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ロボシリンダーでテーブルを回転させ、ワークをシャフトにストックする装置

機構名１

ロータリーストッカー

構成軸 RCS2-RTC10L-I-60-15-360-T2-S-L

装置概要２

要求仕様３

用途 完成品ワークをシャフトにストック

シャフト間角度 45 °

ワーク質量 0.02 kg

ストック部質量
（シャフト+テーブルφ158） 1.217 kg

ワーク形状 円形(中空) -

ワークサイズ 10(内径)×26(外径)×8(高) mm

ワーク1個のストック時間 18 秒

最大ストック数 200（シャフト8列×ワーク25個） 個

テーブル動作範囲 360 °

確認フロー４
慣性モーメントの確認１

サイクルタイムの確認２

負荷モーメントとスラスト荷重の確認3

No.12

図1 ロータリーストッカー

5

4 寿命計算

テーブル

ワーク

デューティー比の確認

コントローラー SCON2-CG-S-NP-2-2

センサー

シャフト

※負荷トルクについては、水平設置のため確認は不要です。
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1 慣性モーメントの確認

1 慣性モーメントの計算

項目 単位 数値

テーブルの質量:m₁ kg 0.555
テーブルの直径:D₁ m 0.158

表1. ①の仕様

慣性モーメントの計算は、全てのシャフトにワークが満杯になった状態で行います。
計算を行う形状としては、下記図の①テーブルと②のシャフト、ワークを
一体とした円柱に分割して考えます。なお円柱の直径はワーク外径φ26ｍｍであることから
外径φ30ｍｍとします。それぞれ計算を行い、算出した値を合算します。

①テーブル

以下の表はそれぞれの仕様になります。

項目 単位 数値

ワークの質量:m₂ kg 0.02
シャフトの質量:m3 kg 0.0828

ワーク数量(1シャフト分):S 個 25
円柱の直径:D₂ m 0.03

回転軸から中心までの距離:L₂ m 0.068

表2. ②の仕様

②
シャフト

+
ワーク25個

2025年総合カタログ6-34より

まず①の慣性モーメントを計算します。

①慣性モーメントI₁[kg・m2]
= テーブルの質量m₁[kg]×(テーブルの直径D₁[m])2/8

よって、I₁[kg・m2] = 0.555 kg×(0.158 m)2/8
= 0.001732 kg・m2

図2 慣性モーメントの計算について

円柱
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②の慣性モーメントI₂[kg・m2]
= （ワークの質量m₂[kg]×ワークの数量S+シャフトの質量m₃[kg])
     ×((円柱の直径D₂[m])2/8+(回転軸から中心までの距離L₂[m])2)

よって、I₂[kg・m2] = (0.02 kgx25+0.0828 kg)×((0.03 m)2/8+(0.068 m)2))
= 0.00276 kg・m2

◆ 慣性モーメントは 0.023815 kg・m2となります。

次に②の慣性モーメントを計算します。

最後にそれぞれの慣性モーメントを合算します。
（②の円柱は8本分合算します）

2025年総合カタログ6-34より

慣性モーメントI[kg・m2]
=慣性モーメントI₁[kg・m2]+慣性モーメントI₂[kg・m2]ｘ8本

よって、I[kg・m2] = 0.001732 kg・m2+0.00276 kg・m2ｘ8本
= 0.023815 kg・m2

2 選定軸の使用条件確認

慣性モーメントが許容慣性モーメント以下であるかを確認します。

選定軸の許容慣性モーメントは上記カタログの通りです。

許容慣性モーメント：0.033 kg・m2

慣性モーメント：0.023815 kg・m2

許容慣性モーメント ＞ 慣性モーメント

2025年総合カタログ6-250より

◆ 許容慣性モーメントが慣性モーメントを上回るため、
動作条件を満たします。
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2 サイクルタイムの確認

◆ 45°の移動時間は 0.457秒となるため、ワーク1個のストック時間内で動作可能

図3. サイクルタイム計算ソフト

サイクルタイム計算ソフトにて、各動作条件を記入し、位置決め時間を算出します。

こちらをクリック選定した機種で要求仕様のサイクルタイムを確認します。
IAIホームページの「サイクルタイム計算ソフト」で確認します。

3 負荷モーメントとスラスト荷重の確認
出力軸に掛かる負荷モーメントとスラスト荷重について、
動的許容負荷モーメント、許容スラスト荷重と比較し、許容値以下か確認します。
許容値を超えて使用した場合は、寿命の低下や故障の原因となります。

図3 力のかかる方向について

モーメントが最大となる状態で計算を行うため、8つのシャフトのうち5つがワークで満杯の状態
を考えます。重心はテーブル、シャフト、ワーク質量の合計より求めます。

R

重心位置

T

遠心力

質量の負荷

モーメント基準位置

出力軸
R

遠心力

上面図

https://www.iai-robot.co.jp/knowledge/support/cycle_time/index.html
https://www.iai-robot.co.jp/knowledge/support/cycle_time/index.html
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表3. 仕様

項目 単位 値

テーブルの質量:m₁ kg 0.555
ワークの質量:m₂ kg 0.02

シャフトの質量:m₃ kg 0.0828
重力加速度:g m/s² 9.8

速度 °/s 300 
回転中心から重心までの距離:R m 0.022
重心から取付面までの距離:T m 0.157 

◆負荷モーメントの確認
質量m[kg]= m₁[kg]+ 5×25×m₂[kg]+ 8×m₃[kg]

