
使いやすさとコストパフォーマンスを追求したシリーズ
設備・装置の生産性向上に貢献します

メガトルクモータ™

PB型



■特長
　　・コンパクトサイズ、配線と配管に便利な大きな中空穴
　　・パルス列入力で簡単に駆動
　　・オートチューニング機能を搭載し簡単立上げ
　　・さまざまな設置場所に対応可能な豊富なケーブルバリエーション

■主な用途
　　・減速機＋サーボモータ機構のダイレクトドライブ化
　　・従来の回転及び搬送機構のコンパクト化

■ラインナップ　　　　　　　　　　 ■用途例

■ダイレクトドライブモータのメリット
　��メガトルクモータは減速機を使わずに負荷をモータに直結して駆動することができるため、�
バックラッシュ・ロストモーションのない高精度の位置決めが可能です。また、高剛性・高精度�
なグリース封入軸受を使用しており長期メンテナンスフリーを実現しています。

システム構成1

メガトルクモータはサーボモータの一種です。

＊ドライバ EGA型

＊コンバータECC型

マグネットスイッチ

＊電源コネクタ

＊外付け回生抵抗

＊コンバータケーブル

＊モータケーブル

＊IOコネクタ

＊レゾルバケーブル

＊PC通信ケーブル

パラメータ設定用PC

＊：NSK製作範囲
インクリメンタル仕様のため原点
センサが必要な場合があります

上位装置

RS-232C

単相／三相
200［VAC］電源

＊メガトルクモータ
ＰＢ型

サーキットブレーカ

ノイズフィルタ

組み合わせ例

名　　称 呼び番号 内　　　　容
電源コネクタ M-FAE0001 CNA用コネクタ

IOコネクタ M-FAE0002 CN1用コネクタ�

取付金具 M-FAE0003 ドライバ前面取り付け金具

回生抵抗 M-FAE0004 80［W］

回生抵抗 M-FAE0005 220［W］

PC通信ケーブル M-FAE0006 ケーブル長�：�2�850［mm］�

コネクタセット M-FAE0007 電源コネクタ、IOコネクタのセット

別売品一覧

バックラッシュがないため高精度の位置決めが可能です位置決め精度
高タクトで位置決めができます位置決め時間
経年変化による精度劣化がありません経年変化
長期メンテナンスフリーで使用できますメンテナンス
装置の小型化、軽量化ができますコンパクト

PB1型

PB3型

60
［N・m］

30
［N・m］

15
［N・m］

6
［N・m］ 最大出力トルク：6［N・m］

モータ高さ：75［mm］

最大出力トルク：15［N・m］
モータ高さ：75［mm］

最大出力トルク：30［N・m］
モータ高さ：92［mm］

最大出力トルク：60［N・m］
モータ高さ：126［mm］

外径サイズ

トルク

φ102 φ152

●高速・高精度　●コンパクト性　●クリーン性
●中空構造（配管を通せます）

●高速・高精度 ●クリーン性 ●メンテナンスフリー
●中空構造（配管を通せます）

電子部品検査・搬送

軽量物の高速搬送

モータ
呼び番号

コンバータ
呼び番号

ドライバ
呼び番号�

モータ
ケーブル

レゾルバ
ケーブル

コンバータ
ケーブル

M-PB1006JN001 M-ECC-PB1006GA201 M-EGA-15x2301
x部は電源電圧�

A：200～230［VAC］
（単相/三相）�

C：100～115［VAC］
（単相）

固定・可動

可動
※�本ケーブルを使用
しなくても、モータ
とコンバータを直
接接続可能です。�

固定・可動
M-PB3015JN001 M-ECC-PB3015GA201

M-PB3030JN001 M-ECC-PB3030GA201

M-PB3060JN001 M-ECC-PB3060GA201 M-EGA-30A2301

原点センサ
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・※1�定格出力は定格回転速度、定格トルク出力を基に算出したものです。
・※2�環境温度25±5［℃］時
・�アキシアル荷重、ラジアル荷重、モーメント荷重の3荷重が同時に作用する場合は�
NSKにお問い合わせください。

・※3�ラジアル荷重0［N］の場合

・※4�アキシアル荷重0［N］の場合
・�45［°］の範囲内で繰り返し運転をする場合は、一日一回を目安としてモータを�
90［°］以上回転させる動作を行ってください。

