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(57)【要約】
【課題】例えば半導体装置製造用の各種基板などの被搬
送物を搬送するビークル等の搬送車の配車位置を調整可
能な搬送システムにおいて、該配車位置を適切に調整す
る。
【解決手段】搬送システム（１００）は、複数の搬送車
（３）と、複数の集合の内部の各々で被搬送物を搬送す
る複数の搬送車の予定台数、及び複数の集合の内部の各
々に存在する複数の搬送車の存在台数の差異を算出し、
算出された差異が相対的に大きい対象過剰集合、及び差
異が相対的に小さい対象不足集合を設定する集合設定手
段（１１，１２）と、設定された対象過剰集合から、対
象過剰集合及び設定された対象不足集合を相互に連絡さ
せると共に対象過剰集合と比較して算出された差異が小
さく且つ対象不足集合と比較して算出された差異が大き
い集合である中間集合へ、中間集合から対象過剰集合へ
複数の搬送車を移動させる制御手段（１４）とを備える
。
【選択図】図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　被搬送物に対して各種処理を施す一又は複数の作業装置を含んで夫々構成される複数の
集合の各々の内部及び該複数の集合の相互間で、前記被搬送物を搬送する搬送システムで
あって、
　前記被搬送物を夫々搭載可能であると共に、前記複数の集合の各々の内部及び該複数の
集合の相互間で、夫々移動可能な複数の搬送車と、
　前記内部及び前記相互間で前記複数の搬送車を移動させる移動手段と、
　将来の一時点又は時期において前記内部の各々で前記被搬送物を搬送するために要求さ
れる予定の前記複数の搬送車の台数を予定台数として特定する予定台数特定手段と、
　前記内部の各々に存在する前記複数の搬送車の台数を存在台数として検知し、該検知さ
れた存在台数と前記特定された予定台数との台数の差異を算出すると共に、前記複数の集
合のうち、該算出された差異が相対的に大きい集合を対象過剰集合として設定すると共に
、前記算出された差異が相対的に小さい集合を対象不足集合として設定する集合設定手段
と、
　前記一時点又は時期に先立って、前記設定された対象過剰集合から、前記設定された対
象過剰集合及び対象不足集合を相互に連絡させる一又は複数の集合の各々であると共に前
記設定された対象過剰集合と比較して前記算出された差異が小さく且つ前記設定された対
象不足集合と比較して前記算出された差異が大きい集合である中間集合へ、前記複数の搬
送車を移動させると共に、前記中間集合から、前記設定された対象不足集合へ、前記複数
の搬送車を移動させるように、前記移動手段を制御する制御手段と
　を備えることを特徴とする搬送システム。
【請求項２】
　前記集合設定手段は、前記複数の集合のうち、前記算出された差異が最も大きい集合を
前記対象過剰集合として設定すると共に、前記算出された差異が最も小さい集合を前記対
象不足集合として設定することを特徴とする請求項１に記載の搬送システム。
【請求項３】
　前記制御手段は、
　前記複数の集合のうち、前記中間集合を設定する際の指標となる評価値を、前記内部の
各々について算出する評価値算出手段と、
　前記算出された評価値に基づいて、前記中間集合を一又は複数設定すると共に、該設定
された一又は複数の中間集合を含んで構成され且つ前記設定された対象過剰集合から対象
不足集合へ到る集合列を決定する列決定手段と
　を含み、
　前記一時点又は時期に先立って、前記決定された集合列に沿って、前記複数の搬送車を
順繰りに移動させるように、前記移動手段を制御する
　ことを特徴とする請求項１又は２に記載の搬送システム。
【請求項４】
　前記評価値は、前記設定された対象過剰集合と前記設定された対象不足集合との間に設
定された前記一又は複数の中間集合の総数、前記一又は複数の中間集合の内部の各々で前
記算出された差異の総数、前記一又は複数の中間集合の内部の各々に存在する前記複数の
搬送車のうち空荷の搬送車の台数の総数、及び前記一又は複数の中間集合のうち前記算出
された差異が零より大きい集合の総数のうち、少なくとも一つに基づいて決定されること
を特徴とする請求項３に記載の搬送システム。
【請求項５】
　前記列決定手段は、
　前記集合列を決定する際に、前記複数の集合のうち、前記設定された対象過剰集合に隣
接する複数の集合の各々で算出された評価値のうち、最も小さい評価値が算出された一の
集合を、前記設定された対象過剰集合に連なる第１中間集合として決定すると共に、前記
設定された対象過剰集合を前記集合列の構成要素として登録し、
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　該決定された第１中央集合に隣接する前記複数の集合のうち、前記登録された対象過剰
集合を除く複数の集合の各々で算出された評価値のうち、最も小さい評価値が算出された
二の集合を、前記決定された第１中間集合に連なる第２中間集合として決定すると共に、
前記決定された第１中間集合を前記集合列の構成要素として登録する
　ことを特徴とする請求項３又は４に記載の搬送システム。
【請求項６】
　被搬送物に対して各種処理を施す一又は複数の作業装置を含んで夫々構成される複数の
集合の各々の内部及び該複数の集合の相互間で、前記被搬送物を搬送する搬送システムに
おいて、配車を管理する配車管理装置であって、
　前記被搬送物を夫々搭載可能であると共に、前記複数の集合の各々の内部及び該複数の
集合の相互間で、夫々移動可能な複数の搬送車と、
　前記内部及び前記相互間で前記複数の搬送車を移動させる移動手段と、
