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1.  スピードコントローラ特性

速度設定器により簡単に広い範囲（50Hz：90 ～ 1400r/min，60Hz：90 ～ 1700r/min）の速度調節が出来ます。

TG（タコジェネレータ）による速度フィードバック制御のため、安定した回転速度が得られます。

電磁ブレーキ付スピードコントロールモータは、コントローラによる瞬時停止機能と電磁ブレーキの両方が作用し、
強力な制動力が得られます。また、無励磁作動型の電磁ブレーキのため、電源を遮断してもブレーキトルクが保持さ
れます。

2.  運転特性

スピードコントロールモータは、モータの表面温度が 90℃以下でご使用下さい。

図 1 のスピードコントロールモータ N-T 特性に、使用限界線を表します。使用限界線は、連続（レバーシブルモータ
の場合は 30 分）して運転できるトルクの限界（使用限界トルク）を表し、モータケーシング温度が 90℃以下になる
よう定められておりますが、下式にて簡易的に推定することが出来ます。 詳細は各モータの“回転数 - トルク特性”
をご覧下さい。

TM ≦（T1200 -T90）X (NL-90)/1110+T90

TM : 等価伝達トルクのモータ軸換算 [N・m]

NL : モータの最低回転速度 [r/min]

T1200  ：1200 r/min での使用限界トルク [N・m]

T90  ：90 r/min での使用限界トルク [N・m]

注）　NL ≧ 1200 r/min の場合は、T1200 が使用限界トルクとなります。

ある設定回転速度で運転していた場合、負荷が増加すると回転速度が低下しますのでご注意下さい。

3.  速度制御の原理

スピードコントロールモータは図 2. に示すような、クローズドループです。速度設定器で設定された電圧①と、タコ
ジェネレータによって検出された電圧②を比較して、その電圧差をなくすように電源電圧③を制御し（一次電圧制御）、
回転速度④を設定速度に保ちます。
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図 2.  速度制御基本構造図

図 1.  スピードコントローラ N-T 特性

概要（特性）



スピードコントローラ

A115

直交
ｷﾞﾔﾍｯﾄﾞ

インダクション

ブレーキ
パック

オプション

90W

CAH

電磁ﾌﾞﾚｰｷ付

CAH

レバーシブル

インバータ

アステロ

60W

40W

25W

15W

6W

技術資料

CAH

インダクション

ソケットタイプ
CAH

CAL

インダクション

ソケットタイプ
CAL

ユニットタイプ
CAU

スイッチ
ボックス付

電磁ﾌﾞﾚｰｷ付

レバーシブル

概 要

ス
ピ
｜
ド
コ
ン
ト
ロ
｜
ル

概

要

）

）

変速のみ (瞬時制動不要)