・搭載負荷は、許容負荷慣性モーメントの範囲でお使いください。
・※5�ドライバ電源電圧100［VAC］との組合せの場合

2.1 モータ呼び番号構成

モータ2

PB 型

モータサイズ番号 設計追番号　001：標準

最大出力トルク［N・m］ JN：インクリメンタルレゾルバ仕様

呼び番号例： 1 006 JN 001M-PB

2.2 仕様

2.4 外形寸法

M-PB1006JN001

M-PB3015JN001

M-PB3030JN001

M-PB3060JN001

呼び番号性能項目 M-PB1006JN001 M-PB3015JN001 M-PB3030JN001 M-PB3060JN001
モータ外径�［mm］ φ102 φ152
最大出力トルク�［N・m］ 6 15 30 60
定格出力トルク�［N･m］ 2 5 10 20
定格出力※１�［W］� 63 157 314 126
ラジアル振れ精度�［µm］ 50
アキシアル振れ精度�［µm］ 50
モータ高さ�［mm］� 75 92 126
モータ中空穴径�［mm］� φ35 φ56
最高回転速度�［s−1］ 10/5※5 10/4※5 8
定格回転速度�［s−1］ 5/3※5 �5/2※5 1
回転位置検出器分解能�［カウント/回転］ 524�288
絶対位置決め精度�［秒］ 112※2

繰り返し位置決め精度�［秒］ ±5
許容アキシアル荷重（水平取り付け）※３�［N］ 1�000 2�000
許容アキシアル荷重（逆さ吊り取り付け）※３�［N］ 120 200
許容ラジアル荷重※4�［N］ 270 540
許容モーメント荷重�［N･m］ 9 20
ロータ慣性モーメント�［kg･m2］ 0.0026 0.014 0.016 0.021
許容負荷慣性モーメント�［kg･m2］ 0～0.26 0～1.1 0～1.4 0～3.1�
質量�［kg］� 2.6 5.8 7.2 10.2

環境条件 使用温度0～40［℃］、湿度20～80［%］、屋内使用。
塵埃、結露、腐食性ガス等なきこと。ＩＰ30相当。

2.3 回転速度－出力トルク特性

※回転速度−出力トルク特性は、100［VAC］,�200［VAC］（PB3060は220［VAC］）でのTyp.値です。
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電源電圧  A：200 ～ 230［VAC］（単相 / 三相）
　　　　 Ｃ：100 ～ 115［VAC］（単相）

ドライバ EGA 型

最大出力電流 15：15［Arms］
　　　　　　 30：30［Arms］

3.1 ドライバ呼び番号構成

ドライバ3

 機能　3：パルス列入力

設計追番号　01：標準

 検出器仕様　2：インクリメンタル仕様

呼び番号例： A 2 315 01M-EGA

3.3 外形寸法

3.2.1 一般仕様
3.2 仕様

呼び番号性能項目 M-EGA-15C2301 M-EGA-15A2301 M-EGA-30A2301�
制御機能� 位置制御�
制御方式� IGBT：PMW制御　正弦波駆動�

主回路電源
三相� − 200～230［VAC］+10/−15［%］、50/60［Hz］±3［Hz］�

単相� 100～115［VAC］+10/−15［%］、
50/60［Hz］±3［Hz］�

200～230［VAC］+10/−15［%］、
50/60［Hz］±3［Hz］�

200～230［VAC］±10［%］、
50/60［Hz］±3［Hz］�

制御電源 単相� 100～115［VAC］+10/−15［%］、
50/60［Hz］±3［Hz］� 200～230［VAC］+10/−15［%］、50/60［Hz］±3［Hz］�

電源容量� 主回路電源定格�
M-PB1006JN001：0.2［kVA］�
M-PB3015JN001：0.3［kVA］�
M-PB3030JN001：0.5［kVA］�

M-PB1006JN001：0.3［kVA］�
M-PB3015JN001：0.5［kVA］�
M-PB3030JN001：1.0［kVA］�

M-PB3060JN001：2.0［kVA］�

制御電源� 40［VA］�

環　境�

使用温度� 0～55［℃］�
保存温度� −20～+65［℃］�
使用・保存湿度� 90［%RH］以下（結露なきこと）�
標　高� 1,000［m］以下�
振　動� 4.9［m/s2］��
衝　撃� 19.6［m/s2］�

外形寸法（H×W×D）� 160×40×130�［mm］ 160×50×130�［mm］
質　量� 0.75�［kg］ 0.9［kg］

保護機能�
過電流、電流検出異常、過負荷、回生異常、ドライバ過熱、外部異常、�

過電圧、主回路不足電圧、主回路電源欠相、制御電源不足電圧、エンコーダ異常、過速度、
速度制御異常、速度フィードバック異常、位置偏差過大、�
位置指令パルス異常、内蔵メモリの異常、パラメータ異常�

デジタルオペレータ� 状態表示、モニタ表示、アラーム表示、パラメータ設定、試運転、調整モード�
ダイナミックブレーキ回路� 内蔵
回生処理回路� 内蔵※

モニタ� 速度モニタ（VMON）� 2.0［V］±10［%］（at�1,000［min−1］）�
トルク指令モニタ（TCMON）� 2.0［V］±10［%］（at�100［%］）�

3.2.2 入力指令、位置信号出力、汎用入出力

位置指令
最大入力パルス周波数� 5［Mpps］（CW+CCWパルス、符号+パルス）、1.25［Mpps］（90［°］位相差二相パルス）�
入力パルス形態� CW+CCW指令パルス、符号+パルス列指令、90［°］位相差二相パルス列指令�
電子ギヤ N/D（N=1～2,097,152、�D=1～2,097,152）、ただし1/2,097,152�≦�N/D�≦�2,097,152�

