
back ■装置システム構成
基本構成の概略を以下に示す。

                        

Ethernet 
 

Anywire 
 

Ethernet 
 

三菱 
Melsecnet/G 

 

CC-Link 
 

PLC PLC PLC 

PLC PLC 

ｾﾝｻ 

圧力ｺﾝﾄﾛｰﾗ 

電磁弁 

HMI 
客先管理

モーター 

MP 

Gateway 



・荏原製作所藤沢事業所殿 ・オムロンレーザフロント殿
・荏原製作所熊本事業所殿 ・三菱ふそう殿
・荏原フィールドテック殿 ・アミノ化学殿
・荏原冷熱殿 ・パイルスジャパン殿
・オークラサービス殿 ・ケミカルアートテクノロジ‐殿
・高俊興業殿 ・ワールド制御殿

業界別 半導体製造装置 荏原製作所殿 装置 ウェハ研磨装置
半導体製造装置 日立ＨＩＴＥＣ殿 装置 ＨＤＤ研磨装置
食品製造装置 不二家殿 装置 チョコレート製造装置
産業機械 アマダ殿 装置 シャ リング リタ ンコンベア

取引先企業

産業機械 アマダ殿 装置 シャーリング・リターンコンベア

計装 味の素殿 設備 かつお節生産工程
プラント設備 高俊興業殿 設備 産業廃棄物
自動車生産工場 工場 トヨタ(田原工場) 設備 ガラスにウレタン吐出によりシャーシに取り付ける工程

関東自動車(追浜工場) 安川・ＦＡＮＡＣロボットによる塗布(作業者による塗布も有)
日産(追浜工場)
日産(座間工場)
日産車体(平塚工場)
マツダ(広島工場)
マツダ(防府工場)
三菱FUSO(川崎工場)

設計ツール ＡＵＴＯ ＣＡＤ

対応ＰＬＣ 三菱電機対応ＰＬＣ 三菱電機
オムロン
キーエンス
横河電機

安全ＰＬＣ オムロン

タッチパネル デジタル
三菱電機
オムロン
キーエンス

サーボモータ 三菱電機
安川電機
パナソニック

ネットワーク ＮＥＴ/Ｈ　ＳＳＣ/ＮＥＴ　ＤｅｖiceNET　Ｅｔｈｅｒｎｅｔ　光リンクＩＥ

対応最大点数 入力出力：３０００点程度

制御盤製作会社にいた為下記の対応が出来ます。
ー＞ハード回路設計・ラダーソフト設計・ＣＡＤによろ板金設計・機廻り配線工事
・制御盤配線・試運転(デバッグ)

仕様書 ユーザより仕様書の要求はしません
打合せにより詳細を把握して、当方で作成し納入後に提出します。
ＩＯの割り付け表
動作仕様詳細
フローチャート フローチャートどおりに構造化してラダープログラムを作成します。(後々においても解り易い)

デバッグ シュミレータデバッグー＞実機デバッグ(この時点で確認程度)
ポイント：Simulatorファイルを作成し、ＰＬＣのパラメータで切り分けする。
例：ＳＯＬでシリンダを駆動時は、センサー(Ⅹ番)はコイル化にして実際の
プログラムで、入力として使用する。
但し、サーボモータ等は実際に負荷をつけないと実働の確認は出来ないデメリットはあります。

PLC_LOGについて 下記の様にしますと、不具合改善につながります。
※この操作は、コンピュータプログラムにて行います。

＜＜＜実例：三菱PLCにおいて＞＞＞ (GXデベロッパでも手順は若干違いますが 同等の事は行えます)＜＜＜実例：三菱PLCにおいて＞＞＞ (GXデベロッパでも手順は若干違いますが　同等の事は行えます)

