d2部
极小时可以无视

●  无特定安装方向
●  滑动使用时另行
考虑
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