瞬時制動必要 (並列運転可) A193 頁参照

A141頁またはA177頁参照  

サービスファクター (SF)の決定 （A118 頁）

等価伝達トルクの決定 Ｔe＝Ｔ ×SF

減速比の決定 ｉ≒1300／Ｂ

ギヤヘッドの仮決定 Ｔe≦Ｔout となる機種を選定

ＮＬ＝Ａ×ｉ

ＮＨ＝Ｂ×ｉ

モータ軸トルクへの換算 ＴＭ ＝Ｔe／ｉ／η×100

モータ軸トルクへの換算 ＴＭＳ＝ＴＭ／0.8

モータの始動トルクのチェックＴＭＳ が選定表の始動トルク以下のこと

負荷慣性モーメントの算出 A119 頁を参照して算出のこと

ＪＭ＝Ｊ／ｉ２　減速比 ～50の場合

ＪＭ＝Ｊ／50
２　　　　　　 

50～の場合

許容負荷慣性のチェック ＪＭ がA118 頁の許容負荷慣性モーメント以下のこと

ラジアル荷重の算出 Ｐr＝Ｔ ×Ｃf×SF／Ｒ

ラジアル荷重のチェック

ユニットタイプ ソケットタイプ

A121 頁参照

対応不可

ＰrがA244 頁表7の出力軸許容ラジアル荷重
以下のこと

モータ軸換算慣性モーメント

モータ軸の最高回転数と
最低回転数の決定

 モータハウジング表面温度90℃以下でご使用下さい
 使用限界トルクは下式で推定出来ますモータ温度上昇のチェック

 T M ≦(T 1200 -T 90 )X(NL-90)/1110+T90

等価伝達トルクの決定

ＴＭＳ：モータ始動トルク〔N･m〕

　0.8 ：始動トルク確保のための

　　　　安全係数

Ｊ：負荷慣性モーメント 〔kg･m 2〕

ＪＭ：モータ軸換算慣性モーメント
　　　　　　　　　　　  〔kg･m2〕

負荷慣性のチェック

ラジアル荷重のチェック

スピードコントローラの種類の決定

機種の仮決定

Ａ：出力軸最低回転速度　〔r/min〕

Ｂ：出力軸最高回転速度  〔r/min〕

Tout：ギヤヘッドの許容トルク

ＮＬ：モータの最低回転数〔r/min〕

ＮＨ：モータの最高回転数〔r/min〕

η：ギヤヘッドの効率A243 頁表5参照

ＴＭ：Ｔeのモータ軸換算〔N･m〕

Ｔ1200：1200r/minでの使用限界ﾄﾙｸ
　　　〔N･m〕

Ｔ90：90r/minでの使用限界ﾄﾙｸ〔N･m〕

１枠大きいギヤヘッドを選ぶ

Ｔ ：ギヤモータ低速軸における
　　 実伝達トルク　　　〔N･m〕

Ｔe：等価伝達トルク　　〔N･m〕

モータの始動トルクのチェック

Pr ：軸ラジアル荷重
Cf ：連結係数
SF ：サービスファクター
R ：スプロケット、歯車、
 　プーリ等のピッチ円半径

形式の決定 諸元は各ページの形式欄参照

形式・寸法の決定

寸法図のチェック 各ページの寸法図参照

概要（選定手順）

平行軸ギヤヘッド 直交ギヤヘッドの選定は、A116, A117 頁をご参照ください。
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ＴＭ　＝Te/ ( i ×η/100)

Ｔ
MS

＝Ｔ
Ｍ

 / 0.8

モータの始動トルクのチェック ＴMS  が選定表の始動トルク以下のこと

負荷慣性モーメントの算出 A224 頁を参照して算出のこと

ＪＭ＝Ｊ / ｉ
２
　減速比 ～50の場合

ＪＭ＝Ｊ / 50
２

50～の場合

許容負荷慣性のチェック ＪＭがA223 頁の許容負荷慣性モーメント

以下のこと

ラジアル荷重の算出

ラジアル荷重のチェック
PrがA244 頁表7の出力軸許容ラジアル
荷重以下のこと

形式の決定 諸元は各ページの形式欄参照

寸法図のチェック 各ページの寸法図参照

モータ軸トルクへの換算

モータ軸換算慣性モーメント

Pr ：軸ラジアル荷重〔N〕

Cf ：連結係数

SF ：サービスファクター

R ：スプロケット、歯車、〔m〕
 　プーリ等のピッチ円半径

Pro ：出力軸許容ラジアル荷重〔N〕

機種の仮決定

負荷慣性のチェック

形式・寸法の決定

η ：ギヤヘッド効率 A253 頁表5参照
ＴＭ：Ｔeのモータ軸換算〔N･m〕

ＴMS ：モータ始動トルク〔N･m〕

　　　　安全係数
　0.8 ：始動トルク確保のための

Ｊ：負荷慣性モーメント 〔kg･m 2〕

ＪＭ：モータ軸換算慣性モーメント
　　　　　　　　　　　  〔kg･m2〕

ラジアル荷重のチェック

トルクアーム長さのチェック

被動軸等の強度チェック

トルクアーム長さのチェック

軸上取付の場合

フランジ取付の場合

R
Lf

Lf ：ラジアル荷重位置係数

Ar≧ 50    Lf     SF

Ar : トルクアーム長さ(mm)

