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機構名１

装置概要２

要求仕様３

構成軸１

リンク機構

水平移動をリンク機構により垂直移動に変換し、ストッパーブロックを昇降させる装置

図1 リンク機構

用途 ストッパー

必要ストローク 10 mm

ストッパーブロック質量
(ガイドブロック質量含む)

0.125 kg

リンク機構質量※ 0.097 kg

片道移動時間 1 秒

装置全体サイクルタイム 40 秒

EC-T3L-30-3-0-B-WA-CJR

接続ピン1 0.008 kg

リンクスロット 0.012 kg

接続ピン2 0.008 kg

ブラケット 0.069 kg

図2 各部名称

ストッパーブロック

ストッパーブロック

リンクスロット

ブラケット

ガイドブロック

接続ピン2

エレシリンダー

接続ピン1

※リンク機構質量
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確認フロー４

必要推力の確認

速度別推力の確認

サイクルタイムの確認

寿命計算

デューティー比の確認

消費電力量の計算

５ 選定計算

必要推力の確認1

図３ 必要推力の確認

リンク機構により昇降部の質量を支持する推力Fmと、昇降に必要な加速する推力Faを
それぞれ計算します。

Fm

Fa

FL1
FL2

θ

θ

①ストッパーブロック
ガイドブロック

③リンクスロット

⑤ブラケット④接続ピン2

②接続ピン1

リンクスロット角度

：θ＝53.1°

加速度ａ

昇降部：ｍ1（①＋②＋③）＝0.145kg

負荷質量：ｍ2（④＋⑤）＝0.077kg
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１ 昇降部の質量を支持するために必要な推力(支持推力)

・図3および、リンクスロット内の推力FL1とFL2は等しい推力であることより、

𝑭𝑳𝟏 = 𝑭𝑳𝟐

𝑭𝒂1 = 𝑭𝒎1 × tan𝜽 = 𝒎𝟏 × 𝒈 × tan𝜽

tan𝜽 =
𝑭𝒎1

𝑭𝒂1

= 𝟎.𝟏𝟒𝟓 kg × 𝟗. 8 Τ𝐦 𝐬𝟐 × tan 53.1° = 𝟏. 𝟖𝟗 𝐍

また、上記計算結果より、以下のことが成り立ちます。

リンク機構の角度決める際の参考としてください。

𝜽＝45°の場合、𝑭𝒂 = 𝑭𝒎
𝜽 < 45° の場合、𝑭𝒂 < 𝑭𝒎

𝜽 > 45° の場合、𝑭𝒂 > 𝑭𝒎

2 負荷質量を加速するために必要な推力(加速推力)

・図3より、

𝑭𝒂𝟐 = 𝒎𝟏 × 𝒂 × tan𝜽 +𝒎𝟐 × 𝒂

= 𝟎.𝟏𝟒𝟓 𝐤𝐠 × 𝟎.𝟑 × 𝟗.𝟖 Τ𝐦 𝐬𝟐 × tan 53.1° + 𝟎. 𝟎𝟕𝟕 𝐤𝐠 × 𝟎.𝟑 × 𝟗.𝟖 Τ𝐦 𝐬𝟐 = 𝟎. 𝟕𝟗 𝐍

3 必要な推力

𝑭 = 𝑭𝒂𝟏 + 𝑭𝒂𝟐 = 𝟏. 𝟖𝟗 𝐍+ 𝟎. 𝟕𝟗 𝐍 ≒ 𝟐. 𝟔𝟖 𝐍

◆ よって、ストッパーブロックの昇降動作に推力が3.5N以上必要となります。

機械装置の設計に際して必要推力を検討する場合、機械効率に起因する適切な余裕を
見込んでください。

例えば安全率を1.3とした場合、昇降動作に必要推力は、

F>2.68N×1.3≒3.5N

・支持推力と加速推力を加えたものが、必要な推力になるため
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速度別推力の確認

今回選定したEC-T3タイプの推力は、以下の計算式で求めます。

WEB版カタログはこちら

速度別可搬質量表から、

𝑭𝑬𝑪 = 𝒎× 𝒂 = 𝟐 𝐤𝐠 × 𝟎.𝟑 × 𝟗.𝟖 Τ𝐦 𝐬𝟐 = 𝟓.𝟖𝟖 𝐍

◆ よって、推力が必要推力3.5Nを上回るため、当機種で能力を満たしていると考えます。

2025年総合カタログ2-562より

選定した機種で要求仕様のサイクルタイム満たすか確認します。
IAIホームページの「サイクルタイム計算ソフト」で、
片道移動時間の計算を行います

こちらをクリック

◆ 片道移動時間は 0.14秒となるため、要求仕様1秒を満たします。

図4 サイクルタイム計算

サイクルタイム計算3

4

2

https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=562
https://www.iai-robot.co.jp/knowledge/support/cycle_time/index.html


寿命計算4

EC-T3の機械的寿命の考え方は、以下のように取扱説明書に記載しています。

取扱説明書より

※ 水平1,000万回往復動作が機械的寿命の目安になります。

2024年総合カタログ1-286より
◆ 以上より、アクチュエーターの寿命は要求寿命10年以上を満たします。

以下の仮定条件で走行寿命を概算します。

・装置全体サイクルタイム：40秒

・1日平均稼働時間：20時間(=72,000秒)

