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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　本体部と、その基端側が前記本体部に回動可能に取り付けられる第１アームと、その基
端側が前記第１アームの先端側に回動可能に取り付けられる第２アームと、その基端側が
前記第２アームの先端側に回転可能に取り付けられる先端側動作部と、前記本体部と前記
第１アームとを繋ぐ第１関節部を構成する第１減速機と、前記第１アームと前記第２アー
ムとを繋ぐ第２関節部を構成する第２減速機と、前記第２アームと前記先端側動作部とを
繋ぐ第３関節部と、前記第１減速機の入力軸である第１入力軸と前記第２減速機の入力軸
である第２入力軸とを連結するとともに前記第１アームの内部に配置される連結機構と、
前記第１入力軸に連結される第１駆動用モータと、前記先端側動作部を回転駆動する第２
駆動用モータとを備え、
　前記第３関節部の移動軌跡が直線状となるように、前記第１減速機の減速比および前記
第２減速機の減速比が設定されるとともに、前記連結機構が所定の速比で前記第１入力軸
と前記第２入力軸とを連結し、
　前記第２駆動用モータは、前記第２アームの、前記第３関節部よりも先端側に、かつ、
前記第１アーム側へ突出するように前記第２アームに取り付けられていることを特徴とす
る産業用ロボット。
【請求項２】
　前記第１減速機および／または前記第２減速機の中心を通過するように配置される中空
状の中空軸を備え、
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　前記第１入力軸および／または前記第２入力軸は、前記中空軸の外周側に回転可能に配
置されていることを特徴とする請求項１記載の産業用ロボット。
【請求項３】
　前記第３関節部は、第３減速機で構成されていることを特徴とする請求項１または２記
載の産業用ロボット。
【請求項４】
　前記第３減速機の中心を通過するように配置される中空状の第２中空軸を備え、
　前記第３減速機の入力軸である第３入力軸は、前記第２中空軸の外周側に回転可能に配
置されていることを特徴とする請求項３記載の産業用ロボット。
【請求項５】
　前記連結機構は、前記第１入力軸に固定される第１プーリと、前記第２入力軸に固定さ
れる第２プーリと、前記第１プーリと前記第２プーリとに架け渡されるベルトとを備える
ことを特徴とする請求項１から４のいずれかに記載の産業用ロボット。
【請求項６】
　前記先端側動作部は、その基端側が前記第２アームの先端側に回転可能に取り付けられ
る第３アームと、その基端側が前記第３アームの先端側に回転可能に取り付けられるハン
ドと、前記ハンドを回転駆動するハンド駆動機構とを備え、
　前記ハンド駆動機構は、ハンド駆動用モータと、前記ハンド駆動用モータの出力軸に取
り付けられるハンド用減速機と、前記ハンド用減速機に取り付けられるハンド用プーリと
を備え、
　前記ハンド用プーリは、略筒状に形成され、前記ハンド駆動用モータの本体の外周面の
一部を覆うように前記ハンド用減速機に取り付けられていることを特徴とする請求項１か
ら５のいずれかに記載の産業用ロボット。
【請求項７】
　前記ハンド用減速機は、前記ハンド駆動用モータの出力軸の外周面を覆うように前記ハ
ンド駆動用モータの出力軸に取り付けられていることを特徴とする請求項６記載の産業用
ロボット。
【請求項８】
　前記先端側動作部は、前記ハンドとして、上下方向に重なるように配置される第１ハン
ドと第２ハンドとを備えるとともに、前記ハンド駆動機構として、前記第１ハンドを回転
駆動する第１ハンド駆動機構と前記第２ハンドを回転駆動する第２ハンド駆動機構とを備
え、
　前記第１ハンド駆動機構は、前記ハンド駆動用モータとしての第１ハンド駆動用モータ
と、前記ハンド用減速機としての第１ハンド用減速機と、前記ハンド用プーリとしての第
１ハンド用プーリとを備え、
　前記第２ハンド駆動機構は、前記ハンド駆動用モータとしての第２ハンド駆動用モータ
と、前記ハンド用減速機としての第２ハンド用減速機と、前記ハンド用プーリとしての第
２ハンド用プーリとを備え、
　前記第１ハンド駆動用モータと前記第２ハンド駆動用モータとは、略同じ高さで配置さ
れ、前記第１ハンド用減速機と前記第２ハンド用減速機とは、略同じ高さで配置され、前
記第１ハンド用プーリと前記第２ハンド用プーリとは、上下方向にずれた位置に配置され