位置フィードバック信号� A相/B相パルス出力�：�N/32,768（N=1～32,767）、1/N（N=1～64）、2/N（N=3～64）
Z相パルス出力�：�80［カウント／回転］�

シーケンス入力

双方向フォトカプラ（シンク、ソース接続）：×6入力�
ラインレシーバ�：�×2入力�
外部供給電源�：�5［VDC］±5［%］/12～24［VDC］±10［%］、100［mA］以上
サーボオン、アラームリセット、トルク制限、CW禁止、CCW禁止、指令禁止、強制放電、緊急停止、
ゲイン切換、内部速度設定、磁極位置推定開始など�

シーケンス出力

オープンコレクタ出力�：�×8出力�
外部供給電源（OUT-PWR）�：�5［VDC］±5［%］/12～24［VDC］±10［%］、20［mA］以上
出力信号用回路電源�：�5［VDC］±5［%］/最大電流値10［mA］（1出力あたり）�
出力信号用回路電源�：�12～15［VDC］±10［%］/最大電流値30［mA］（1出力あたり）�
出力信号用回路電源�：�24［VDC］±10［%］/最大電流値50［mA］（1出力あたり）
サーボレディ、パワーオン、サーボオン、トルク制限中、速度制限中、
低速度、速度到達、速度一致、ゼロ速度、指令受付許可、ゲイン切換状態、
速度ループ比例制御状態、CW-OT、CCW-OT、ワーニング、アラームコード（3［bit］）、
磁極位置推定完了など�

- M-EGA-15x2301

M-EGA-30A2301

※回生抵抗が必要な場合は、別売品をご使用ください。
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ドライバ3

3.4 CN1信号名と機能 4.1 モータケーブル

4.2 レゾルバケーブル

4.3 コンバータケーブル

4.1.2 外形寸法

4.2.2 外形寸法

4.3.2 外形寸法

モータ側

モータ側 コンバータ側

コンバータ側 ドライバ側

ドライバ側

4.1.1 モータケーブル呼び番号構成

4.2.1 レゾルバケーブル呼び番号構成

4.3.1 コンバータケーブル呼び番号構成

呼び番号例：

モータ
ケーブル

ケーブル長 L：［m］
（例）004：4［m］ A1：標準

設計追番号
01：固定ケーブル
02：可動ケーブル

004 A1 01M-CA

呼び番号例：

レゾルバ
ケーブル

ケーブル長 L：［m］
（例）004：4［m］ A1：標準

設計追番号
02：可動ケーブル

004 A1 02M-CB

呼び番号例：

コンバータ
ケーブル

ケーブル長 L：［m］
（例）004：4［m］ A1：標準

設計追番号
01：固定ケーブル
02：可動ケーブル

004 A1 01M-CC

ケーブル4

端子番号 信号名称 説　　明
1 ― （接続禁止）
2 ― （接続禁止）
3 AO A相パルス出力
4 AO /A相パルス出力
5 BO B相パルス出力
6 BO /B相パルス出力
7 ZO Z相パルス出力
8 ZO /Z相パルス出力
9 PS レゾルバ信号出力
10 PS /レゾルバ信号出力
11 ZOP Z相パルス出力
12 SG 3～11ピン用コモン
17 ― （接続禁止）
18 ― （接続禁止）
19 ― （接続禁止）
20 ― （接続禁止）
21 ― （接続禁止）
22 T-COMP トルク補償入力
23 SG 22ピン用コモン
26 F-PC CW指令パルス入力
27 F-PC CW指令パルス入力
28 R-PC CCW指令パルス入力
29 R-PC CCW指令パルス入力
47 SG 26・27ピン用コモン
48 SG 28・29ピン用コモン
30 MON1 アナログモニタ出力
31 SG 30ピン用コモン

端子番号 信号名称 説　　明

13 CONT7 位置指令パルス禁止機能�
・速度ゼロ停止機能（＋）

14 CONT7 位置指令パルス禁止機能�
・速度ゼロ停止機能（−）

15 CONT8 アラームリセット機能（＋）
16 CONT8 アラームリセット機能（−）
38 SG 13～16ピン用コモン
32 CONT6 CWオーバートラベル機能
33 CONT5 CCWオーバートラベル機能
34 CONT4 偏差クリア機能
35 CONT3 磁極位置推定機能
36 CONT2 緊急停止機能
37 CONT1 サーボオン機能
50 CONT-COM 汎用入力電源用
39 OUT1 位置決め完了範囲
40 OUT2 磁極位置推定準備完了
41 OUT3 運転準備完了中
42 OUT4 磁極位置推定完了
43 OUT5 アラームコードビット5
44 OUT6 アラームコードビット6
45 OUT7 アラームコードビット7
46 OUT8 アラーム状態中
49 OUT-PWR 汎用出力電源用
24 OUT-COM 汎用出力コモン
25 OUT-COM 汎用出力コモン

