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ALTAX NEO慣性モーメント計算方法

慣性モーメント計算方法

(1) 回転体の慣性モーメント
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(2) 直線運動の慣性モーメント
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コンベアによる

水　平　運　動

リードネジによる

水　平　運　動

巻き上げ機による

上　下　運　動
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(3) 回転数が異なる軸への換算
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