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機構名１

カウンターウエイト機構

構成軸１ E-S18L-800-*-*-B-W

装置概要２

要求仕様３

用途 ワーク上昇

必要ストローク 550 mm

ワーク質量 100 kg

ジグ1質量 27.2（ワーク側） kg

片道移動時間 2 秒

装置全体サイクルタイム 15 秒

搬送質量の確認

静的許容モーメントの確認

サイクルタイムの確認

寿命計算

確認フロー４
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No.13

図1 カウンターウエイト

6 デューティー比の確認

最高速度の確認

アクチュエーターとカウンターウエイトを併用して、ワークを上昇させる装置

ワーク

ジグ1

カウンター
ウェイト

ジグ2



選定計算５
１ 搬送質量の確認

◆ 質量の合計は50kgとなるため、垂直可搬質量60kg以内となります。

WEB版カタログはこちら

2025年総合カタログ2-378より

搬送質量は、スライダー上昇時はワークあり、スライダー下降時はワークなしとなるため、
スライダー上昇時とスライダー下降時でそれぞれ検討する必要があります。

【スライダー上昇時・ワークあり】
「ワーク＋ジグ1(ワーク側)の質量」から「カウンターウエイト+ジグ2(カウンターウエイト側)

の質量」を減算します。

ワーク ： 100 kg
ジグ1(ワーク側) ： 27.2 ㎏
カウンターウエイト ： -54.2 kg
ジグ2(カウンターウエイト側) ： -23 ㎏

計 ： 50 ㎏

【スライダー下降時・ワークなし】
「カウンターウエイト+ジグ2(カウンターウエイト側)の質量」から
「ジグ1(ワーク側)の質量」を減算します。

カウンターウエイト ： 54.2 kg
ジグ2(カウンターウエイト側) ： 23 ㎏
ワーク ： 0 kg
ジグ1(ワーク側) ： -27.2 ㎏

計 ： 50 ㎏
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※上昇と下降で質量が異なる場合は、大きい方で計算します。

https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
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45mm

・ベース着座面～ワーク重心位置：305mm
・ベース着座面～許容モーメントオフセット基準位置：45mm（カタログより）
・ベース着座面～スライダー上面面：120mm（カタログより）

２ 静的許容モーメントの確認

図2 静的負荷モーメントの計算

許容モーメントオフセット基準位置
ガイドが受けるモーメントの
作用位置

EC-S18 左側面図

ベース着座面(イメージ)

45mm

WEB版カタログはこちら

※許容モーメント
オフセット基準位置

305mm

ベース着座面

ワークとジグ1の重さ
（100 ㎏+27.2㎏）

※ ワーク周辺の質量はワーク重心に集中するものとして計算します。

＜Ma方向の静的負荷モーメント＞
Ma = (0.305-0.045) m ×(100+27.2) kg ×9.8 m/s2

               - (0.12-0.045) m ×(54.2+23) kg ×9.8 m/s2 = 268 N･m

2025年総合カタログ2-379より

カウンターウェイト
とジグ2の重さ
（54.2㎏+23㎏）

120mm

2025年総合カタログ2-378より

◆ 静的負荷モーメントMaは5730N･mで、許容値内になります。
◆  Mb、Mc方向にはモーメントがかからないため、検討不要です。

WEB版カタログはこちら

（注6）【 】内はダブルスライダー仕様（W）選択時の数値です。

https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=381
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=381
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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満たすことができるか
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
確認します。片道移動時間の計算を行います。

4 サイクルタイムの確認

◆ 片道移動時間は1.386秒となるため、要求仕様2秒を満たします。

図3 サイクルタイム計算ソフト

3 最高速度の確認

2025年総合カタログ2-378より

WEB版カタログはこちら

ボールねじ搭載機種はストロークにより最高速度が変わるため、動作可能な最高速度を確認します。

◆ 550ストロークなので最高速度は500mm/sになります。

https://www.iai-robot.co.jp/knowledge/support/cycle_time/index.html
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
https://www.iai-robot.co.jp/knowledge/support/cycle_time/index.html


5 寿命計算
エレシリンダー(スライダータイプ)の機械的寿命は、もっともモーメント荷重がかかる
リニアガイドに代表されます。 (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

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。
    ・ベース着座面～ワーク重心位置：305mm
    ・ベース着座面～許容モーメントオフセット基準位置：45mm（ 5-2参照）
    ・ベース着座面～スライダー上面面：120mm（ 5-2参照）

