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技術情報

Ｉ＝Ｉz１＋Ｉz２＋W１Ｌ１２＋W２Ｌ２２

Ｌ１

Ｌ2

W１

W2

Ｉ ：Ｊ４軸まわりの全イナーシャ
Ｉz ：負荷イナーシャ
Ｗ ：それぞれの質量（ｋｇ）

角形の場合

Ｊ４軸まわりの全イナーシャを計算します。

丸形の場合
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【計算例】
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Ｊ４軸まわりの全イナーシャは
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イナーシャ計算方法

ロボット先端のメカニカルインタフェースには許容イナーシャが設定されています。これを超える負荷を装着した場合、動作時の
振動や過負荷アラームが発生する場合があります。したがって、ロボット選定時、先端に取り付けるハンドや負荷が適しているか
どうかを検討する必要があります。以下、負荷イナーシャの計算方法について説明します。

ＲＨ-６ＦＨの許容イナーシャ（定格）は０．０１ｋｇ・ｍ２であるため、０．０３０ｋｇ・ｍ２は許容イナーシャを超えています。
しかし、ハンド重心をＪ４軸回転軸に合わせ、さらにワークをＪ４軸直下で把持するようにすると、Ｌ1、Ｌ2ともに０になるため、Ｊ４軸まわりの全イナーシャは、

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＝０．００８ｋｇ・ｍ２＜０．０１ｋｇ・ｍ２

となり、許容イナーシャ内に入ることになります。
許容イナーシャを超えた場合でも、把持方法や位置の変更など検討ください。

例１   水平多関節型ロボットの場合
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