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システム構成図 System Configuration

真空搬送ロボット
Vacuum Type Robot

AR-WVシリーズ AR-WV series

大気搬送ロボット
Atmospheric Type Robot

AR-Wnシリーズ AR-Wn series

ロットソータ
Lot sorter

ローダ／アンローダ
Loader/Unloader

特 徴 Feature

ホストPC
Host Computer

PC / PLC

RS-232Ｃ
CC-Link ※１

CompoBus/D ※２

パラレルＩ/Ｏ
ParallelＩ/Ｏ

周辺機器
Peripheral Devices

※１ CC-Link は三菱電機株式会社の登録商標です。

※２ CompoBus/D はDeviceNet に準拠したオムロン株式会社のマルチベンダネットワークです。
DeviceNet はODVA（Open DeviceNet Vendor Association）の登録商標です。

周辺機器
Peripherals

周辺機器
Peripherals

プリアライナ
Prealigner

KWAシリーズ KWA series

EFEM
Equipment Front End Module

ウェハ搬送ロボット
Wafer Handing Robot

ウェハ搬送ロボット
Wafer Handing Robot

EFEM
Equipument Front End Module

システム操作盤
System Operation Panel

ロボットコントローラ
Robot Controller

◆システムメーカとしての長年の経験、ノウハウを生かしたシステム構成です。
This architecture is developed throughour long and in-depth experience as a system integrator and themost efficient to integrate automation system.

◆PCはもちろんのこと、PLCとの親和性が高く、あらゆるシステム要求に対応できます。
Your favorite PLC is ready to get a control of Hirata robot controller.

CC-Link is the registered tradc mark of MITSUBISHI ELECTRIC CO., LTD.

DeviceNet is the registered trade mark of ODVA (Open DeviceNet Vendor Association).
CompoBus/D is the multi-Vendor network comforming to DeviceNet , OMRON CO., LTD.

TM

TM

TM

TM TM

TM

TM

TM TM

TM

●HRエディタ HREditor

オフラインでのポジションデータの編集や、デ
ータのバックアップとしても使える、PC用のユ
ーティリティソフトです。
Position data editing software for PC

オプション Option

オープナシリーズ
Opener Series

KWFシリーズ KWF series

KWYシリーズ KWY series

KWOシリーズ KWO series

KWPシリーズKWP series

HNC-96×シリーズ
HNC-96× Series



ウェハ搬送ロボット Wafer Handing Robot

特 徴 Features

仕 様 Specification

真空搬送ロボット
Vacuum Type Robot

大気搬送ロボット
Atmospheric Type Robot

AR-W250VHCL-3-S-20

AR-W170VLCL-4-T-40

◆狭いフットプリントでクリーン度を保ちます。
Small footprint does not disturb laminar flow in the clean room.

◆高スループットで生産性を向上します。
High performance robot achieves higher through-put.

◆反転軸（Ｃ軸）により裏面処理が可能です。
Wafer turner option allows you to process reverse side of wafer.

◆バッテリーフリー Battery-free
特殊ABSエンコーダの採用により、バッテ
リーを廃止しました。
Special ABS encoder adopted to eliminate data backup bat-
tery.

特 徴 Features

低真空・ツインアームタイプ�
Low Vacuum - Twin Arm Type�
�

高真空・シングルアームタイプ�
High Vacuum - Single Arm Type�
�

Flexible combination of arm length, arm type and vacuum
type develops various robot specifications to satisfy your
request.

真空チャンバー
Vacuum chamber

Robot type
ロボットタイプ

Vacuum type robot
真空搬送ロボット

型 式 Type AR-W170VHCL-4-T-40 AR-W250VHCL-3-S-20 AR-W170VLCL-4-T-40 AR-W170VLCL-3-S-40 AR-W150VLCL-3-S-350 AR-W170VLCL-3-S-350

Arm Type
アームタイプ

High vacuum twin arm
高真空ツインアーム

High vacuum single arm
高真空シングルアーム

Low vacuum twin arm
低真空ツインアーム

Low vacuum single arm
低真空シングルアーム

with long stroke
Low vacuum single arm
ロングストロ－ク

低真空シングルアーム

with long stroke
Low vacuum single arm
ロングストロ－ク

低真空シングルアーム

Operational Area

Operational Area

動作範囲

R1軸 R1-axis *7 608mm 730mm 608mm 500mm 440mm 500mm

R2軸 R2-axis *7 608mm - 608 mm - - -

θ軸 θ-axis 330° 330° 330° 330° 330° 330°

Z軸 Z-axis 40mm 20mm 40mm 40mm 350mm 350mm

Axis Speed

各軸速度

R1軸 R1-axis 1000mm/sec 800mm/sec 1000mm/sec 1000mm/sec 900mm/sec 1000mm/sec

R2軸 R2-axis 1000mm/sec - 1000mm/sec - - -

θ軸 θ-axis 216°/sec 200°/sec 216°/sec 216°/sec 216°/sec 216°/sec

Z軸 Z-axis 100mm/sec 20mm/sec 100mm/sec 100mm/sec 250mm/sec 250mm/sec

最小搬送高さ Min. Pass-line

Min. Pass-line

Z-axis

W-axis

Arm(Lower)

Arm(Upper)

Flip-axis

Wrist(Lower)

Wrist(Upper)

Z-axis

W-axis

Arm(Lower)

Arm(Upper)

Flip-axis

Wrist(Lower)