注）トルクアーム長さは被動軸軸心
　　からトルクアーム回り止めまで
　　の距離のことを示します。

被動軸、軸受、トルクアームの強度
チェックを行って下さい（A253 頁 ）

変速のみ (瞬時制動不要)

瞬時制動必要 (並列運転可)

サービスファクター(SF)の決定 （A223 頁）

等価伝達トルクの決定 Ｔe＝Ｔ ×SF

減速比の決定 ｉ≒1300／Ｂ

ギヤヘッドの仮決定 Ｔe≦Ｔout となる機種を選定

ＮＬ＝Ａ×ｉ

ＮＨ＝Ｂ×ｉ

モータ軸トルクへの換算 ＴＭ ＝Ｔe／ｉ／η×100

モータ軸の最高回転数と
最低回転数の決定

 モータハウジング表面温度90℃以下でご使用下さい
 使用限界トルクは下式で推定出来ますモータ温度上昇のチェック

 T M ≦(T 1200 -T 90 )X(NL-90)/1110+T90

スピードコントローラの種類の決定

Ａ：出力軸最低回転速度　〔r/min〕

Ｂ：出力軸最高回転速度  〔r/min〕

Tout：ギヤヘッドの許容トルク

ＮＬ：モータの最低回転数〔r/min〕

ＮＨ：モータの最高回転数〔r/min〕

η：ギヤヘッドの効率A247 頁表11参照

ＴＭ：Ｔeのモータ軸換算〔N･m〕

Ｔ1200：1200r/minでの使用限界ﾄﾙｸ
　　　〔N･m〕

Ｔ90：90r/minでの使用限界ﾄﾙｸ〔N･m〕

１枠大きいギヤヘッドを選ぶ

Ｔ ：ギヤモータ低速軸における
　　 実伝達トルク　　　〔N･m〕

Ｔe：等価伝達トルク　　〔N･m〕

等価伝達トルクの決定

モータの始動トルクのチェック

A193 頁参照

A141頁またはA177頁参照  

ユニットタイプ ソケットタイプ

A121 頁参照

対応不可

概要（選定手順）

直交ギヤヘッド・中空軸タイプ
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変速のみ (瞬時制動不要)

瞬時制動必要 (並列運転可)

サービスファクター(SF)の決定 （A223 頁）

等価伝達トルクの決定 Ｔe＝Ｔ ×SF

減速比の決定 ｉ≒1300／Ｂ

ギヤヘッドの仮決定 Ｔe≦Ｔout となる機種を選定

ＮＬ＝Ａ×ｉ

ＮＨ＝Ｂ×ｉ

モータ軸トルクへの換算 ＴＭ ＝Ｔe／ｉ／η×100

モータ軸トルクへの換算 ＴＭＳ＝ＴＭ／0.8

モータの始動トルクのチェックＴＭＳ が選定表の始動トルク以下のこと

負荷慣性モーメントの算出 A224 頁を参照して算出のこと

ＪＭ＝Ｊ／ｉ２　減速比 ～50の場合

ＪＭ＝Ｊ／50
２　　　　　　 

50～の場合

許容負荷慣性のチェック ＪＭ がA223 頁の許容負荷慣性モーメント以下のこと

ラジアル荷重の算出

ラジアル荷重のチェック
ＰrがA244 頁表7の出力軸許容ラジアル荷重
以下のこと

モータ軸換算慣性モーメント

モータ軸の最高回転数と
最低回転数の決定

 ﾓｰﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞ表面温度90℃以下でご使用下さい
 使用限界ﾄﾙｸは下式で推定出来ますモータ温度上昇のチェック