・年間稼働日数：300日

・要求寿命：10年以上

1日の動作回数：72000÷40＝1800回

水平1,000万回往復動作可能なので、10,000,000回÷1,800回 = 5,555日

よって、5,555日÷365日＝15年 が寿命の目安となります。

ここで、負荷のオーバーハングが大きい場合などは、リニアガイド の走行寿命で考える
必要があり、次ページ以降のように計算します。
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= 𝟏.𝟖𝟗 𝐍 × 𝟎.𝟎𝟏𝟗𝐦+ 𝟏. 𝟒𝟐 𝐍 × 𝟎. 𝟎𝟑𝟎𝟓𝐦+ 𝟎. 𝟕𝟓 𝐍 × 𝟎.𝟎𝟏𝟖𝟗𝐦

+𝟎. 𝟕𝟗 𝐍 × 𝟎. 𝟎𝟎𝟐𝟕𝐦

図5 動的負荷モーメントの計算

L11
L12 L31

L32

L21 L22

θ

Fm

Fa

𝑴𝒂 = 𝑭𝒂1 × 𝑳𝟐𝟐 + 𝑭m1 × 𝑳𝟏𝟏 + 𝑭m2 × 𝑳𝟐𝟏 + 𝑭𝒂2 × 𝑳𝟏𝟐

𝑴𝒃 = 𝑭𝒂1 × 𝑳𝟑𝟐 + 𝑭𝒂2 × 𝑳𝟑𝟏 = 𝟏.𝟖𝟗 𝐍 × 𝟎.𝟎𝟐𝟐𝐦+ 𝟎.𝟕𝟗 𝐍 × 𝟎.𝟎𝟎𝟖𝟑𝐦

𝐌𝐜 = 𝐅𝐦𝟐 × 𝐋𝟑𝟏 = 𝟎.𝟔𝟏𝟕 𝐍 × 𝟎.𝟎𝟎𝟖𝟑𝐦 = 𝟎.𝟎𝟎𝟓𝟏𝟐 𝐍･𝐦

≒ 𝟎.𝟎𝟗𝟓𝟓 𝐍 ∙ 𝐦

≒ 𝟎.𝟎𝟒𝟖𝟏 𝐍 ∙ 𝐦

𝑭𝒂1 = 1.89 N

𝑭m1 = 0.145kg × 9.8 Τm s2＝ 1.42 N

𝑭𝒂2 = 0.79 N

𝑭m2 = 0.077kg × 9.8 Τm s2＝ 0.75 N
１ 必要推力の確認（P2）より

加速度0.3Gで動作させる場合の動的負荷モーメントを計算します。

１ 動的負荷モーメントの計算
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WEB版カタログはこちら

2025年総合カタログ2-562より

（注7）基準定格寿命5,000kmの場合です。走行寿命は運転条件、取付け状態によって異なります。
2025年総合カタログ 1-280ページにて走行寿命をご確認ください。

2025年総合カタログ2-562より

2025年総合カタログ1-280より

WEB版カタログはこちら

2024年総合カタログ1-286より
◆ 以上より、アクチュエーターの走行寿命は要求寿命10年以上を満たします。

以下の仮定条件で走行寿命を概算します。

・装置全体サイクルタイム：40秒

・1日平均稼働時間：20時間(=72,000秒)

・年間稼働日数：300日

・要求寿命：10年以上

1日の動作回数：72000÷40＝1800回

1日の走行距離は、1,800回×10mm=54,000mm=0.054km

よって、1年の走行距離は、0.054km×300日=16.2km

年数に換算すると、6.46×106 km÷16.2 km ≒ 4.0×105 年 が走行寿命の目安となります。

走行寿命 𝑳 =
𝟏. 𝟎𝟒 [𝐍 ∙ 𝐦]

𝟎. 𝟎𝟗𝟓𝟓 [𝐍 ∙ 𝐦]

𝟑

× 𝟓𝟎𝟎𝟎 𝐤𝐦 = 𝟔. 𝟒𝟔 × 𝟏𝟎𝟔 [𝐤𝐦]

2 走行寿命の計算
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https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=562
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_1/book/index.html#target/page_no=281


選定した機種で、周囲温度とデューティー比の関係を確認します。

デューティー比の確認5

2025年総合カタログ1-333

◆ 選定した機種はグループⒶとなり、周囲温度40℃以下で要求仕様の動作可能です。

◆ 以上より、消費電力量は4.42Whになります。
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※CO2排出係数：0.434kg－CO2（環境省・経済産業省 令和3年度実績 電気事業者別排出係数より
（全国平均係数））
※電力単価：18.86円/kwh（2024年中部電力ミライズ 電気料金 高圧電力 第2種プランB（夏季）より）

こちらをクリック消費電力量は、IAIホームページの「カリキュレーターソフト」で
確認可能です。サイクルタイムや電源容量の計算も可能です。

消費電力量の確認

図6 カリキュレーターソフト
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WEB版カタログはこちら

https://www.iai-robot.co.jp/download/pcsoft/calculator/index.html
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_1/book/index.html#target/page_no=335

