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第 1週 アクチュエータの種類と特徴

1.1.1 単 位

アクチュエータの特性を理解するには，カタログやデータシートに記載されている工

学的な数値が重要である。また，その単位を理解しておくことが基本である。

以前は，重力単位系と呼ばれる，基本単位とし質量（kg）の単位の代わりに重量（kgf）

の単位を使用していた。

1960 年に国際度量衡総会 （CGPM） でSI単位系使用の採択がされ，日本では，1991 年

に日本工業規格の「JIS Z 8203（国際単位系（SI）及びその使い方）」により規定された。現

在使用されているSI単位系には，「長さ」「質量」「時間」「電流」「熱力学温度」「物質量」「光

度」の 7 つの基本単位が存在する。表 1.1 は，SI 単位系の基本単位である。

変換 エネルギ 
（電気，油圧，空気圧など） 

回転運動 
直線運動 

回転運動 

電気モータ 油圧シリンダ 電気 油圧 

直線運動 

図1.2 電気モータ・油圧モータ 

量 基本 単位 読み 方 

1 長さ m メー トル 

2 質量 kg キロ グラ ム 

3 時間 s 秒 

4 電流 A アン ペア 

5 熱力 学温 度 K ケル ビン 

6 物質 量 mol モル 

7 光度 cd カン デラ 

表１.1 基本単位 

SI単位系の基本単位は7つだが，その他に，固有の名称とその独自の記号が与えられた

22 個の SI 組立単位がある。表 1.2 に，SI 組立単位（22 個）を示す。
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非常に大きな数値や小さな数値を扱う場合のため，単位の頭に付ける接頭語があり，

SI 単位系には 20 個の接頭語が設定されている。例えば，1000［m］＝ 1［km］の「k」は

「103」を表す接頭語である。表 1.3 に SI 接頭語を示す。

量 単位 の名 称 単位 記号 基本 単位 によ る表 現 

1 平面 角 ラジ アン rad m・m－1＝1

2 立体 角 ステ ラジ アン sr m2・m－2＝1

3 周波 数 ヘル ツ Hz s－1

4 力 ニュ ート ン N m・kg・ s－2

5 圧力 ，応 力 パス カル Pa m－1・kg・ s－2

6 エネ ルギ ，仕 事， 熱量 ジュ ール J m2・kg・ s－2

－1

－1

7 工率 ，放 射束 ワッ ト W m2・kg・ s－3

8 電荷 ，電 気量 クー ロン C s・A

9 電位 差（ 電圧 ）， 起電 力 ボル ト V m2・kg・ s－3・A

10 静電 容量 ファ ラド F m ・kg－2 ・s4・A2

11 電気 抵抗 オー ム Ω m2・kg・ s－3・A－2

12 コン ダク タン ス ジー メン ス S m－2・kg－1・s3・A2

13 磁束 ウェ ーバ Wb m2・kg・ s－2・A－1

14 磁束 密度 テス ラ T kg・s－2・A－1

15 イン ダク タン ス ヘン リー H m2・kg・ s－2・A－2

16 セル シウ ス温 度 セル シウ ス度 ℃ K

17 光束 ルー メン lm m2・m－2・cd＝ cd

18 照度 ルク ス lx m2・m－4・cd＝ m－2・cd

19 （放 射性 核種 の） 放射 能 ベク レル Bq s－1

20 吸収 線量 ・カ ーマ グレ イ Gy m2・s－2（＝ J/kg） 

21 （各 種の ）線 量当 量 シー ベル ト Sv m2・s－2（＝ J/kg） 

22 酵素 活性 カタ ール kat s－1・mol

表1.2 組立単位（22個） 

乗  数 接頭 語 記  号 乗  数 接頭 語 記  号 

1024 ヨタ Y 10－1 デシ d 
1021 ゼタ Z 10－2 セン チ c 
1018 エク サ E 10－3 ミリ m 
1015 ペタ P 10－6 マイ クロ         μ

1012 テラ T 10－9 ナノ n 

109 ギガ G 10－12 ピコ p 

106 メガ M 10－15 フェ ムト f 
103 キロ k 10－18 アト a 

102 ヘク ト h 10－21 ゼプ ト z 
101 デカ da 10－24 ヨク ト y 

表1.3 SI接頭語 
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1.1.2 力・トルク

日常会話の中で「力」という言葉は良く使われるが，力の物理的な定義について学習し

ておこう。例えば，「荷物を上へ持ち上げるため，大きな力を加えた」というように，「力」

には「方向」と「大きさ」がある。この場合，向きは「上へ」，大きさは「大きな」となる。

方向と大きさで表されたものをベクトルといい，力が関係する場面でよく用いられる。

図1.3のように，ベクトルには「直交座標」「極座標」の 2 つの表記方法があり，お互いに

変換することが可能である。

極座標への変換 

a＝ x2＋y2

i＝tan－1 

i

y 

x

直交座標への変換 

x＝a・cosi

y＝a・sini

y

x

a

図1.3 ベクトルの表し方 

Y Y

X X

では，実際のモータのカタログに書かれているトルクについて見てみよう。アクチュ

エータのカタログには，「トルク」というモータが発生する「力」が必ず書かれている。図

1.4 は，小型 DC モータの仕様書の一例である。この仕様書の中の定格というところに

は，「トルク」が「mN・m」「gf・cm」という 2 つの単位で書かれている。

図1.4 日本サーボ社製DME25シリーズカタログ 