　将来の一時点又は時期において前記内部の各々で前記被搬送物を搬送するために要求さ
れる予定の前記複数の搬送車の台数を予定台数として特定する予定台数特定手段と、
　前記内部の各々に存在する前記複数の搬送車の台数を存在台数として検知し、該検知さ
れた存在台数と前記特定された予定台数との台数の差異を算出すると共に、前記複数の集
合のうち、該算出された差異が相対的に大きい集合を対象過剰集合として設定すると共に
、前記算出された差異が相対的に小さい集合を対象不足集合として設定する集合設定手段
と、
　前記一時点又は時期に先立って、前記設定された対象過剰集合から、前記設定された対
象過剰集合及び対象不足集合を相互に連絡させる一又は複数の集合の各々であると共に前
記設定された対象過剰集合と比較して前記算出された差異が小さく且つ前記設定された対
象不足集合と比較して前記算出された差異が大きい集合である中間集合へ、前記複数の搬
送車を移動させると共に、前記中間集合から、前記設定された対象不足集合へ、前記複数
の搬送車を移動させるように、前記移動手段を制御する制御手段と
　を備えることを特徴とする搬送システムの配車管理装置。
【請求項７】
　被搬送物を夫々搭載可能であると共に、該被搬送物に対して各種処理を施す一又は複数
の作業装置を含んで夫々構成される複数の集合の各々の内部及び該複数の集合の相互間で
夫々移動可能な複数の搬送車、並びに前記内部及び前記相互間で前記複数の搬送車を移動
させる移動手段により前記被搬送物を搬送する搬送システムに備えられるコンピュータを
、
　将来の一時点又は時期において前記内部の各々で前記被搬送物を搬送するために要求さ
れる予定の前記複数の搬送車の台数を予定台数として特定する予定台数特定手段と、
　前記内部の各々に存在する前記複数の搬送車の台数を存在台数として検知し、該検知さ
れた存在台数と前記特定された予定台数との台数の差異を算出すると共に、前記複数の集
合のうち、該算出された差異が相対的に大きい集合を対象過剰集合として設定すると共に
、前記算出された差異が相対的に小さい集合を対象不足集合として設定する集合設定手段
と、
　前記一時点又は時期に先立って、前記設定された対象過剰集合から、前記設定された対
象過剰集合及び対象不足集合を相互に連絡させる一又は複数の集合の各々であると共に前
記設定された対象過剰集合と比較して前記算出された差異が小さく且つ前記設定された対
象不足集合と比較して前記算出された差異が大きい集合である中間集合へ、前記複数の搬
送車を移動させると共に、前記中間集合から、前記設定された対象不足集合へ、前記複数
の搬送車を移動させるように、前記移動手段を制御する制御手段と
　として機能させることを特徴とするコンピュータプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、例えば半導体装置製造用の各種基板などの被搬送物をビークル等の搬送車に
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より搬送可能な搬送システムに関し、特に該搬送車の配車位置或いは待機位置を調整可能
な搬送システム及び配車管理装置に関する。本発明は更に、コンピュータをこのような搬
送システムとして機能させるコンピュータプログラムの技術分野に関する。
【背景技術】
【０００２】
　この種の搬送システムでは、例えば、複数の作業装置から一つの製造ラインが構成され
ており、複数の製造ラインに対応して複数の搬送ラインが設けられ、更に複数の搬送ライ
ンの相互間にも、搬送手段が設けられる。これらにより、搬送車が各製造ライン内のみな
らず、複数の製造ラインの相互間でも移動可能となる。例えば、特許文献１には、製造工
程における一つの搬送を終了した搬送車が所定の待機位置に戻る時間と、搬送先で被搬送
物を移載する時間とから、搬送車が走行する搬送手段の各々の移動所要時間を算出する搬
送システムが開示されている。この算出された移動所要時間に基づいて、搬送車において
、他の搬送手段での利用率が向上すると判定された場合に、搬送車の待機位置が、所定の
待機位置から、他の搬送ラインに設定される待機位置に変更される。このように、各搬送
ラインにおける搬送車の利用率に基づいて、配車が行われることで、搬送車の稼働率が向
上し、全製造工程の搬送時間が短くなるとされている。
【０００３】
【特許文献１】特開平６－１６８０２５号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、上述の背景技術によれば、個々の搬送を終えた後に、待機位置に向かう
搬送車の走行は、効率化されるが、複数の搬送ラインの各々で発生する搬送量に対応して
おらず、個々の搬送を開始する前の効率化は図られていない。
【０００５】
　本願発明者の知るところによれば、個々の搬送を開始する前に、例えば、搬送車が過剰
な一の製造ラインから、搬送車が不足する他の製造ラインへ、一の製造ラインに在る搬送
車を移動することにより、配車が行われる。この際、それら一の製造ライン及び該他の製
造ライン間に複数の製造ラインが配置されており、それら複数の製造ラインに対応する搬
送ラインを経由しなければ該他の製造ラインへ移動できない場合に、その移動に要する時
間が大幅にかかり、結果として搬送時間が延びてしまうという技術的問題点がある。
【０００６】
　本発明は、上述した問題点に鑑みなされたものであり、例えば搬送車の配車位置を適切
に調整可能ならしめる搬送システム及び配車管理装置、並びにコンピュータをこのような