 T M ≦(T 1200 -T 90 )X(NL-90)/1110+T90

等価伝達トルクの決定

ＴＭＳ：モータ始動トルク〔N･m〕

　0.8 ：始動トルク確保のための

　　　　安全係数

Ｊ：負荷慣性モーメント 〔kg･m 2〕

ＪＭ：モータ軸換算慣性モーメント
　　　　　　　　　　　  〔kg･m2〕

負荷慣性のチェック

ラジアル荷重のチェック

スピードコントローラの種類の決定

機種の仮決定

Ａ：出力軸最低回転速度　〔r/min〕

Ｂ：出力軸最高回転速度  〔r/min〕

Tout：ギヤヘッドの許容トルク

ＮＬ：モータの最低回転数〔r/min〕

ＮＨ：モータの最高回転数〔r/min〕

η：ギヤヘッドの効率A247 頁表11参照

ＴＭ：Ｔeのモータ軸換算〔N･m〕

Ｔ1200：1200r/minでの使用限界ﾄﾙｸ
　　　〔N･m〕

Ｔ90：90r/minでの使用限界ﾄﾙｸ〔N･m〕

１枠大きいギヤヘッドを選ぶ

Ｔ ：ギヤモータ低速軸における
　　 実伝達トルク　　　〔N･m〕

Ｔe：等価伝達トルク　　〔N･m〕

モータの始動トルクのチェック

Pr ：軸ラジアル荷重
Cf ：連結係数
SF ：サービスファクター
R ：スプロケット、歯車、
 　プーリ等のピッチ円半径

形式の決定 諸元は各ページの形式欄参照

形式・寸法の決定

寸法図のチェック 各ページの寸法図参照

A193 頁参照

A141頁またはA177頁参照  

ユニットタイプ ソケットタイプ

A121 頁参照

対応不可

R
Lf

   Lf ：ラジアル荷重位置係数

概要（選定手順）
直交ギヤヘッド・中実軸タイプ
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表 3. モータ軸換算許容負荷慣性モーメント (10
-4 

kg･m
2
)

モータ形式 容量 ( Ｗ ) 単相モータ

A6 □ 06 6 0.05

A7 □ 15 15 0.15

A8 □ 25 25 0.30

A9 □ 40 40 0.75

A9 □ 60 60 1.00

A9 □ 90 90 1.00

サービスファクター（SF）

・サービスファクターは、均一荷重・1 日 8 時間の運転条件のもとに設計されています。

表 1. サービスファクター（SF）

運転時間

負荷条件
8H 以下／日 主な使用機械例

均一荷重 1 一方向に連続運転の場合

軽い衝撃荷重

変動負荷
1.5 頻繁な正逆運転の場合

衝撃荷重 2 瞬時の正逆および停止の場合

オーバーハング荷重とスラスト荷重

・チェーンスプロケットやプーリを装着する場合は、軸ラジアル荷重の検討を行って下さい。

・下式で求めた軸ラジアル荷重が、P.215 に記載の許容軸ラジアル荷重より小さくなるようにして下さい。

軸ラジアル荷重　Pr ＝
P   × Cf × SF

R
〔N〕

P   ：ギヤヘッドの低速軸における実伝達トルク〔N･m〕

Cf ：連結係数（表 2 参照）

R ：スプロケット、歯車、プーリ等のピッチ円半径〔m〕

SF ：サービスファクター

表 2. 連結係数 Cf

連結方式 Cf

チェーン 1

歯車 1.25

プーリ 1.5

負荷慣性モーメント

・モータ軸換算負荷慣性モーメントは、次の式によって計算できます。

 i ：減速比

JM ＝ J ／ i
2　   減速比 ～ 50 の場合 J ：負荷慣性モーメント [kg･m

2
]

JM ＝ J ／ 50
2　減速比 50 ～の場合 JM ：モータ軸換算負荷慣性モーメント [kg･m

2
]

・ 負荷慣性モーメントの値が（表 3）の許容負荷慣性モーメントを超過した状態で使用した場合、ギヤや軸受

が短期破損しますので、ご注意ください。

□にはモータ種類が入ります。 : ユニットタイプ ,U

 : ソケットタイプインダクション ,HM

 : ソケットタイプレバーシブル ,HR

 : ソケットタイプ電磁ブレーキ付 ,HR

概要（サービスファクター）
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慣性モーメントＪの算出方法

(1)  回転体の慣性モーメント

(2)  直線運動の慣性モーメント

(3)  回転数が異なる軸への換算

概要（慣性モーメント）