スライダーの上昇時とスライダーの下降時では力の掛かる方向が異なるため、
上昇時、下降時両方の動的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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ワーク側の動き

カウンターウェイト
の動き

スライダー上昇時

ワーク側の動き

カウンターウェイト
の動き

スライダー下降時

重力 慣性力
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2025年総合カタログ1-280より

２ 走行寿命の計算

2025年総合カタログ2-378より

（注6）【 】内はダブルスライダー仕様（W）選択時の数値です。
（注7）基準定格寿命10,000km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。

WEB版カタログはこちら

寿命計算＝ 962 N･m
382 N･m

3
×10,000 km= 150,000 km

WEB版カタログはこちら

2025年総合カタログ2-378より

WEB版カタログはこちら

【スライダー上昇時・ワークあり】
ワーク側：重力 + 慣性力

(100+27.2) kg × 9.8 m/s2 + (100+27.2) kg × 0.3 × 9.8 m/s2 = 1621 N
カウンターウェイト側：重力 － 慣性力
 (54.2+23) kg×9.8 m/s2 - (54.2+23) kg×0.3 × 9.8 m/s2 = 530 N

Ma = (0.305-0.045)m×1621 N - (0.12-0.045) m×530 N = 382 N･m

【スライダー下降時・ワークなし】
ワーク側：重力 - 慣性力

27.2 kg × 9.8 m/s2 - 27.2 kg × 0.3 × 9.8 m/s2 = 187 N
カウンターウェイト側：重力 +慣性力
 (54.2+23) kg×9.8 m/s2 + (54.2+23) kg×0.3 × 9.8 m/s2 = 984 N

  Ma = (0.305-0.045) m×187 N - (0.12-0.045) m×984 N = -25.18 N･m

アクチュエーターにかかる負荷モーメントは、
スライダー上昇時に最大となり、382 N･m （Ma方向）となります。

 Mb、Mc方向にはモーメントがかからないため、検討は不要です。

https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_1/book/index.html#target/page_no=280
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_2/book/index.html#target/page_no=378
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◆ 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。

1日の生産数[個]は、72,000秒/15秒=4,800個
1個生産するにあたり、アクチェーターは往復で550mm×2=1100mm移動するので、
1日の走行距離は、4,800回×1100mm=5,280,000mm=5.3km
よって、1年の走行距離は、5.3km×300日=1590km
アクチェーターの走行寿命目安が0.15×106 kmのため、
年数に換算すると、150,000 km/1590km/年≒94.3年 が走行寿命の目安となります。

選定した機種で、デューティー比を確認します。

6 デューティー比の確認

2025年総合カタログ1-336より

WEB版カタログはこちら

１ 負荷率の計算

算出式は、機種によって異なります。対象機種をご確認のうえ、
負荷率を算出してください。

指令加減速度が定格加減速度以下の場合・・・・式Ⓐ
指令加減速度が定格加減速度を超える場合・・・式Ⓑ

Ⓐ 負荷率LF=
M×α

M1×α1
×100=

50 kg×0.3×9.8 m/s2

60 kg×0.3×9.8 m/s2 ×100=83.4 %

2 加減速時間比率の計算

2025年総合カタログ1-336より

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：15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

https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_1/book/index.html#target/page_no=336
https://iai-robot.meclib.jp/library/books/CJ9005_1/book/index.html#target/page_no=336
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動作デューティー＝
運転時間

運転時間 + 停止時間 × 100 =
1.386 秒 × 2

15 秒 × 100 ≒ 18.5 ％ < 100 %

となり、動作デューティーの目安 (= 100%) 以下のため、要求仕様の動作可能です。

加速時間 ＝ 減速時間 =
500 mm/s

0.3×9800 mm/s2
 = 0.18 秒

運転時間 = サイクルタイム (= 1.386 × 2 秒)

加減速度時間比率 tod =
加速時間 + 減速時間

運転時間 × 100＝
0.18 秒 + 0.18 秒

1.386 秒 × 2 × 100 ≒ 13 %

3 計算した負荷率と加減速時間比率から動作デューティー比の目安を読取る

2025年総合カタログ1-338より

負荷率90%で、加減速度時間比率13%の場合、動作デューティー比の目安は、100%となります。

※ ロープシープ（滑車）、ワイヤなどの選定は、お客様にてご検討をお願いします。
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