
GRC Series

1. 能量吸收能力与摆动时间
1  橡胶缓冲时，惯性力矩与摆动时间的关系如以下线性图所示。 
请务必在图表的右下方范围内使用，否则会导致轴等损坏。请作为选型时的参考。

2  外置缓冲器时，吸收能量与摆动时间的关系如以下线性图所示。 
请务必在图表的左下方范围内使用，否则会导致轴等损坏。 
请作为选型时的参考。
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2.惯性力矩计算用图
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 旋转轴与工件偏移时

※ 计算惯性力矩时，先模拟负荷、夹具等转换成简单的形状，然后再计算。 
复合负荷时，计算各惯性力矩后再计算合计值。
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3. 关于摆台位移量（参考值）

测定方法

GRC受到力矩负荷作用时，距离旋转中心100mm的点的摆动位移量（参考值）如下所示。（摆台以不旋转的静止状态为例。）
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GRC Series

 摆动终端的扭矩为下图的一半，敬请注意。
（终端的挡块为外部挡块（缓冲器等）时则为表中的扭矩。）

4. 实效扭矩线性图
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5. 关于摆动角度调整方法
 基本型・高精度型
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 带外置缓冲器（GRC-※-A2）
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