・端子番号26～29：�CW＋CCWパルス、符号＋パルス、90［°］位相差二相パルスの切替ができます。
・端子番号13～16、32～37：工場出荷時の標準設定値です。
・端子番号39～46：工場出荷時の標準設定値です。

3.5 パルス列入力（差動信号の接続例）

【CN1コネクタ】

（半田結線側）

4.4 ケーブル曲げ半径
固定ケーブル� 可動ケーブル�
固定部曲げ半径� 固定部曲げ半径� 可動部曲げ半径�

モータケーブル� R43以上� R40以上� R80以上�

レゾルバケーブル − R40以上� R80以上�

コンバータケーブル� R90以上� R30以上� R45以上�
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コンバータ5
5.1 コンバータ呼び番号構成

呼び番号例： -

コンバータ ECC 型

モータサイズ記号 設計追番号　01：標準

検出器仕様　2：インクリメンタル仕様ドライバ記号　GA：ドライバ EGA 型

GAPB1006 2M-ECC 01

5.2 外形寸法

6.2.2 コンバータをドライバの近くに設置
※コンバータは必ず固定してご使用ください。

モータ
呼び番号

コンバータ
呼び番号

ドライバ
呼び番号�

モータケーブル レゾルバケーブル コンバータケーブル
呼び番号� 呼び番号� 呼び番号�

固定 可動 可動 固定 可動

M-PB
1006JN001

M-ECC-
PB1006GA201

M-EGA-
15x2301

x部は電源電圧
A：

200～230[VAC］
（単相/三相）�

C：
100～115[VAC］

（単相）�

M-CAxxxA101

xxx部は�
ケーブル長
002：2［m］
004：4［m］
008：8［m］

M-CAxxxA102

xxx部は�
ケーブル長
004：4［m］
008：8［m］

M-CBxxxA102

xxx部は
ケーブル長
002：2［m］
004：4［m］
008：8［m］

M-CCxxxA101

xxx部は�
ケーブル長�
000：0.5［m］
002：2［m］
004：4［m］
008：8［m］

M-CCxxxA102

xxx部は�
ケーブル長
004：4［m］
008：8［m］

M-PB
3015JN001

M-ECC-
PB3015GA201

M-PB
3030JN001

M-ECC-
PB3030GA201

M-PB
3060JN001

M-ECC-
PB3060GA201

M-EGA-
30A2301

モータ、コンバータ及びドライバの組み合わせ一覧6
6.1 組み合わせ一覧

6.2.1 コンバータをモータの近くに設置
6.2 ケーブル組み合わせ例

・モータ、コンバータ及びケーブルが固定されている場合

モータ�～�ドライバ間 モータケーブル コンバータケーブル
呼び番号� 長さ 呼び番号 長さ

２［m］ M-CA002A101 ２［m］ M-CC002A101 ２［m］

４［m］ M-CA004A101 ４［m］ M-CC004A101 ４［m］

８［m］ M-CA008A101 ８［m］ M-CC008A101 ８［m］

・モータ、コンバータ及びケーブルが可動する場合

モータ�～�ドライバ間 モータケーブル コンバータケーブル
呼び番号� 長さ 呼び番号 長さ

４［m］ M-CA004A102 ４［m］ M-CC004A102 ４［m］

８［m］ M-CA008A102 ８［m］ M-CC008A102 ８［m］

・モータ及びケーブルが固定されている場合

モータ�～�ドライバ間 モータケーブル レゾルバケーブル コンバータケーブル
呼び番号� 長さ 呼び番号� 長さ 呼び番号 長さ

２［m］ M-CA002A101 ２［m］ M-CB002A102 ２［m］

M-CC000A101 ０．５［m］４［m］ M-CA004A101 ４［m］ M-CB004A102 ４［m］

８［m］ M-CA008A101 ８［m］ M-CB008A102 ８［m］

・モータ及びケーブルが可動する場合

モータ�～�ドライバ間 モータケーブル レゾルバケーブル コンバータケーブル
呼び番号� 長さ 呼び番号� 長さ 呼び番号 長さ

４［m］ M-CA004A102 ４［m］ M-CB004A102 ４［m］
M-CC000A101 ０．５［m］

８［m］ M-CA008A102 ８［m］ M-CB008A102 ８［m］

ドライバ
EGA型

コンバータ
ECC型

コンバータケーブル

モータケーブル

メガトルモータ
ＰＢ型

●装置内など

ドライバ
EGA型

コンバータ
ECC型

コンバータ
ケーブル

モータケーブル

レゾルバケーブル

●制御盤内など メガトルモータ
ＰＢ型
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別売品 取扱説明書・アプリケーションソフト7 8

メーカ名：住友スリーエム（株）
メーカ型番：10150-3000PE
　　　　　��10350-52A0-008 ●  COMポートを装備していないパソコンの場合は、USBポートを使用できます。この場合、市販品の「RS-232C 

