
制振制御ライブラリ

コントローラ　NJ/NX/NYシリーズ用　Sysmac Library

搬送を高速化して、製造タクトタイムを短縮したい

課題1 搬送速度を上げると装置やワークに揺れが発生し、振動待ち時間が発生してしまう。

課題2 搬送時の揺れによりワークの ずれ・こぼれが発生し、製品の不良が発生してしまう。

ファンクションブロック（FB）

コントローラ　
NJ/NX/NYシリーズ

ゆ れ

こぼれ ず れ

制振制御ライブラリが解決します！
本ライブラリが提供するFB群により、高速搬送時の振動や搬送後の残留振動を抑制し、

タクトタイムを大幅に短縮できます。
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搬送物のゆれを抑制したい

指定した共振周波数の振動を軽減します

課 題

解 決

搬送物の位置ずれや、内容物のこぼれを抑制したい

なめらかな動作で、振動を軽減します

課 題

解 決

制振制御FB選定の考え方

複数周波数制振フィルタ1
(MultiVSFilter1)

■ 移動時間よりも制振効果を優先したい場合

複数周波数制振フ ルタ1

ゆ れ

■ 制振効果と移動時間のバランスをとりたい場合

共振周波数指定制振パラメータ算出1
(VSMoveParam1)

等速区間指定制振プロファイル1
(VSConstVelProfile1)

共振周波数指定制振パラメータ算出1

ず れ こぼれ
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FB FB

■ 移動時間を指定したい場合 ■ 定速区間を指定したい場合

FB

指定されたパラメータに応じて、ゆるやかな加減速を行う
位置プロファイルを算出。等速区間の距離と速度を指定
できます。

指定時間制振プロファイル1
(VSConstTimeProfile1)FB

指定されたパラメータに応じて、ゆるやかな加減速を行う
位置プロファイルを算出。移動時間を指定できます。

最大5つの共振周波数を指定し、振動を軽減します。
移動時間よりも制振効果を優先します。

1つの共振周波数を指定し、振動を軽減します。
制振効果と移動時間のバランスをとります。(特許出願中)



適用事例

半導体チップハンドラ

課 題

搬送時間 1/5に短縮

搬送時間の短縮

ソケット位置で停止した時に、

振動が止まるまで待ち時間が発生していた。

解 決 制振制御ライブラリのFBにより搬送時間短縮

移動時間  500ms 振動収束時間  500ms

搬送時間＝1.0s

移動時間  200ms

搬送時間＝0.2s

縮

ms

XZ軸の搬送装置で、チップをトレイからソケットへ移載する。搬送アプリケーション

搬送軸

チップ

トレイ

ソケット

振動周波数：10Hz

半導体検査装置

課 題

検査時間 80秒短縮

振動収束待ち時間の短縮

パレットを移動した時に、

振動が止まるまで画像センサによる検査ができなかった。

解 決 制振制御ライブラリのFBにより振動収束待ち時間短縮

移動時間  120ms 振動収束時間  300ms 画像センシング

１チップ検査時間

移動時間  120ms 振動収束時間  100ms 画像センシング

１チップ検査時間

縮

画像センサ

XYステージ

サーボモータ

サーボモータ

パレット

20×20＝400チップ／パレット
パレットの振動周波数：30Hz

XY軸の搬送装置で、チップパレットを1チップ単位の間欠送りで
移動し画像センサで外観検査を行う。

搬送アプリケーション

１パレット搬送時間： 420ms／チップ×400チップ＝ 168s

１パレット搬送時間： 220ms／チップ×400チップ＝ 88s
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半導体ダイボンダ

課 題

搬送時間 1/2に短縮

振動収束待ち時間の短縮

搬送アームでの搬送時に、

振動が止まるまで接着できなかった。

解 決 制振制御ライブラリのFBにより振動収束待ち時間短縮

移動時間  180ms 振動収束時間  360ms

搬送時間（アーム先端）＝0.54s

移動時間  180ms 振動収束時間  30ms

搬送時間（アーム先端）＝0.21s

リンク機構の搬送アームで、チップをフレーム／基盤に接着する。搬送アプリケーション

アーム回転軸

サーボモータ

アーム先端

リンクを介して、アームを回転
振動周波数：10.5Hz

FPDストッカ台車

課 題

搬送時間 2.6秒短縮

停止時の振動収束待ち時間の短縮

・カセット搬送時、停止した時の台車の（水平）振動が止まるまで、

  ストッカへの出し入れを待つ必要があった。

・カセットの上下位置により、共振周波数が変化する。

解 決 制振制御ライブラリのFBにより振動収束待ち時間を短縮

移動時間 振動収束時間  3s

搬送時間（載積あり、最高位置での搬送）

移動時間 振動収束時間  0.4s

搬送時間

ガラス基板のカセットをストッカの棚に出し入れする。搬送アプリケーション

縮

上下移動上下移動
積載重量：600kg積載重量：600kg

高さ：5m高さ：5m上下移動
積載重量：600kg

振動周波数
積載あり最高位置：2Hz

水平移動速度：3m/s

高さ：5m

（載積あり、最高位置での搬送）
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液体充填包装機

課 題

搬送時間 0.2秒短縮

高速移動時の液体付着によるシール不良

充填後のシール工程で、液体がシール部に付着すると

シール不良となるため、移動時に揺れが発生しない速度に

制限されていた。

解 決 制振制御ライブラリのFBにより、シール不良を発生させず、
移動時間短縮

移動時間  1.2s

移動時間  1.0s 液体の充填後、シール機構の位置まで搬送され、
ヒートシールにより封止される。

搬送アプリケーション

せず 振動周波数：2.5Hz

充鎮機構

シール機構

移動距離：0.8m
移動時間をこれ以上短くすると、液面振動により、シール部液体付着によるシール不良が発生する。

システム構成例

制振制御ライブラリに含まれるFB群と、標準モーション命令の組み合わせにより、プログラムで各種振動を抑制します。

コントローラ　
NJ/NX/NYシリーズ

サーボドライバ／モータ　G5シリーズ

FB
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本誌に記載の標準価格には消費税が含まれておりません。
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ご確認の上、ご使用ください。
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MultiVSFilter1

TimeToMoveParam1

VSMoveParam1

VSConstTimeProfile1

名称 FB/FUN名 機能

複数周波数制振フィルタ1

時間指定位置決めパラメータ算出1

共振周波数指定制振パラメータ算出1

指定時間制振プロファイル1

VSConstVelProfile1等速区間指定制振プロファイル1

軸の指令位置を、装置に発生する最大5つの振動の抑制につながる指令位置
に成形します。

MultiVSFilter1を用いて位置決め動作を行う際に、指定した時間で目標位置
に到達する指令パターンを生成するために必要なパラメータを計算します。

移動の際の等速区間速度を指定した、位置プロファイルを算出します。加減速区
間に対して、それぞれなめらかな位置プロファイルを算出することで、停止位置で
の残留振動の低減だけではなく、等速動作中の振動低減にもつながります。

単軸の位置決め動作時に発生する振動を抑制するためのS字カーブ（速度、加速
度、ジャーク）のパラメータを試算します。指定した共振周波数の振動を抑制し、
高速移動が可能となります。

移動時間を指定した高次Sカーブの位置プロファイルを演算します。始点から終
点まで、なめらかな速度および加速度で位置決めすることが可能となります。
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