搬送システムとして機能させるコンピュータプログラムを提供することを課題とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明に係る搬送システムは上記課題を解決するために、被搬送物に対して各種処理を
施す一若しくは複数の作業装置を含んで夫々構成される複数の集合の各々の内部及び該複
数の集合の相互間で、前記被搬送物を搬送する搬送システムであって、前記被搬送物を夫
々搭載可能であると共に、前記複数の集合の各々の内部及び該複数の集合の相互間で、夫
々移動可能な複数の搬送車と、前記内部及び前記相互間で前記複数の搬送車を移動させる
移動手段と、将来の一時点又は時期において前記内部の各々で前記被搬送物を搬送するた
めに要求される予定の前記複数の搬送車の台数を予定台数として特定する予定台数特定手
段と、前記内部の各々に存在する前記複数の搬送車の台数を存在台数として検知し、該検
知された存在台数と前記特定された予定台数との台数の差異を算出すると共に、前記複数
の集合のうち、該算出された差異が相対的に大きい集合を対象過剰集合として設定すると
共に、前記算出された差異が相対的に小さい集合を対象不足集合として設定する集合設定
手段と、前記一時点又は時期に先立って、前記設定された対象過剰集合から、前記設定さ
れた対象過剰集合及び対象不足集合を相互に連絡させる一又は複数の集合の各々であると
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共に前記設定された対象過剰集合と比較して前記算出された差異が小さく且つ前記設定さ
れた対象不足集合と比較して前記算出された差異が大きい集合である中間集合へ、前記複
数の搬送車を移動させると共に、前記中間集合から、前記設定された対象不足集合へ、前
記複数の搬送車を移動させるように、前記移動手段を制御する制御手段を備える。
【０００８】
　本発明の搬送システムによれば、例えば半導体装置製造の工場内において、例えばＦＯ
ＵＰ（Ｆｒｏｎｔ　Ｏｐｅｎｉｎｇ　Ｕｎｉｆｉｅｄ　Ｐｏｄ）等の被搬送物は、例えば
ビークル等の搬送車、及び例えばＯＨＴ（Ｏｖｅｒｈｅａｄ　Ｈｏｉｓｔ　Ｔｒａｎｓｐ
ｏｒｔ）等の移動手段によって、複数の集合の各々の内部、及び複数の集合の相互間で搬
送される。ここに「複数の集合」は夫々、例えばＦＯＵＰ等の被搬送物に対して、成膜処
理、熱処理、エッチング処理等の各種処理を施す、一又は複数の製造装置、ストッカ（或
いはスタッカ）等の作業装置を含んで構成される。このような複数の集合の各々は、例え
ば「モジュール」と呼ばれる搬送システムにおける搬送を制御管理するための単位に対応
する、一つの製造ラインに相当する。その動作時には、例えばビークル等の搬送車は、例
えばビークルの推進装置、レールなどを含んでなる移動手段によって、被搬送物が搭載さ
れた又はされない状態で、上述した複数の集合の内部及び相互間で移動される。即ち、例
えば同一の製造ライン内で或いは異なる製造ライン間で移動される。
【０００９】
　このような動作中、即ち搬送中に、例えばプロセッサ、メモリ等を備えてなる例えばＯ
ＨＶＣ（Ｏｖｅｒｈｅａｄ　Ｈｏｉｓｔ　Ｖｅｈｉｃｌｅ　Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ）等に
設けられる予定台数特定手段によって、複数の集合の内部の各々で、要求される予定の搬
送車の台数が特定される。特にここで「要求される予定の搬送車の台数」は、将来の一時
点又は時期において、複数の集合の内部の各々で、要求される予定の台数であり、この際
「集合の内部で要求される」とは、例えば同一集合の内部から内部へ搬送するために要求
される場合と、一の集合の内部から他の集合へ搬送するために要求される場合との両者を
含む。また「特定する」とは、例えば算出する、集計する、推定する、予想する、予定台
数に係るデータを取得するなど、何らかの方法で、予定の台数を予め決めるという意味で
ある。例えば、搬送ライン別に、現在実行中の搬送動作が完了した後における、将来的な
要求台数が集計される。このような特定は、例えば１０分間など予め設定された単位時間
毎である固定の期間毎又は可変の期間毎等の、所定期間毎に実行されてもよい。
【００１０】
　予定台数が特定された後に、例えばＯＨＶＣ等に設けられる集合設定手段によって、複
数の集合の内部の各々で、存在台数が検出され、検出された存在台数と、予定台数特定手
段による予定台数との台数の差異が算出される。ここで、例えば予定台数に対して３台の
搬送車が過剰である場合に、差異を「＋３」とし、予定台数に対して３台の搬送車が不足
している場合に、差異を「－３」としてもよい。このような差異の算出により、差異が相
対的に大きい対象過剰集合、及び差異が相対的に小さい対象不足集合が設定される。ここ
で「差異が相対的に大きい」とは、例えば対象不足集合における差異と比較して大きいと
いう意味であり、中間集合における差異と比較しても大きいという意味であってもよい。
「差異が相対的に小さい」とは、例えば対象過剰集合における差異と比較して小さいとい
う意味であり、中間集合における差異と比較しても小さいという意味であってもよい。
【００１１】
　対象過剰集合及び対象不足集合が設定された後に、例えばＯＨＶＣ等であって、コント
ローラ等を備えてなる制御手段によって、その制御下で、将来の一時点又は時期に先立っ
て、設定された対象過剰集合から中間集合へ、その中間集合から対象不足集合へ、複数の
搬送車が移動される。ここで「中間集合」は、対象過剰集合と、対象不足集合とを相互に
連絡させる一又は複数の集合のうち、これら集合の各々における差異（即ち、集合設定手
段による差異）が、対象過剰集合における差異より小さく且つ対象不足集合における差異