←→ USB 変換アダプタ」を使用して通信を行ないます。動作確認済みのアダプタは「株式会社バッファロー
社製　USB シリアル変換ケーブル　BSUSRC0610BS」です。

8.1 取扱い説明書
取扱説明書はNSK�Webサイトからダウンロードいただけます。（https://www.nsk.com/jp-ja/）

8.2　アプリケーションソフト MEGATORQUE MOTOR SETUP
お手持ちのパソコンにインストールしていただくことにより、ドライバEGA型のパラメータ設定、モニタ、アラーム履歴、JOG運
転やオシロスコープ機能を用いてモータ動作の確認が簡単に行えます。
“MEGATORQUE�MOTOR�SETUP”はNSK�Webサイトから無料でダウンロードいただけます。（https://www.nsk.com/jp-ja/）
PC通信ケーブルはオプションとしてご用意しております。�呼び番号：M-FAE0006

PC通信ケーブル　M-FAE0006

上側／Upper 下側／Bottom

取付金具　M-FAE0003 コネクタセット　M-FAE0007

メーカ名：フェニックス・コンタクト（株）
メーカ型番：MSTBT�2，5/8-STF-5，08LUB

電源コネクタ　M-FAE0001 IOコネクタ　M-FAE0002

回生抵抗（220W）　M-FAE0005

●仕様／定格電力�：�220［W］
　　　　抵 抗 値�：�100［Ω］
　　　　サーモスタット温度�：�135［℃］

●ドライバEGA型との接続

回生抵抗（80W）　M-FAE0004

●仕様／定格電力�：�80［W］
　　　　抵 抗 値�：�50［Ω］
　　　　サーモスタット温度�：�135［℃］

●ドライバEGA型との接続

1. メイン画面 2. パラメータ設定
パラメータの設定、保存、読み込みなどがパソコンから操作できます。

3. モニタ画面
運転状態、パラメータの状態をモニタできます。

4. アラーム履歴
現在および過去のアラーム発生状況を確認できます。

5. JOG運転
パソコンから速度指令を入力し、簡単にモータの試運転ができます。

6. 位置決め運転
モータの速度とパルス数を設定して、モータを動作できます。

7. 運転トレース
モータの速度、トルク、内部状態などをグラフィックで表示します。

8. システムアナリシス
サーボシステムの周波数特性を測定できます。

材質�：�鉄　�表面処理�：�三価クロメートめっき� 取付ねじ4点付属

電源コネクタ
M-FAE0001

IOコネクタ
M-FAE0002

＋

PC側 ドライバ側
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9.4 位置決め時間（割出し時間）
メガトルクモータで角度割出しをする場合、次の様に割出し時間の概略が計算できます。

　　�Jm�：�負荷の慣性モーメント� ［kg・m2］
　　�Jr� ：�モータのロータ慣性モーメント� ［kg・m2］
　　�N� ：�モータ回転速度� ［s−1］
　　�T� ：�回転速度Ｎにおける出力トルク� ［N・m］
　　�Tm�：�負荷トルク� ［N・m］
　　�t1�：�指令時間� ［s］
　　�t2�：�整定時間� ［s］
　　�t3�：�位置決め時間� ［s］
　　�⊿t�：�加減速時間� ［s］
　　�θ� ：�回転角度� ［°］
　　�η� ：�安全係数（通常1.4～1.5）
　とすると、
　

メガトルクモータ™の選定9
メガトルクモータを選定するために次の項目を検討してください。

 9.1 モータに作用する負荷

 9.2 振れ精度

 9.3 位置決め精度

 9.4 位置決め時間（割出し時間）

 9.5 回生抵抗の選定

 9.6 実効トルクの計算

9.1 モータに作用する負荷
（１） 負荷慣性モーメント J
　�　メガトルクモータシステムを使用する場合、モータ本体に取り付けられる負荷イナーシャの大きさが加減速特性に大きく影
　響します。したがって取り付ける負荷の慣性モーメントJの大きさを計算してください｡

（2） アキシアル荷重・ラジアル荷重・モーメント荷重
　　�モータに加わる荷重を計算します。外力と荷重の関係は下のパターンに代表されます。
　　�各荷重が許容値以下であることを確認してください。