ていることを特徴とする請求項６または７記載の産業用ロボット。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、複数の関節部を有する多関節型の産業用ロボットに関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、半導体ウエハ等のワークを搬送する産業用ロボットとして、基台と、リンク機構
と、アーム部と、ハンド部とから構成された産業用ロボットが知られている（たとえば、
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特許文献１参照）。特許文献１に記載の産業用ロボットでは、リンク機構は、基台に回動
可能に取り付けられる基台側リンク部と、基台側リンク部に回動可能に取り付けられるア
ーム部側リンク部とを備えている。
【０００３】
　基台側リンク部は、基台に内蔵されたリンク機構モータに回動可能に保持されている。
また、基台側リンク部には、基台に固定される基台側プーリと、アーム部側リンク部に固
定されるアーム部側プーリと、基台側プーリとアーム部側プーリとに架け渡されるベルト
とが内蔵されている。この産業用ロボットでは、基台側プーリとアーム部側プーリとは、
その径の比が２：１となるように形成されており、リンク機構モータが回動すると、アー
ム部側リンク部の先端側は、直線動作を行うように構成されている。
【０００４】
　また、この産業用ロボットでは、アーム部は、アーム部側リンク部の先端側に回転可能
に取り付けられている。このアーム部は、アーム部側リンク部に内蔵されたアーム部モー
タに連結されている。アーム部モータは、上下方向を回転軸の方向としてアーム部側リン
ク部に内蔵されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２００７－１５２４９０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　特許文献１に記載の産業用ロボットでは、基台側プーリの径とアーム部側プーリの径と
の比が２：１となっている。また、基台側プーリとアーム部側プーリとに架け渡されるベ
ルトには、アーム部側リンク部、アーム部およびハンド部の負荷がかかる。そのため、基
台側リンク部の内部に配置される基台側プーリ、アーム部側プーリおよびベルトが大型化
しやすい。したがって、この産業用ロボットでは、基台側リンク部が大型化しやすくなり
、その結果、産業用ロボットが大型化しやすくなる。
【０００７】
　また、この産業用ロボットでは、アーム部モータが上下方向を回転軸の方向としてアー
ム部側リンク部に内蔵されているため、アーム部側リンク部が厚くなる。そのため、この
産業用ロボットでは、ハンド部の高さが高くなりやすく、ロボットがアクセス可能な最低
高さ（パスライン）が高くなるおそれがある。
【０００８】
　そこで、本発明の課題は、小型化が可能でかつパスラインを低くすることが可能な産業
用ロボットを提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　上記の課題を解決するため、本発明の産業用ロボットは、本体部と、その基端側が本体
部に回動可能に取り付けられる第１アームと、その基端側が第１アームの先端側に回動可
能に取り付けられる第２アームと、その基端側が第２アームの先端側に回転可能に取り付
けられる先端側動作部と、本体部と第１アームとを繋ぐ第１関節部を構成する第１減速機
と、第１アームと第２アームとを繋ぐ第２関節部を構成する第２減速機と、第２アームと
先端側動作部とを繋ぐ第３関節部と、第１減速機の入力軸である第１入力軸と第２減速機
の入力軸である第２入力軸とを連結するとともに第１アームの内部に配置される連結機構
と、第１入力軸に連結される第１駆動用モータと、先端側動作部を回転駆動する第２駆動
用モータとを備え、第３関節部の移動軌跡が直線状となるように、第１減速機の減速比お
よび第２減速機の減速比が設定されるとともに、連結機構が所定の速比で第１入力軸と第
２入力軸とを連結し、第２駆動用モータは、第２アームの、第３関節部よりも先端側に、
かつ、第１アーム側へ突出するように第２アームに取り付けられていることを特徴とする
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。
【００１０】
　本発明の産業用ロボットでは、第２駆動用モータは、第２アームの、第３関節部よりも