より大きい集合である。
【００１２】
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　このような中央集合を介する複数の搬送車の移動について、例えば対象過剰集合に存在
する複数の搬送車が、対象過剰集合から中間集合へ移動された後に、中央集合に存在する
複数の搬送車が、中間集合から対象不足集合へ移動される。このように、対象過剰集合及
び中央集合間、並びに中央集合及び対象不足集合間で、複数の搬送車が、例えば対象過剰
集合から対象不足集合に向かって順番に、移動されると、その結果として、相対的に存在
台数が多く且つ予定台数が少ない搬送ラインである対象過剰集合から、相対的に存在台数
が少なく且つ予定台数が多い搬送ラインである対象不足集合へ、複数の搬送車が移動され
ることになる。従って、複数の集合において、搬送すべき量に見合わない搬送車の集中や
、局所的な搬送車の不足は、効果的に回避される。
【００１３】
　以上のように、本発明の搬送システムによれば、複数の搬送車の各々における移動時間
を短縮することにより、配車に要する時間が短縮される。よって、搬送車の配車を効率よ
く行い、該配車位置を適切に調整することが可能となる。
【００１４】
　本発明に係る搬送システムの一態様では、前記集合設定手段は、前記複数の集合のうち
、前記算出された差異が最も大きい集合を前記対象過剰集合として設定すると共に、前記
算出された差異が最も小さい集合を前記対象不足集合として設定する。
【００１５】
　この態様によれば、対象過剰集合及び対象不足集合を設定する際に、集合設定手段によ
って、算出された差異が最も大きい集合が対象過剰集合として設定され、算出された差異
が最も小さい集合が対象不足集合として設定される。これにより、搬送車が最も過剰な搬
送ラインである対象過剰集合から、搬送車が最も不足する搬送ラインである対象不足集合
へ、複数の搬送車が移動されることになる。従って、複数の集合において、搬送すべき量
に見合わない搬送車の集中や、局所的な搬送車の不足が、より効果的に回避される。
【００１６】
　本発明に係る搬送システムの他の態様では、前記制御手段は、前記複数の集合のうち、
前記中間集合を設定する際の指標となる評価値を、前記内部の各々について算出する評価
値算出手段と、前記算出された評価値に基づいて、前記中間集合を一又は複数設定すると
共に、該設定された一又は複数の中間集合を含んで構成され且つ前記設定された対象過剰
集合から対象不足集合へ到る集合列を決定する列決定手段とを含み、前記一時点又は時期
に先立って、前記決定された集合列に沿って、前記複数の搬送車を順繰りに移動させるよ
うに、前記移動手段を制御する。
【００１７】
　この態様によれば、対象過剰集合及び対象不足集合が設定された後に、例えばＯＨＶＣ
等に設けられる評価値算出手段によって、複数の集合の各々について評価値が算出される
。ここで「指標」とは、例えば複数の集合のうち、中間集合と設定され得る集合を選定、
判定或いは評価するための数値、状態或いは状況等を意味する。このような指標となる「
評価値」とは、例えば一又は複数の事項について、複数の集合の各々の状態或いは状況を
、数値或いは段階に換算した値等であってもよい。典型的には、例えば、ＦＯＵＰ等の被
搬送物を積載していない空荷の搬送車の台数等であってもよい。
【００１８】
　評価値が算出された後に、例えばＯＨＶＣ等に設けられる列決定手段によって、算出さ
れた評価値に基づいて、一又は複数の中間集合が設定され、集合列が決定される。ここで
「集合列」とは、例えば列の始点となる対象過剰集合、一又は複数の中間集合、及び列の
終点となる対象不足集合が順番に連なる列であってもよい。
【００１９】
　集合列が決定された後に、制御手段の制御下で、将来の一時点又は時期に先立って、決
定された集合列に沿って、複数の搬送車が順繰りに移動される。ここで「集合列に沿って
順繰りに移動される」とは、例えば一の中間集合が設定された場合に、設定された対象過
剰集合に在る一の搬送車が対象過剰集合から一の中間集合へ移動され、その後に、一の中
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央集合に在る他の搬送車が中間集合から対象不足集合へ移動されることであってもよい。
また、例えば２つの中央集合（即ち、一の中央集合及び二の中央集合）が設定され、これ
ら２つの中央集合のうち、集合列上の対象過剰集合側に一の中間集合が配置されており、
集合列上の対象不足集合側に二の中間集合が配置されているとする。この場合に、対象過
剰集合から一の中間集合への移動、一の中間集合から二の中央集合への移動、及び二の中
央集合から対象不足集合への移動が、同時に行われてもよい。このように、集合列を構成
する複数の集合の各々において、一又は複数の搬送車が順序を追って移動される。尚、移
動される一又は複数の搬送車の台数は、例えば複数の集合の各々における差異に対応する
台数であってもよい。具体的には、例えば対象過剰集合側に配置されている集合から移動
される搬送車の台数より、対象不足集合側に配置されている集合へ移動される搬送車の台
数が多くてもよい。
【００２０】
　以上のように、調整列に沿って複数の搬送車を順繰りに移動させ、それら複数の搬送車
の各々における移動時間を短縮することにより、配車に要する時間が短縮される。よって
、搬送車の配車をより効率よく行い、該配車位置を適切に調整することが可能となる。
【００２１】
　この態様によれば、前記評価値は、前記設定された対象過剰集合と前記設定された対象
不足集合との間に設定された前記一又は複数の中間集合の総数、前記一又は複数の中間集