（許容値は本カタログの“2 モータ”の欄を参照ください。逆さ吊りの場合は許容アキシアル荷重が異なりますのでご注意くだ
さい。）

（３） 負荷トルクがかかる場合
負荷トルクがかかる場合は、実効トルクにその負荷トルクを考慮する必要があります。

9.2 振れ精度
振れ精度の測定方法は右図の通りです。

①F を外力とすると
�●アキシアル荷重 :�Fa=F ＋治具・ワーク等の重量
�●モーメント荷重 :�M=0

水平置き 逆さ吊り

②F を外力とすると
�●アキシアル荷重 :�
　�Fa=F ＋治具・ワーク等の重量
�●モーメント荷重 :�M=F ×L

③F を外力とすると
�●ラジアル荷重 :�
　�Fr=F ＋治具・ワーク等の重量
�●モーメント荷重 :�
�　M=（F ＋治具・ワーク等の重量）×（L＋A）

9.3 位置決め精度
メガトルクモータシステムの位置決め精度には次の2種類があります。

　　（1）�絶対位置決め精度
　　（2）�繰返し位置決め精度　

型名 PB1型 PB3型
Ａ寸法［mm］ 22.2 22.9

ドライバ呼び番号 コンデンサ吸収エネルギー［J］
M-EGA-15xxxx 17
M-EGA-30Axxx 24

【例】�中心から300［ｍｍ］の所で繰返し位置決め精度±0.02［ｍｍ］を要求された場合のPB1型、PB3型使用可否を�
検討します。

　tanθ��=�0.02÷300より
� θ�=�tan−1（0.02÷300）
� � =�3.8×10−3［°］
� � =�14［秒］
∴±14>±5ですので、位置決め精度面では対応可能です。

9.5 回生抵抗の選定
（1）�減速時にメガトルクモータが持っている回転エネルギーを求めます。
　　�回転エネルギーは以下の式より算出してください。
　�　回転エネルギー�＝1/2×J×ω2［J］� Jr�：�モータのロータ慣性モーメント［kg・m2］
　　　　　　　　　��＝1/2×J×（2πN）2［J］� Jm�：�負荷の慣性モーメント［kg・m2］
　　　　　　　　�J��＝Jr+Jm� N�：�回転速度［s−1］
（２）�内部コンデンサによる充電可能なエネルギー
　　�内部コンデンサの充電により処理できる回生エネルギーはドライバの呼び番号により異なります。
（3）�外部回生抵抗で消費するエネルギーを求めます。
　　�外部回生抵抗消費エネルギー［J］＝回転エネルギー［J］−コンデンサ吸収エネルギー［J］
　　�この結果が0以下であれば外部回生抵抗は必要ありません。
　　�0を超える場合は以下の手順にて回生抵抗器の必要容量を計算してください。
（4）�外部回生抵抗の必要容量を計算します。
　　�外部回生抵抗必要容量［W］＝外部回生抵抗消費エネルギー［J］／（運転サイクル［s］×0.25）
　　�0.25�：�回生抵抗使用負荷率
　　�計算結果が80以下の場合� ：�外部回生抵抗（別売�：�M-FAE0004）をご使用ください。
　　�計算結果が220以下の場合�：�外部回生抵抗（別売�：�M-FAE0005）をご使用ください。

ただし、 であること。

※t2は負荷、動作条件により変わります。
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メガトルクモータ™の選定9

9.6 実効トルクの計算
メガトルクモータを選択する場合、位置決め時間の検討と同時に実際に使用する動作パターンに必要な実効トルクが定格ト
ルクを下回っていることの確認が必要となります。
ここでは例として、積載負荷の慣性モーメントを0.12［kg・m2］として、45［°］を0.3［s］で位置決め可能か、また１動作サイ
クルを2.0［s］とした時に実効トルクはどの程度になるかを検討します。

　�条件：� Jm（負荷の慣性モーメント)＝0.12［kg・m2］
� � Jr（モータのロータ慣性モーメント）＝0.014［kg・m2］（PB3015の場合）
� � Ｎ�（最高回転速度）=1.25�［s−1］
� � Ｔ�（回転速度Ｎにおける出力トルク）＝15［N・m］（PB3015�1.25［s−1］の場合）
� � Ｔm（負荷トルク）＝0�［N・m］� η�：�安全係数＝1.4
� � θ�（回転角度）＝45�［°］� t4�（サイクル時間）＝2.0�［s］
� � 繰返し位置決め精度＝±100［秒］� t2�（整定時間）＝0.04�［s］
� � ⊿t�：�加減速時間［s］� t1�：�指令時間�［s］

●�位置決め時間を下式より求めます。

　加速時間　　　　　　　　　　　�＝（（0.12＋0.014）×2π×1.25）／（15／1.4−0）＝0.1［s］

　指令時間　　　　　　　　　　　�＝45／（360×1.25）＋0.1＝0.2［s］

　位置決め時間＝t1＋t2＝0.2＋0.04＝0.24�［s］

●�実際に使用する動作パターン（下図参照）に必要な実効トルクの検討が必要となります。
　�ここでは、仮にPB3015を選択した場合に動作条件に合うかを検討します。
　　　　　t4�：�サイクル時間�=�2.0［s］

　必要実効トルク�

　回転エネルギー�＝�1/2×（Jｒ＋Jm）×（2πN）2＝1/2×（0.12+0.014）×（2π×1.25）2＝4.1［J］

上記必要実効トルクに温度係数1.3をかけると実効トルクが4.4［N・m］であるため、PB3015の定格出力トルク5.0［N・m］以下
となります。使用条件を満足しますので、PB3015で使用可能です。また、外部回生抵抗も不要です。