先端側に、かつ、第１アーム側へ突出するように第２アームに取り付けられている。その
ため、第２アームの、第２関節部と第３関節部との間に第２駆動用モータが内蔵される場
合と比較して、第２アームを薄くすることが可能になる。したがって、本発明では、産業
用ロボットのパスラインを低くすることが可能になる。
【００１１】
　また、本発明では、連結機構は、第１減速機の入力軸である第１入力軸と第２減速機の
入力軸である第２入力軸とを連結している。そのため、連結機構にかかる負荷を小さくす
ることが可能になる。したがって、第１アームの内部に配置される連結機構を小型化する
ことが可能になり、第１アームを小型化することが可能になる。また、第１アームを小型
化することが可能になるため、第１アーム側へ突出するように第２駆動用モータが第２ア
ームに取り付けられていても、第２アームを大型化させることなく、第１アームと第２駆
動用モータとの干渉を防止することが可能になる。すなわち、本発明では、第１アーム側
へ突出するように第２駆動用モータが第２アームに取り付けられていても、第１アームと
第２駆動用モータとの干渉を防止しつつ、第２アームを小型化することが可能になる。こ
のように、本発明では、第１アームおよび第２アームを小型化することが可能になる。ま
た、本発明では、上述のように、第２アームを薄くすることが可能になる。したがって、
本発明では、産業用ロボットを小型化することが可能になる。
【００１２】
　また、本発明では、第１減速機によって第１関節部が構成され、第２減速機によって第
２関節部が構成されているため、第１関節部および第２関節部の剛性を高めることが可能
になる。
【００１３】
　本発明において、産業用ロボットは、第１減速機および／または第２減速機の中心を通
過するように配置される中空状の中空軸を備え、第１入力軸および／または第２入力軸は
、中空軸の外周側に回転可能に配置されていることが好ましい。このように構成すると、
第１関節部や第２関節部が減速機で構成されている場合であっても、第１関節部や第２関
節部では、中空軸の内周側を使って、産業用ロボットの配線を引き回すことが可能になる
。すなわち、第１関節部や第２関節部において、減速機の外周側に配線を引き回すための
スペースを設けなくても、産業用ロボットの配線を引き回すことが可能になる。したがっ
て、第１関節部および／または第２関節部の径を小さくすることが可能になり、産業用ロ
ボットを小型化することが可能になる。
【００１４】
　本発明において、第３関節部は、第３減速機で構成されていることが好ましい。このよ
うに構成すると、第３関節部の剛性を高めることが可能になる。
【００１５】
　本発明において、産業用ロボットは、第３減速機の中心を通過するように配置される中
空状の第２中空軸を備え、第３減速機の入力軸である第３入力軸は、第２中空軸の外周側
に回転可能に配置されていることが好ましい。このように構成すると、第３関節部が減速
機で構成されている場合であっても、第３関節部では、第２中空軸の内周側を使って、産
業用ロボットの配線を引き回すことが可能になる。すなわち、第３関節部において、減速
機の外周側に配線を引き回すためのスペースを設けなくても、産業用ロボットの配線を引
き回すことが可能になる。したがって、第３関節部の径を小さくすることが可能になり、
産業用ロボットを小型化することが可能になる。
【００１６】
　本発明において、連結機構は、たとえば、第１入力軸に固定される第１プーリと、第２
入力軸に固定される第２プーリと、第１プーリと第２プーリとに架け渡されるベルトとを
備えている。
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【００１７】
　本発明において、先端側動作部は、その基端側が第２アームの先端側に回転可能に取り
付けられる第３アームと、その基端側が第３アームの先端側に回転可能に取り付けられる
ハンドと、ハンドを回転駆動するハンド駆動機構とを備え、ハンド駆動機構は、ハンド駆
動用モータと、ハンド駆動用モータの出力軸に取り付けられるハンド用減速機と、ハンド
用減速機に取り付けられるハンド用プーリとを備え、ハンド用プーリは、略筒状に形成さ
れ、ハンド駆動用モータの本体の外周面の一部を覆うようにハンド用減速機に取り付けら
れていることが好ましい。このように構成すると、ハンド用プーリが、ハンド駆動用モー
タの本体の外周面の一部を覆うようにハンド用減速機に取り付けられているため、ハンド
駆動機構の高さを低くして、産業用ロボットのパスラインを低くすることが可能になる。