合の内部の各々で前記算出された差異の総数、前記一又は複数の中間集合の内部の各々に
存在する前記複数の搬送車のうち空荷の搬送車の台数の総数、及び前記一又は複数の中間
集合のうち前記算出された差異が零より大きい集合の総数のうち、少なくとも一つに基づ
いて決定されてもよい。
【００２２】
　このように構成すれば、例えば対象過剰集合と対象不足集合との間に設定された中間集
合の総数が「２」、その２つの中間集合の内部の各々で算出された差異の総数が「５」、
その２つの中間集合の内部の各々における空荷の搬送車の台数の総数が「７」、及びその
差異が零より大きい過剰集合の総数が「２」である場合に、評価値算出手段によって、例
えば評価値が「９」に決定される。ここに「決定する」とは、例えば所定の関数等を用い
て算出する、特定する、設定する等、何らかの方法で、評価値を決めるという意味である
。具体的には、決定された評価値は、例えば中間集合の総数が少ない程、小さかったり、
差異の総数又は空荷の搬送車の台数の総数が多い程、小さくてもよい。このように、複数
の集合の各々について、多角的又は単一的な評価を行い、中間集合を任意に設定すること
もできる。
【００２３】
　この態様によれば、前記列決定手段は、前記集合列を決定する際に、前記複数の集合の
うち、前記設定された対象過剰集合に隣接する複数の集合の各々について算出された評価
値のうち、最も小さい評価値が算出された一の集合を、前記設定された対象過剰集合に連
なる第１中間集合として決定すると共に、前記設定された対象過剰集合を前記集合列の構
成要素として登録し、該決定された第１中央集合に隣接する前記複数の集合のうち、前記
登録された対象過剰集合を除く複数の集合の各々について算出された評価値のうち、最も
小さい評価値が算出された二の集合を、前記決定された第１中間集合に連なる第２中間集
合として決定すると共に、前記決定された第１中間集合を前記集合列の構成要素として登
録してもよい。
【００２４】
　このように構成すれば、集合列が決定される際には、列決定手段によって、例えば、先
ず対象過剰集合に隣接する２つの集合の各々について算出された２つの評価値が比較され
、評価値がより小さい一の集合が第１中間集合に決定される。また、その決定により、対
象過剰集合が登録される。続いて、第１中間集合に隣接する３つの集合のうち、登録され
た対象過剰集合を除いた２つの集合の各々について算出された２つの評価値が比較され、
評価値がより小さい二の集合が第２中間集合に決定される。その決定により、第１中間集
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合が登録される。この後、対象不足集合へ向かう中間集合が全て決定及び登録された後に
最終的に、対象不足集合が登録されることにより、列が決定される。このように、中間集
合を段階的に設定することにより、例えば空荷の搬送車の台数が最も少ない集合の組み合
わせを、中間集合として設定することもできる。
【００２５】
　本発明の搬送システムの配車管理装置は上記課題を解決するために、被搬送物に対して
各種処理を施す一又は複数の作業装置を含んで夫々構成される複数の集合の各々の内部及
び該複数の集合の相互間で、前記被搬送物を搬送する搬送システムにおいて、配車を管理
する配車管理装置であって、前記被搬送物を夫々搭載可能であると共に、前記複数の集合
の各々の内部及び該複数の集合の相互間で、夫々移動可能な複数の搬送車と、前記内部及
び前記相互間で前記複数の搬送車を移動させる移動手段と、将来の一時点又は時期におい
て前記内部の各々で前記被搬送物を搬送するために要求される予定の前記複数の搬送車の
台数を予定台数として特定する予定台数特定手段と、前記内部の各々に存在する前記複数
の搬送車の台数を存在台数として検知し、該検知された存在台数と前記特定された予定台
数との台数の差異を算出すると共に、前記複数の集合のうち、該算出された差異が相対的
に大きい集合を対象過剰集合として設定すると共に、前記算出された差異が相対的に小さ
い集合を対象不足集合として設定する集合設定手段と、前記一時点又は時期に先立って、
前記設定された対象過剰集合から、前記設定された対象過剰集合及び対象不足集合を相互
に連絡させる一又は複数の集合の各々であると共に前記設定された対象過剰集合と比較し
て前記算出された差異が小さく且つ前記設定された対象不足集合と比較して前記算出され
た差異が大きい集合である中間集合へ、前記複数の搬送車を移動させると共に、前記中間
集合から、前記設定された対象不足集合へ、前記複数の搬送車を移動させるように、前記
移動手段を制御する制御手段とを備える。
【００２６】
　本発明の搬送システムの配車管理装置によれば、上述した本発明に係る搬送システムの
場合と同様に、複数の搬送車の各々における移動時間を短縮することにより、配車に要す
る時間が短縮される。よって、搬送車の配車を効率よく行い、該配車位置を適切に調整す
ることが可能となる。
【００２７】
　尚、本発明の搬送システムの配車管理装置においても、上述した本発明の搬送システム
における各種態様と同様の各種態様を採ることが可能である。
【００２８】
　本発明のコンピュータプログラムは上記課題を解決するために、被搬送物を夫々搭載可
能であると共に、該被搬送物に対して各種処理を施す一又は複数の作業装置を含んで夫々
構成される複数の集合の各々の内部及び該複数の集合の相互間で夫々移動可能な複数の搬
送車、並びに前記内部及び前記相互間で前記複数の搬送車を移動させる移動手段により前
記被搬送物を搬送する搬送システムに備えられるコンピュータを、将来の一時点又は時期