●�ここで、定格トルク≧実効トルクを満足しない場合は、条件を設定し直して必要実効トルクを再度計算ください。

磁極位置推定動作
本製品は、モータの適正な性能確保のため、電源投入時に毎回磁極位置推定動作を行なう必要があります。
電源投入後にドライバの磁極位置推定動作を実行することにより、磁極位置の検出を行ないます。このとき、モータは最大±18［°］
往復動作します。横置きの場合は、回転方向のアンバランスのないように負荷を設置願います。磁極位置推定完了後にモータ操作
を実施してください。

設置11
11.1 モータの設置
●��モータを取り付ける機台の剛性が低いと機械的な共振が発生する場合があるため、
モータは剛性の高い機台に確実に固定し設置してください。

●��モータ底面の取り付けタップ穴または取り付け用穴を使用し固定してください。
●��取り付け面の平面度は0.02［mm］以下としてください。
●��モータは水平方向、垂直方向のいずれの取り付けも可能です。（ただし，逆さ吊りの場合許容荷重に制限があります）
●��モータ固定時に底面のカバーを押し上げないように固定してください。
●��機台上面からのザグリ深さは下図を参照ください。
●��モータケーブル引き出し線、レゾルバケーブル引出し線を可動部に使用しないでください。
引出し線の曲げ半径はR30［mm］以上としてください。

機台下側にコネクタを通す場合は、本図より大きな穴をあ
ける事を推奨します。

（注）�下図のように剛性が低い機構では、機械的な共振が発生する場合や磁極位置推定の検出ができない可能性があるため、モータおよび負
荷は剛性の高い固定方法で確実に固定してください。

使用上の注意10
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設置11

取付方向と取付箇所

背面取付の場合 前面取付の場合

取付金具については、「6.別売品」の項を参照してください。

11．２ ドライバの設置

制御盤内の配列条件
●��放熱器、ドライバ内部からの空気の流れを妨げないために、ドライバの上側と下側にそれぞれ50［mm］以上のスペースを
設けてください。ドライバ周辺に熱がこもる場合は、冷却ファンで空気の流れをつくってください。

●��必ずドライバの周辺温度が55［℃］以下になるようにしてください。なお、長寿命、高信頼性を確保するために、温度は40
［℃］以下でお使いになることをおすすめします。
●��ドライバの両側は、側面ヒートシンクからの放熱およびドライバ内部からの空気の流れを妨げないために、両側とも10
［mm］以上のスペースを設けてください。
●��ドライバを横方向に密着して取り付ける場合は、必ずドライバの周囲温度を50［℃］以下とし、鉄板に背面取り付けしてくだ
さい。

保証期間
●�製品の納入日より起算して1ヶ年、または稼働�2400時間（いずれか早い方）を保証期間とします。

保証の範囲
●�保証対象品は納入製品とします。
●�納入製品の保証期間中の故障に限り納入者は無償修理をいたします。
●�保証期間経過後の故障は有償修理とします。

免責事由
●�保証期間中でも下記事項に該当する場合は保証の対象外となります。
　・�納入者指定の取扱説明書によらない工事、操作による故障。
　・�需要者側の不適当な扱い、使用、改造、取扱い上の不注意による故障。
　・�故障の原因が納入者以外の事由による故障。
　・�納入者以外の改造または修理による故障。
　・�その他、天災災害等（納入者の責にあらざる場合）不可抗力による故障。
●�なお、ここでいう保証は納入品単体の保証を意味するもので納入品の故障により誘発される損害はご容赦願います。

サービスの範囲
●�納入品の価格には技術者派遣等のサービス費用は含んでおりません。
●�技術派遣による立ち上げや保守調整は保証期間にかかわらず有償にて対応させていただきます。

生産中止と保守期間
●��生産中止の通知は1年前にいたします。また、生産中止後の保守期間は5年間となります。通知は購入元またはNSK�Webサイ
トにて行います。

特殊用途への適用
本製品は一般工業等での使用を対象としており、人命にかかわる状況下での使用を目的として設計・製造されたものではありません。
本製品は原子力制御・爆発性・腐食性・毒性物質取り扱い装置、それらに関連する安全装置あるいはシステムなどの特殊用途には
適用できません。
本製品を航空機器・輸送機器・医療機器に適用をご検討の際には当社までお問い合わせください。
本製品は厳重な品質管理のもとに製造しておりますが、本製品の故障により重大な事故または損失が予測される設備への適用に
際しては、安全装置を設置してください。

保証期間と保証範囲12
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記入例

◎ご使用用途&装置名
（なるべく詳細を具体的に）

◎モータ取付姿勢
（□にレ点を記入）

◎負荷条件
（1）テーブルの形状、寸法、
　　厚さ、材質（または質量）
（2）ワーク／治具寸法・質量・数量
（３）ＰＣＤ（治具・ワーク間距離）
�（記入例）

（4）外力
　（圧力負荷・衝撃負荷、摺動抵抗など）

　　　　　　　　����　��□無し　��□常時　��□停止時　��□回転中　��□衝撃有り
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　� �□回転方向��□摺動抵抗
※位置・方向などは、概略図にご記入ください

□水平置き

別紙添付資料�：　□有　□無

□横置き □逆さ吊り □その他

出力軸が上向き 出力軸が横向き 出力軸が下向き

NSK�メカトロ製品担当��　　　　　　　　��宛 　　　　　年　　　月　　　日

◎貴社名　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

◎お名前　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

◎ご部署

◎ご連絡先
　TEL.　　　　　　　　　　　FAX.

