
計算例

ラックアンドピニオン直動システム

ロボット走行軸
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概要

選定例①

搬送質量：500kg、搬送速度：60m/min、加速度：5m/s2（約0.5G）

選定例②

搬送質量：800kg、搬送速度：60m/min、加速度：5m/s2（約0.5G）

選定例③

搬送質量：2,000kg、搬送速度：60m/min、加速度：5m/s2（約0.5G）

計算条件
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搬送質量：500kg、搬送速度：60m/min、加速度：5m/s2（約0.5G）

計算例①

ピニオン付き
減速機

型番 ZTR212SPH431

モジュール 2

歯数 12

ピニオン径 25.5 mm

リニアバックラッシ 11 μm

サーボモータ 定格出力 1 kW

外径φ118mm

□115mm
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搬送質量：800kg、搬送速度：60m/min、加速度：5m/s2（約0.5G）

計算例②

ピニオン付き
減速機

型番 ZTR216SPH431

モジュール 2

歯数 16

ピニオン径 34 mm

リニアバックラッシ 15 μm

サーボモータ 定格出力 2 kW

外径φ118mm

□140mm
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搬送質量：2,000kg、搬送速度：60m/min、加速度：5m/s2（約0.5G）

計算例③

ピニオン付き
減速機

型番 ZTR319SPH731

モジュール 3

歯数 19

ピニオン径 60.5 mm

リニアバックラッシ 26 μm

サーボモータ 定格出力 5.5 kW

外径φ179mm

□204mm
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