において前記内部の各々で前記被搬送物を搬送するために要求される予定の前記複数の搬
送車の台数を予定台数として特定する予定台数特定手段と、前記内部の各々に存在する前
記複数の搬送車の台数を存在台数として検知し、該検知された存在台数と前記特定された
予定台数との台数の差異を算出すると共に、前記複数の集合のうち、該算出された差異が
相対的に大きい集合を対象過剰集合として設定すると共に、前記算出された差異が相対的
に小さい集合を対象不足集合として設定する集合設定手段と、前記一時点又は時期に先立
って、前記設定された対象過剰集合から、前記設定された対象過剰集合及び対象不足集合
を相互に連絡させる一又は複数の集合の各々であると共に前記設定された対象過剰集合と
比較して前記算出された差異が小さく且つ前記設定された対象不足集合と比較して前記算
出された差異が大きい集合である中間集合へ、前記複数の搬送車を移動させると共に、前
記中間集合から、前記設定された対象不足集合へ、前記複数の搬送車を移動させるように
、前記移動手段を制御する制御手段ととして機能させる。
【００２９】
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　本発明のコンピュータプログラムによれば、当該コンピュータプログラムを格納するＣ
Ｄ－ＲＯＭ、ＤＶＤ－ＲＯＭ等の記録媒体から、当該コンピュータプログラムを、搬送シ
ステムに備えられたコンピュータに読み込んで実行させれば、或いは、当該コンピュータ
プログラムを通信手段を介してダウンロードさせた後に実行させれば、上述した本発明に
係る配車管理装置を比較的簡単に構築できる。これにより、上述した本発明に係る搬送シ
ステムの場合と同様に、複数の搬送車の各々における移動時間を短縮することにより、配
車に要する時間が短縮される。よって、搬送車の配車を効率よく行い、該配車位置を適切
に調整することが可能となる。
【００３０】
　尚、本発明のコンピュータプログラムにおいても、上述した本発明の搬送システムにお
ける各種態様と同様の各種態様を採ることが可能である。
【００３１】
　本発明の作用及び他の利得は次に説明する実施するための最良の形態から明らかにされ
る。
【発明を実施するための最良の形態】
【００３２】
　以下、本発明の実施形態について図を参照しつつ説明する。
【００３３】
　先ず、本実施形態に係る搬送システムの構成について説明する。ここに図１は、実施形
態に係る搬送システムの機能を示し、図２は、図１の搬送手段が走行される複数の集合を
示す。
【００３４】
　図１において、本実施形態に係る搬送システム１００は、経路１、移動装置２、複数の
ビークル３、搬送コントローラ１０、及び製造指示部２０を備える。製造指示部２０は、
搬送コントローラ１０と有線により接続されており、半導体素子製造工程に従って、不図
示のＦＯＵＰの搬送或いは移載を搬送コントローラ１０に指示する。
【００３５】
　移動装置２は、本発明に係る「移動手段」の一例として、経路１に沿って設けられてお
り、リニアモータの制御ライン及び電源装置として機能する。移動装置２は、複数のビー
クル３を不図示の作業装置へ走行可能に構成されている。移動装置２は、６つのモジュー
ルＭ１～Ｍ６を接続している。移動装置２は、搬送コントローラ１０により制御され、６
つのモジュールＭ１～Ｍ６の内部の各々、及び６つのモジュールＭ１～Ｍ６の相互間で各
ビークル３を走行させる。図２において、６つのモジュールＭ１～Ｍ６の各々は、本発明
に係る「集合」の一例として、２つ以上のモジュールと相互に隣り合って配置されている
。
【００３６】
　図１において、複数のビークル３の各々は、本発明に係る「搬送車」の一例として、Ｆ
ＯＵＰを積載可能であって、リニアモータにより、経路１に沿って、６つのモジュールＭ
１～Ｍ６の各々の内部、及びこれらモジュールＭ１～Ｍ６の相互間を走行する。各ビーク
ル３は、搬送コントローラ１０により制御され、各モジュールＭ１～Ｍ６に設けられた不
図示の作業装置にＦＯＵＰを搬送する、又は作業装置間でＦＯＵＰを移載する。各ビーク
ル３は、制御部４を備える。
【００３７】
　制御部４は、ビークル３の各部を制御し、ＦＯＵＰの搬送及び移載を実行させる。制御
部４は、後述する配車調整処理の際に、搬送コントローラ１０からのコマンドに従って、
ビークル３の走行を制御する。
【００３８】
　搬送コントローラ１０は、製造指示部２０からの指示に基づいて、所定の単位時間単位
で構成される搬送スケジュールを作成し、作成された搬送スケジュールに従って、移動装
置２及び複数のビークル３を総括的に制御する。搬送コントローラ１０は、移動装置２と
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有線により接続され、複数のビークル３と無線により接続されている。本実施形態では、
搬送コントローラ１０は、予定台数特定部１１、モジュール設定部１２、モジュール評価
部１３、及び配置位置制御部１４を備える。
【００３９】
　予定台数特定部１１は、本発明に係る「予定台数特定手段」の一例として、搬送スケジ
ュールに基づいて、各モジュールＭ１～Ｍ６の内部で、ビークル３がＦＯＵＰを搬送する
ために要求される予定のビークル３の台数を予定台数として特定する。
【００４０】
　モジュール設定部１２は、本発明に係る「集合設定手段」の一例として、各モジュール
Ｍ１～Ｍ６における予定台数と、各モジュールＭ１～Ｍ６の内部に存在するビークル３の
存在台数との過不足台数（本発明に係る「差異」の一例）を算出する。モジュール設定部
１２は、算出した過不足台数に基づいて、各モジュールＭ１～Ｍ６のステイタスを設定す