PLC_LOG
READボタン

NOTE_パソコン

ｲｰｻﾈｯﾄ経由で、
PLCのレジスタ全ての

ON/OFF情報や、数値
データを取得する。

・XYの入出力
・内部フラグ

・タイマーカウンタ
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・内部フラグ

・タイマーカウンタ
・Dレジスタ

・ZR（SRAM）

ｲｰｻﾈｯﾄ経由で、

PLCのレジスタ全ての
ON/OFF情報や、数値

データをPLCや

GXSimulator(ラダーロジック

テスト)にデータを書き込む。
・XYの入出力
・内部フラグ
・タイマーカウンタ

・Dレジスタ
・ZR（SRAM）

NOTE_パソコン

GXデベロッパより

GXSimulator(ラダーロジックテス

ト)にデータを書き込んで、モニタ

し

注：確認する場合はPLCを

GXSimulator(ラダ ロジックテス
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back ■システム接続図 (PC用のディスプレイ,キーボード,マウス類の接続(USB)については省略）
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PLC-K Load/Unload 
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PLC-3 Polisher-AB 
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CH1: Carrier ID 

CH2: FOUP 
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back ■データフロー概略
各モジュール間でのデータ転送は、レシピデータはEthernet通信で行い、

プロセス詳細情報、ワーク情報はNET/Gで行う。

NET/Gエリア割付については別資料参照。

PC: HMI 

PLC: Main 

PLC: Units 

PLC PLC PLC 

レシピ動作管理。 

 
ﾚｼﾋﾟ動作と実処理

Job単位のﾚｼﾋﾟ管理 

25Slot×5FOUP分の 

ﾚｼﾋﾟ管理。 

Unitへのﾚｼﾋﾟ分配 

レシピ管理 
レシピ作成 

レシピ編集 

Ethernet 

Ethernet 

Net/G 

Host 

PLC 

詳細情

報の管

理 

詳細情

報の公

開 

Ethernet 



back ■装置ハード構成

Cleaner1A Cleaner2A

WaferStation2 WaferStation3 Cleaner3A

Cleaner1B Cleaner2B Cleaner3B

 

 

Lifter T/R A T/R B T/R C T/R D 

Swing 
Transporter 

Wafer 
Station 1 

LTPLTP
LTP

LTP4 

LTP
LTP

LTP7 



back ■PLC機器構成 (標準)

No. 品名 型式

1 ﾍﾞｰｽﾕﾆｯﾄ(8slot) Q38DB

2 電源ﾕﾆｯﾄ Q64PN

3 CPUﾕﾆｯﾄ (252Kstep) Q25UDEHCPU

4 SRAMｶｰﾄﾞ4Mﾊﾞｲﾄ Q2MEM-4MBS

5 SRAMｶｰﾄﾞ8Mﾊﾞｲﾄ Q2MEM-8MBS

6 電源ﾕﾆｯﾄ Q64PN

7 増設CPUﾕﾆｯﾄ (252Kstep) Q25UDEHCPU

8 Ethernetﾕﾆｯﾄ QJ71E71-100

9 MELSECNET/Gﾕﾆｯﾄ QJ71GP21-SX

10 CC-Link QJ61BT11N

11 DeviceNetﾕﾆｯﾄ QJ71DN91

12 I/O QJ61BT11N

13 MELSECNET/Gﾎﾞｰﾄﾞ(PC用) Q80BD-J71GP21S-SX

14

15

16

17

PLC SLOT TOTAL



back ■

1)起動条件：wf無し[AMP-EJ13(OFF)] 
2)フロ－ 

開始 

ロボットwf挿入可能状

シャッタ－A開 

ロボットハンド前進 

ロボットハンド下降・中位

ステ－ジ固定側 閉 

ステ－ジ押付側 閉 

ロボットハンド下降 

ロボットハンド後退 

wf有無確認センサ 

シャッタ－A閉 

次工程 

NO 

SV-EJ72a(ON) 

ZS-EJ72a(ON) 

SV-EJ11b(ON) 
ZS-EJ11b(ON) 

SV-EJ72b(ON) 

ZS-EJ72b(ON) 

(AMP-EJ13) 

No  
アラ－ム 

[ステ－ジwf無し] 

Yes  

 
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