【００１８】
　本発明において、ハンド用減速機は、ハンド駆動用モータの出力軸の外周面を覆うよう
にハンド駆動用モータの出力軸に取り付けられていることが好ましい。このように構成す
ると、ハンド駆動機構の高さをより低くして、産業用ロボットのパスラインをより低くす
ることが可能になる。
【００１９】
　本発明において、先端側動作部は、ハンドとして、上下方向に重なるように配置される
第１ハンドと第２ハンドとを備えるとともに、ハンド駆動機構として、第１ハンドを回転
駆動する第１ハンド駆動機構と第２ハンドを回転駆動する第２ハンド駆動機構とを備え、
第１ハンド駆動機構は、ハンド駆動用モータとしての第１ハンド駆動用モータと、ハンド
用減速機としての第１ハンド用減速機と、ハンド用プーリとしての第１ハンド用プーリと
を備え、第２ハンド駆動機構は、ハンド駆動用モータとしての第２ハンド駆動用モータと
、ハンド用減速機としての第２ハンド用減速機と、ハンド用プーリとしての第２ハンド用
プーリとを備え、第１ハンド駆動用モータと第２ハンド駆動用モータとは、略同じ高さで
配置され、第１ハンド用減速機と第２ハンド用減速機とは、略同じ高さで配置され、第１
ハンド用プーリと第２ハンド用プーリとは、上下方向にずれた位置に配置されていること
が好ましい。このように構成すると、先端側動作部が２個のハンドを備えている場合であ
っても、ハンド駆動機構の高さを低くして、産業用ロボットのパスラインを低くすること
が可能になる。
【発明の効果】
【００２０】
　以上のように、本発明の産業用ロボットでは、小型化が可能でかつパスラインを低くす
ることが可能になる。
【図面の簡単な説明】
【００２１】
【図１】本発明の実施の形態にかかる産業用ロボットの概略側面図である。
【図２】図１のＥ－Ｅ方向から産業用ロボットを示す概略平面図である
【図３】図１に示す産業用ロボットが使用される半導体製造システムの概略平面図である
。
【図４】図１に示す産業用ロボットの内部構成を示す断面図である。
【図５】図４に示す第１減速機およびその周辺部分の構成を示す拡大断面図である。
【図６】図４に示す第２減速機およびその周辺部分の構成を示す拡大断面図である。
【図７】図４のＦ部の拡大図である。
【図８】図７に示す第１ハンド駆動用モータおよびその周辺部分の構成を示す拡大断面図
である。
【図９】図７に示す第２ハンド駆動用モータおよびその周辺部分の構成を示す拡大断面図
である。
【発明を実施するための形態】
【００２２】
　以下、図面を参照しながら、本発明の実施の形態を説明する。
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【００２３】
　（産業用ロボットの概略構成）
　図１は、本発明の実施の形態にかかる産業用ロボット１の概略側面図である。図２は、
図１のＥ－Ｅ方向から産業用ロボット１を示す概略平面図である。図３は、図１に示す産
業用ロボット１が使用される半導体製造システム１６の概略平面図である。なお、図２で
は、ハンド７、８の図示を省略している。
【００２４】
　本形態の産業用ロボット１は、半導体ウエハ２（図３参照）を搬送するための多関節型
のロボットである。この産業用ロボット１は、図１に示すように、本体部３と、本体部３
に回動可能に取り付けられる第１アーム４と、第１アーム４に回動可能に取り付けられる
第２アーム５と、第２アーム５に回転可能に取り付けられる第３アーム６と、第３アーム
６に回転可能に取り付けられるハンド７、８とを備えている。なお、以下の説明では、産
業用ロボット１を「ロボット１」とし、半導体ウエハ２を「ウエハ２」とする。
【００２５】
　また、ロボット１は、第１アーム４および第２アーム５を回動させて第１アーム４と第
２アーム５とからなるアーム部９を伸縮させるアーム部駆動機構１１と、第３アーム６を
回転駆動する第３アーム駆動機構１２と、ハンド７を回転駆動するハンド駆動機構１３と
、ハンド８を回転駆動するハンド駆動機構１４とを備えている。
【００２６】
　図３に示すように、ロボット１は、たとえば、半導体製造システム１６に組み込まれて
使用される。具体的には、ロボット１は、半導体製造システム１６の入り口に配置され、
カセット１７に収納されているウエハ２を取り出して処理装置１８の中へウエハ２を収納
する。
【００２７】
　本体部３は、円筒状に形成されている。本体部３の内部には、第１アーム４を昇降させ
る昇降機構（図示省略）が収納されている。第１アーム４、第２アーム５および第３アー