る。ステイタスは、「余剰モジュール」、「不足モジュール」、「対象余剰モジュール」
（本発明に係る「対象過剰集合」の一例）、「対象不足モジュール」（本発明に係る「対
象不足集合」の一例）、及び「中間モジュール」がある。モジュール設定部１２は、予定
台数に対し、存在台数が過剰である（即ち、過不足台数が「＋」の値で示される）モジュ
ールを「余剰モジュール」として設定し、存在台数が不足する（即ち、過不足台数が「－
」の値で示される）モジュールを「不足モジュール」として設定する。また、余剰モジュ
ールのうち、存在台数が最も過剰であるモジュールを「対象余剰モジュール」として設定
し、不足モジュールのうち、存在台数が最も不足するモジュールを「対象不足モジュール
」として設定する。
【００４１】
　モジュール評価部１３は、本発明に係る「評価値算出手段」の一例として、対象となる
モジュールについて、評価値を算出する。評価値は、対象余剰モジュールとの間にある一
又は複数の後述する中間モジュールの総数、対象余剰モジュール及びそれに続く一又は複
数の中間モジュールの各々で算出された過不足台数の和、並びに対象余剰モジュールとの
間にある一又は複数の中間モジュールのうち、一又は複数の余剰モジュールの総数の総和
である。
【００４２】
　配車位置制御部１４は、搬送スケジュールに応じて、ビークル３の配車位置を制御する
。配車位置制御部１４は、本発明に係る「列決定手段」の一例として、モジュール評価部
１３による評価値に基づいて、対象余剰モジュール及び対象不足モジュールを除いた４つ
のモジュールのうち、対象余剰モジュール及び対象不足モジュールを連絡する少なくとも
２つのモジュールを「中間モジュール」として設定する。配車位置制御部１４は、その設
定の際に、後述する中間集合設定処理を実行する。
【００４３】
　配車位置制御部１４は、設定した中間モジュールを含んで構成され、且つ対象余剰モジ
ュール及び対象不足モジュールを連絡する調整列（本発明に係る「集合列」の一例）を決
定する。配車位置制御部１４は、本発明に係る「制御手段」の一例として、決定した調整
列に沿った隣り合う２つのモジュール間で、所定台数のビークル３を移動させることで、
ビークル３の配車位置を調整する。配車位置制御部１４は、その調整の際に、所定台数の
ビークル３を移動させるためのコマンドを生成し、生成されたコマンドを所定のビークル
３に送信する。尚、移動させるビークル３の台数は、モジュール設定部１２による過不足
台数に対応する。
【００４４】
　次に、配車位置制御部１４による配車位置の調整方法について図２及び図３を参照して
説明する。ここに図３は、図２の複数の集合に対する調整列の一例、及び該調整列の一例
に対応するコマンドを示す。
【００４５】
　図２において、モジュールＭ１のステイタスを「対象余剰モジュール」、モジュールＭ
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３及びＭ５のステイタスを「中間モジュール」、並びにモジュールＭ６のステイタスが「
対象不足モジュール」と設定する。この場合に、図３において、テーブル２０は、「調整
列構成モジュール」及び「コマンド」の２つの項目を示す。「調整列構成モジュール」は
、調整列を構成する複数のモジュールを列順に示す。「コマンド」は、調整列を構成する
複数のモジュールの内部の各々で実行される制御指令を示す。「コマンド」は、「ビーク
ルＮｏ．」及び「追い出しモジュール」の２つの項目を含んでいる。「ビークルＮｏ．」
は、配置位置を調整すべきビークル３の識別番号である。「追い出しモジュール」は、「
ビークルＮｏ．」により識別されるビークル３が存在するモジュールの推移を示す。即ち
、識別されるビークル３を、矢印の左方に示されるモジュールから、矢印の右方に示され
るモジュールに追い出す旨を示す。本実施形態では、調整列が、モジュール「Ｍ１」、「
Ｍ３」、「Ｍ５」及び「Ｍ６」の順番に一列構成されている。その構成に対応して、モジ
ュール「Ｍ１」において、ビークルＮｏ．「Ｂ４－Ｂ７」とする４台のビークル３を、モ
ジュール「Ｍ１」から「Ｍ３」へ追い出すコマンド（即ち、追い出しモジュール「Ｍ１→
Ｍ３」）が設定されている。モジュール「Ｍ３」において、ビークルＮｏ．「Ｂ３０、Ｂ
３３」とする２台のビークル３を、モジュール「Ｍ３」から「Ｍ５」へ追い出すコマンド
（即ち、追い出しモジュール「Ｍ３→Ｍ５」）が設定されている。モジュール「Ｍ５」に
おいて、ビークルＮｏ．「Ｂ１０－Ｂ１３」とする４台のビークル３を、モジュール「Ｍ
５」から「Ｍ６」へ追い出すコマンド（即ち、追い出しモジュール「Ｍ５→Ｍ６」）が設
定されている。
（中間集合設定処理）
【００４６】
　次に、モジュール設定部１２による中間集合設定処理について図４を参照して説明する
。ここに図４は、本実施形態に係る中間集合設定処理による中間集合の設定手順を説明す
る。
【００４７】
　図４において、各モジュールを示す枠内には、左上部に、６つのモジュールを識別する
ための符号Ｍ１，Ｍ２，…，Ｍ６が示されている。また、中央部の３段のうちの上段には
、「登録」又は「未登録」が示され、中段には、モジュールのステイタス（即ち、「対象
余剰モジュール」、「対象不足モジュール」、「余剰モジュール」、「不足モジュール」
、又は「中間モジュール」のいずれか）が示され、下段には、ビークル３の過不足台数が
示されている。「登録」は、調整列の構成要素として登録されている旨を示す。
【００４８】
　図４（ａ）において、先ず、６つのモジュールＭ１～Ｍ６のうち、最も多い過不足台数
「＋８」を有するモジュールＭ１が対象余剰モジュールとして設定される。それと同時に