◎サイクルパターン
（希望位置決め時間）
※停止時間も記入ください。

◎位置決め角度／ポイント数

◎繰返し位置決め精度（±） ±　　　　［秒］（モータ中心から���　　　��［mm］の所で±　　　　［mm］）

　　　　　［°］��停止��ポイント数　　　ヶ所

ご希望のモータサイズ

位置決め指令方式 □内部プログラム方式　□パルス列入力運転　□RS-232C運転

◎入力電源電圧 □100［VAC］　□200［VAC］　□その他（　　　　　　［VAC］）
環境条件 使用環境　□一般環境（IP30相当)　□油・水・薬品など　□切粉・粉塵　□クリーン

使用温度　□0［℃］～40［℃］　□0［℃］以下　□40［℃］以上
その他（　　　　　　　　　　　�　　　　［℃］）
詳細はNSKまでご相談ください。

◎ケーブル仕様・長さ □固定ケーブル　□可動ケーブル　　長さ�：　　　　　　［m］
ケーブルの配線途中が繰返し屈曲する場合は、可動をお選びください。

その他ご要求項目

概略図（外形寸法が分かる、概略図を別紙で添付していただいても可）
・�外形寸法、中心からの寸法、材質、etc．

［Ｎ］

メガトルクモータ™選定依頼書13 記入用シート

◎ご使用用途&装置名
（なるべく詳細を具体的に）

◎モータ取付姿勢
（□にレ点を記入）

◎負荷条件
（1）テーブルの形状、寸法、
　　厚さ、材質（または質量）
（2）ワーク／治具寸法・質量・数量
（3）ＰＣＤ（治具・ワーク間距離）
�（記入例）

（4）外力
　（圧力負荷・衝撃負荷、摺動抵抗など）

　　　　　　　　����　��□無し　��□常時　��□停止時　��□回転中　��□衝撃有り
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　� �□回転方向��□摺動抵抗
※位置・方向などは、概略図にご記入ください

□水平置き

別紙添付資料�：　□有　□無

□横置き □逆さ吊り □その他

出力軸が上向き 出力軸が横向き 出力軸が下向き

メガトルクモータご検討の際には、NSKにて選定等の対応もいたします。
下記シートにご記入いただき、最寄りのＮＳＫの支社・営業所までＦＡＸをいただければ幸いです。
※ ◎の項目は、選定時に最低限必要となるものです。可能な限り詳細をご記入ください。

��　　　　　　　　　　宛 　　　　　年　　　月　　　日

◎貴社名　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

◎お名前　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

◎ご部署

◎ご連絡先
　TEL.　　　　　　　　　　　FAX.

◎サイクルパターン
（希望位置決め時間）
※停止時間も記入ください。

◎位置決め角度／ポイント数

◎繰返し位置決め精度（±） ±　　　　［秒］（モータ中心から���　　　��［mm］の所で±　　　　　［mm］）

　　　　　［°］��停止��ポイント数　　　ヶ所

ご希望のモータサイズ

位置決め指令方式 □内部プログラム方式　□パルス列入力運転　□RS-232C運転

◎入力電源電圧 □100［VAC］　□200［VAC］　□その他（　　　　　　［VAC］）
環境条件 使用環境　□一般環境（IP30相当)　□油・水・薬品など　□切粉・粉塵　□クリーン

使用温度　□0［℃］～40［℃］　□0［℃］以下　□40［℃］以上
その他（　　　　　　　　　　　�　　　　［℃］）
詳細はNSKまでご相談ください。

◎ケーブル仕様・長さ □固定ケーブル　□可動ケーブル　　長さ�：　　　　　　［m］
ケーブルの配線途中が繰返し屈曲する場合は、可動をお選びください。

その他ご要求項目

概略図（外形寸法が分かる、概略図を別紙で添付していただいても可）
・�外形寸法、中心からの寸法、材質、etc．

［Ｎ］

M-PB3015JN001

半導体検査装置

日の丸エンジニアリング株式会社

日の丸 次郎

設計部 第一設計課

03-1234-567903-1234-5678

NSK 太郎 21420XX

（例）ご希望返答日 20XX年5月10日

（記入例） φ300
φ250

治具

テーブル

20mm
材質：アルミ

・治具：質量5kg×4個
　　  PCD：250mm

90

0.7

4

1.0 8

20.6 100 0.01
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