ム６は、中空状に形成されている。第１アーム４の基端側は、本体部３に回動可能に取り
付けられている。第２アーム５の基端側は、第１アーム４の先端側に回動可能に取り付け
られている。第３アーム６の基端側は、第２アーム５の先端側に回転可能に取り付けられ
ている。本形態では、上下方向において、本体部３と第１アーム４と第２アーム５と第３
アーム６とが下側からこの順番で配置されている。
【００２８】
　ハンド７は、図３に示すように、上下方向から見たときの形状が略Ｙ形状となるように
形成されており、二股状になっているハンド７の先端部にウエハ２が搭載される。ハンド
８は、ハンド７と同形状に形成されており、二股状になっているハンド８の先端部にウエ
ハ２が搭載される。
【００２９】
　ハンド７、８の基端側は、第３アーム６の先端側に回転可能に取り付けられている。ハ
ンド７、８は、上下方向で重なるように配置されている。具体的には、ハンド７が上側に
配置され、ハンド８が下側に配置されている。また、ハンド７、８は、第３アーム６より
も上側に配置されている。本形態では、たとえば、ハンド７は第１ハンドであり、ハンド
８は第２ハンドである。また、本形態では、第３アーム６とハンド７、８とによって、そ
の基端側が第２アーム５の先端側に回転可能に取り付けられる先端側動作部が構成されて
いる。
【００３０】
　なお、図３では、ハンド８の図示を省略している。また、本形態のロボット１の動作時
には、ハンド７とハンド８とが上下方向で重なる場合もあるが、ほとんどの場合、ハンド
７とハンド８とは、上下方向で重なっていない。たとえば、図３の二点鎖線で示すように
、ハンド７がカセット７の中へ入り込んでいるときには、ハンド８は、本体部３側へ回転
しており、カセット７の中に入っていない。このときのハンド７に対するハンド８の回転
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角度は、たとえば、１２０°～１５０°である。
【００３１】
　（アーム部駆動機構の構成）
　図４は、図１に示す産業用ロボット１の内部構成を示す断面図である。図５は、図４に
示す第１減速機２１およびその周辺部分の構成を示す拡大断面図である。図６は、図４に
示す第２減速機２２およびその周辺部分の構成を示す拡大断面図である。
【００３２】
　アーム部駆動機構１１は、駆動源となる第１駆動用モータ２０と、第１駆動用モータ２
０の動力を減速して第１アーム４に伝達するための第１減速機２１と、第１駆動用モータ
２０の動力を減速して第２アーム５に伝達するための第２減速機２２と、第１減速機２１
と第２減速機２２とを連結する連結機構２３とを備えている。
【００３３】
　第１駆動用モータ２０は、本体部３の内部に配置されている。この第１駆動用モータ２
０の出力軸には、プーリ２４が固定されている。
【００３４】
　第１減速機２１は、本体部３と第１アーム４とを繋ぐ第１関節部を構成している。この
第１減速機２１は、たとえば、波動歯車装置であるハーモニックドライブ（登録商標）で
あり、図５に示すように、ウェーブジェネレータ２５と、サーキュラスプライン２６と、
フレクスプライン２７とから構成されている。フレクスプライン２７は、本体部３に固定
されている。サーキュラスプライン２６は、第１アーム４の基端側に固定されている。ウ
ェーブジェネレータ２５の下端には、プーリ２８が固定されている。このプーリ２８と第
１駆動用モータ２０の出力軸に固定されるプーリ２４とには、ベルト２９が架け渡されて
いる。
【００３５】
　第１アーム４の基端側には、第１減速機２１の中心を通過するように配置される中空軸
３０が固定されている。ウェーブジェネレータ２５は、中空軸３０の外周側に回転可能に
配置されている。本形態では、中空軸３０の内周側を利用して、所定の配線が引き回され
ている。
【００３６】
　第２減速機２２は、第１アーム４と第２アーム５とを繋ぐ第２関節部を構成している。
この第２減速機２２は、第１減速機２１と同形状のハーモニックドライブ（登録商標）で
あり、図６に示すように、ウェーブジェネレータ３２と、サーキュラスプライン３３と、
フレクスプライン３４とから構成されている。フレクスプライン３４は、第２アーム５の
基端側に固定されている。サーキュラスプライン３３は、第１アーム４の先端側に固定さ
れている。
【００３７】
　第１アーム４の先端側には、第２減速機２２の中心を通過するように配置される中空軸
３５が固定されている。ウェーブジェネレータ３２は、中空軸３５の外周側に回転可能に