、最も少ない過不足台数「－４」を有するモジュールＭ６が対象不足モジュールとして設
定される。
【００４９】
　続いて、図４（ｂ）において、設定された対象余剰モジュールＭ１に隣接する不足モジ
ュールＭ２、及び余剰モジュールＭ３について、評価値が算出される。過不足台数「－２
」を有する不足モジュールＭ２が評価値「１１」をとり、過不足台数「＋３」を有する余
剰モジュールＭ３が評価値「６」をとる。この場合に、評価値がより少ない余剰モジュー
ルＭ３が中間モジュールとして設定される。その設定の前後に、対象余剰モジュールＭ１
が登録される。
【００５０】
　続いて、図４（ｃ）において、設定された中間モジュールＭ３に隣接する余剰モジュー
ルＭ４、及び余剰モジュールＭ５について、評価値が算出される。過不足台数「＋４」を
有する余剰モジュールＭ４が評価値「１３」をとり、過不足台数「＋６」を有する不足モ
ジュールＭ５が評価値「１１」をとる。この場合に、評価値がより少ない不足モジュール
Ｍ５が中間モジュールとして設定される。その設定に伴って、中間モジュールＭ３が登録
される。
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【００５１】
　続いて、図４（ｄ）において、設定された中間モジュールＭ５には、対象余剰モジュー
ルＭ６のみ隣接している。これにより、中間モジュールＭ５及び対象余剰モジュールＭ６
が登録され、対象余剰モジュールＭ１から始まり、中間モジュールＭ３及びＭ５を経て、
対象不足モジュールＭ６で終わる調整列が構成される。
（配車調整処理）
【００５２】
　次に、実施形態に係る搬送システムによる配車調整処理について、図５を参照して説明
する。ここに図５は、実施形態に係る配車調整処理を示すフローチャートである。本実施
形態では、該配車調整処理は、搬送スケジュールに従って、単位時間毎に実行されるもの
とする。
【００５３】
　図５において、先ず予定台数特定部１１によって、複数のモジュールの各々について、
予定台数が特定され、モジュール設定部１２によって、予定台数に対する過不足台数が算
出される。すると、算出された過不足台数が最も多いモジュールが対象余剰モジュールと
して設定され、最も少ないモジュールが対象不足モジュールとして設定される（ステップ
Ｓ４１）。すると、設定された対象余剰モジュールが調整列の構成モジュールとして登録
される（ステップＳ４２）。すると、対象不足モジュールが調整列の構成モジュールとし
て登録されたか否かが判定される（ステップＳ４３）。この判定の結果、未だ登録されて
いない場合に（ステップＳ４３：ＮＯ）、モジュール評価部１３によって、最近設定され
たモジュール（初回は、対象余剰モジュール、２回目以降は、最近に設定された中間モジ
ュール）に隣接する一又は複数の未設定モジュールの各々における評価値が算出される（
ステップＳ４４）。すると、一又は複数の未設定モジュールのうち、最も小さい評価値を
とったモジュールが中間モジュールとして設定される（ステップＳ４５）。すると、ステ
ップＳ４３の処理を再度行う。
【００５４】
　一方、ステップＳ４３の判定の結果、対象不足モジュールが調整列の構成モジュールと
して登録された、即ち、対象余剰モジュール及び対象不足モジュールを連絡する一又は複
数の中間モジュールが設定された場合に（ステップＳ４３：ＹＥＳ）、配車位置制御部１
４によって、設定された中間モジュールの組み合わせにより調整列が構成される（ステッ
プＳ４６）。すると、構成された調整列に対応するコマンドが生成され（ステップＳ４７
）、生成されたコマンドが実行される（ステップＳ４８）。この実行により、調整列を構
成する複数のモジュールの各々において、所定台数のビークル３が、調整列上の対象不足
モジュール側に在るモジュールへ順繰りに移動される。これにより、一連の配車調整処理
が終了する。
【００５５】
　このように、本実施形態の配車調整処理によれば、調整列に沿って複数のビークル３を
順繰りに移動させ、該複数のビークル３の各々における該移動時間を短縮することにより
、配車に要する時間が短縮される。よって、ビークル３の配車を効率よく行い、該配車位
置を適切に調整することが可能となる。
【００５６】
　本発明は、上述した実施形態に限られるものではなく、請求の範囲及び明細書全体から
読み取れる発明の要旨或いは思想に反しない範囲で適宜変更可能であり、そのような変更
を伴う搬送システム及び配車管理装置、並びにコンピュータプログラムもまた本発明の技
術的範囲に含まれるものである。
【図面の簡単な説明】
【００５７】
【図１】実施形態に係る搬送システムの構成を示すブロック図である。
【図２】実施形態に係る複数の集合の一例を示す平面図である。
【図３】図２の複数の集合に対する調整列及びコマンドの一例を示すテーブルである。
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【図４】図２の複数の集合に対する中間集合設定処理の一例を示す説明図である。
【図５】実施形態に係る配車調整処理を示すフローチャートである。
【符号の説明】
【００５８】
　３…ビークル、１０…搬送コントローラ、１１…予定台数特定部、１２…モジュール設
定部、１３…モジュール評価部、１４…配車位置制御部、１００…搬送システム

【図１】 【図２】

【図３】
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【図４】 【図５】
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