Wrist(Upper)

Z-axis

W-axis

Arm(Lower)

Arm(Upper)

Flip-axis

Wrist(Lower)

Wrist(Upper)

229mm 113mm 213mm 80mm 80mm 80mm

最小回転半径 Min. Swinging Envelope *8

Min. Swinging Envelope *2

*1 *1 *1 *1

*3

345mm 290mm 345 mm 210mm 190mm 210mm

Repeatability

Repeatability

繰返し精度

R1軸 R1-axis ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm

R2軸 R2-axis ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm

θ軸 θ-axis ±0.03° ±0.03° ±0.03° ±0.03° ±0.03° ±0.03°

Z軸 Z-axis ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm ±0.05mm

クリーン度 Clean Class

Clean Class

クラス1 Class1 (0.1μ) クラス2 Class2 (0.1μ)

対応ウェハサイズ Applicable Wafer Size 2～12inch

可搬重量 Payload

Payload

800g

本体重量 Weight 55kg 35kg 47kg 40kg 58kg 60kg

フットプリント Foot Print

Weight

Foot Print

φ360mm φ235mm φ360mm φ360mm φ460mm φ460mm

供給電源 Power Supply

Power Supply

3.6A
単相1phase 200VAC

2.1A
単相1phase 200VAC

3.1A
単相1phase 200VAC

2.5A
単相1phase 200VAC

2.9A
単相1phase 200VAC

2.9A
単相1phase 200VAC

耐真空度 Vacuum Resistant 10-6Pa 10-6Pa 10 -1Pa 10 -1Pa 10-1Pa 10 -1Pa

*5 挿入ストローク Insertion stroke *6 ストッパレスで360°動作可能 Available 360°without stopper *7 チャンバー取付面より From mounting face of chamber *8 ハンド長により変化します Varying by hand length

*7 *7 *7 *7 *7 *7

アームタイプ
Arm Type

動作範囲

昇降軸

旋回軸

伸縮軸（下）

伸縮軸（上）

反転軸

リスト軸（下）

リスト軸（上）

昇降軸

旋回軸

伸縮軸（下）

伸縮軸（上）

反転軸

リスト軸（下）

リスト軸（上）

昇降軸

旋回軸

伸縮軸（下）

伸縮軸（上）

反転軸

リスト軸（下）

リスト軸（上）

各軸速度

Z軸

W軸

A軸

B軸

R軸

R軸

C軸

Z軸

W軸

A軸

B軸

R軸

R軸

C軸

Z軸

W軸

A軸

B軸

R軸

R軸

C軸

最低搬送高さ

最小回転半径

繰返し

精度

クリーン度

可搬重量

本体重量

フットプリント

供給電源

AR-Wn180CL-3-S-330型 式

シングルアーム
Single Arm

330mm

340°

696mm（MAX)

-

-

-

-

500mm/sec

360°/sec

1300mm/sec

-

-

-

-

636.1mm

235mm

±0.05mm

±0.03°

±0.05mm

-

-

-

-

AR-Wn180CL-4-T-330

ツインアーム
Twin Arm

330mm

340°

696mm（MAX)

696mm（MAX)

-

-

-

500mm/sec

360°/sec

1300mm/sec

1300mm/sec

-

-

-

692.5mm

292.5mm

±0.05mm

±0.03°

±0.05mm

±0.05mm

-

-

-

AR-Wn180CL-4-SR-330

シングルアーム
反転軸付き

Single Arm with Flip-axis

330mm

340°

696mm（MAX)

-

190°

-

-

500mm/sec

360°/sec

1300mm/sec

-

540°/sec

-

-

734.1mm

300mm

±0.05mm

±0.03°

±0.05mm

-

±0.05°

-

-

AR-Wn180CL-5-SWW-330

シングルアーム
ダブルリスト軸付き
Single Arm with Double Wrist

330mm

340°

696mm（MAX)

-

-

±120°

±120°

500mm/sec

360°/sec

1300mm/sec

-

-

360°/sec

360°/sec

727mm

287.5mm

±0.05mm

±0.03°

±0.05mm

-

-

±0.05°

±0.05°
クラス1 (0.1μm/cf）

1.5kg（ハンド含む）

φ250mm

35kg 42kg 40kg 42kg

単相 1phase 200V
4.1A

単相 1phase 200V
3.4A

単相 1phase 200V
3.6A

単相 1phase 200V
3.7A

※1 ストローク変更可 Stroke can be modified. ※2 ハンド長により変化します Depends on end effector length. ※3ダウンフロー・強制排気時 Air down flow/Forced air exhaust required.

AR-Wn180CL-5-SWW-330

AR-Wn180CL-4-T-300

◆アーム長とアームタイプの自在な組み合
わせと、真空タイプの選択により豊富なバ
リエーションを提供します。

High performance ferro fludic unit provides the lowest
leakage rate.

◆高性能磁性流体ユニット採用により、
低リークレートを実現します。

Airtight ferro fludic seals and mesh filter realize total
particle-free condition.

◆磁性流体シール＋メッシュフィルターにより、
パ－ティクルの発生を抑えます。

Equipped AC servomotor with absolute encoder saves
returning to origin.

◆全軸にアブソリュートエンコーダ仕様のACサー
ボモータを使用し、原点復帰動作が不要です。

Transferring with high repeatability and high speed makes
ultimate throughput performance.

◆高精度、高速搬送により、高スル－プット
を実現します。

Class1
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