 質量の負荷によるモーメントMT＝質量m[kg]×重力加速度g[m/s² ] ×回転軸から重心までの距離R[m]
 遠心力によるモーメントMR=質量m[kg]×回転軸から重心までの距離R[m]
                                                ×(角速度[rad/s])²×重心から取付面までの距離T[m] 

MT =(0.555kg+5×25×0.02kg+8×0.0828kg)×9.8m/s²×0.022m＝0.801471N･m 
MR =(0.555kg+5×25×0.02kg+8×0.0828kg)×0.022m×(300°/s×π/180)²×0.157m＝0.3520131N･m 

負荷モーメントMF=MT+MR=0.801471+0.3520131＝1.1534846N･m
 RCS2-RTC10Lの仕様（カタログ）より、動的許容負荷モーメント=10N･m 

動的許容負荷モーメント ＞ 負荷モーメントとなります。

◆スラスト荷重の確認
全てのシャフトにワークが満杯状態で質量M [kg]の負荷を確認します。

Mg= (0.555kg+8×(25×0.02kg+0.0828kg))×9.8m/s²=51.13052N
RCS2-RTC10Lの仕様（カタログ）より、許容スラスト荷重＝600N

許容スラスト荷重＞ スラスト荷重となります。

◆ 負荷モーメントとスラスト荷重は許容値以下になります。

※垂直方向のモーメント基準位置は
    本体フレーム端としています。

2025年総合カタログ6-37より

以下の表はそれぞれの仕様になります。
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RCS2-RTC10Lは、0°⇔360°を往復動作させた場合で、
1,000万回が目安となります。(以下のように取扱説明書に記載しています。)

1台が360°回転するのにかかる時間は、2時間

1日の回転回数は、24時間/2時間=12回

よって、1年の回転回数は、12回×365日=4380回

アクチェーターの寿命目安が360°往復で1,000万回のため、
年数に換算すると、20,000,000回/ 4,380回≒4566年が走行寿命の目安となります。

4 寿命の計算

以下の仮定条件で走行寿命を概算します。
1時間のストック数：200個
1日平均稼働時間：24時間
年間稼働日数：365日
要求寿命：10年以上

◆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。

取扱説明書より

図4 ストッカーイメージ

1個のシャフトに25個のワークを積載可能なので、1台で25×8=200個のワークが積載可能です。



2025年総合カタログ1-338
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2024年総合カタログ1-286より

ACサーボモーターの場合、動作条件により動作可能なデューティー比が変化します。
下記で動作可能なデューティー比を確認します。

デューティー比の確認

2025年総合カタログ 1-336

2025年総合カタログ 1-337

※今回負荷率は加減速ではなく慣性モーメントから算出します。

5

WEB版カタログはこちら

https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_1/book/index.html#target/page_no=336
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◆ 選定した機種はLF=90 %のラインが目安となり、
要求仕様では加減速度時間比率は44.6 %、デューティー比20.3 %のため
動作可能です。

◆ デューティー比は以下のように計算します。

＜今回の要求仕様より＞
要求サイクルタイム：18 秒
片側移動時間：0.457 秒

よって、 D = 3.656 秒÷18 秒 × 100 = 20.3 ％

デューティー比 D [％]=                  ×100TM

TM + TR

TM＝片側移動時間×8=0.457×8 =3.656 秒
TM+TR = 要求サイクルタイム = 18秒

TM ：動作時間
TR ：停止時間

◆ 負荷率LFは以下のように計算します。

＜今回の要求仕様より＞
M1：0.033 kg･m2

α1：0. 30 G
M ：0.023815 kg･m2

α ：0. 30 G

よって、 LF = (0.023815 × 0.30)÷(0.033 × 0.30) × 100 = 72.16 ％

負荷率LF[％]=     ×100
M×α

M1×α1
M1：許容慣性モーメント
α1：定格加減速度
 M ：慣性モーメント
 α ：指令加減速度

◆ 加減速度時間比率todは以下のように計算します。

＜今回の要求仕様より＞
加速度＝減速度のため、加速時間＝減速時間

よって、tod= (0.102+0.102)÷(0.457) × 100 = 44.6 ％

加減速度時間比率tod[％]=     ×100
加速時間+減速時間

運転時間

加速時間[s] = ＝ ＝0.102 s
速度[mm/s]

加速度[G]×9800 mm/s2

300 mm/s

0.3 G×9.800 mm/s2



2024年総合カタログ1-286より

今回のストッカーは円盤上に8本のシャフトが等間隔で設置しています。
すなわち、1回のポジション移動で45°ずつ移動する必要があります。
そこで、コントローラーのポジションデータを次のように設定します。

補足

上記のように停止位置指定方法を「1:相対位置」とすることで、
指令時に現在位置から45°移動するポジションデータとなります。

1 コントローラーの設定

※ 以外の項目は初期値

2 センサーの設置

センサー(透過型光電センサー)はあるシャフトにワークが満杯になった時に反応するように、
レーザーを25個目のワークにのみ照射するように設置します。

図5 センサー設置位置のイメージ

また、レーザーは下図のようにシャフトを避けてワークにのみ照射するように設置します。

図6 レーザー照射位置のイメージ
(左：ワーク満杯時 右：ワーク未満杯時)
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