配置されている。本形態では、中空軸３５の内周側を利用して、所定の配線が引き回され
ている。
【００３８】
　連結機構２３は、ウェーブジェネレータ２５の上端に固定されるプーリ３６と、ウェー
ブジェネレータ３２の下端に固定されるプーリ３７と、プーリ３６、３７に架け渡される
ベルト３８とを備えている。プーリ３６、３７およびベルト３８は、第１アーム４の内部
に配置されている。
【００３９】
　ウェーブジェネレータ２５の下端に固定されるプーリ２８には、上述のように、ベルト
２９を介して第１駆動用モータ２０の出力軸が連結されており、本形態のウェーブジェネ
レータ２５は、第１減速機２１の入力軸である第１入力軸となっている。また、ウェーブ
ジェネレータ３２には、ウェーブジェネレータ２５、ベルト２９、３８およびプーリ２８
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、３６、３７を介して第１駆動用モータ２０の出力軸が連結されており、本形態のウェー
ブジェネレータ３２は、第２減速機２２の入力軸である第２入力軸となっている。また、
プーリ３６は、第１入力軸であるウェーブジェネレータ２５に固定される第１プーリであ
り、プーリ３７は、第２入力軸であるウェーブジェネレータ３２に固定される第２プーリ
である。
【００４０】
　本形態では、第１減速機２１と第２減速機２２とは同形状の減速機であるが、その減速
比は異なっている。また、本形態では、第１減速機２１の減速比、第２減速機２２の減速
比およびプーリ３６の径とプーリ３７の径との比は、第２アーム５と第３アーム６とを繋
ぐ第３関節部を構成する後述の第３減速機４１の中心の移動軌跡が直線状となるように設
定されている。すなわち、連結機構２３は、第３減速機４１の中心の移動軌跡が直線状と
なるように、第１減速機２１および第２減速機２２の減速比を考慮した上で、所定の速比
でウェーブジェネレータ２５、３２を連結している。具体的には、上下方向から見たとき
に、アーム部９の伸縮時の第３減速機４１の中心の移動軌跡が第１減速機２１の中心を通
過する直線Ｌ（図２、図３参照）となるように、プーリ３６の径とプーリ３７の径との比
が設定されている。
【００４１】
　（第３アーム駆動機構の構成）
　図７は、図４のＦ部の拡大図である。第３アーム部駆動機構１２は、駆動源となる第２
駆動用モータ４０と、第２駆動用モータ４０の動力を減速して第３アーム６に伝達するた
めの第３減速機４１とを備えている。
【００４２】
　第２駆動用モータ４０は、第２アーム５の先端側に取り付けられている。具体的には、
第２駆動用モータ４０は、第２アーム５の、第３減速機４１が配置された箇所よりも先端
側に固定されている。第２駆動用モータ４０は、第２アーム５の先端側に固定されており
、図４に示すように、第２駆動用モータ４０の本体は、第２アーム５の下面よりも第１ア
ーム４側（すなわち、下側）へ突出している。第２駆動用モータ４０の出力軸には、プー
リ４２が固定されている。なお、第２アーム５の下面よりも下側へ突出している第２駆動
用モータ４０の本体部分は、カバーによって覆われている。
【００４３】
　また、第２駆動用モータ４０は、アーム部９が縮んだとき（図２、図４等に示す状態の
とき）に、第２駆動用モータ４０の本体が第１アーム４の基端側の側方に配置されて第１
アーム４と干渉しないように、第２アーム５の先端側に固定されている。また、図２に示
すように、アーム部９が縮んだときに、第２駆動用モータ４０が本体部３の外周面よりも
径方向外側へはみ出さないように、第２駆動用モータ４０が第２アーム５の先端側に固定
されている。
【００４４】
　第３減速機４１は、第２アーム５と第３アーム６とを繋ぐ第３関節部を構成している。
この第３減速機４１は、ハーモニックドライブ（登録商標）であり、図７に示すように、
ウェーブジェネレータ４５と、サーキュラスプライン４６と、フレクスプライン４７とか
ら構成されている。フレクスプライン４７は、第３アーム６に固定されている。サーキュ
ラスプライン４６は、第２アーム５の先端側に固定されている。ウェーブジェネレータ４
５の下端には、プーリ４８が固定されている。このプーリ４８と第２駆動用モータ４０の
出力軸に固定されるプーリ４２とには、ベルト４９が架け渡されている。このように、プ
ーリ４８にはベルト４９を介して第２駆動用モータ４０の出力軸が連結されており、本形
態のウェーブジェネレータ４５は、第３減速機４１の入力軸である第３入力軸となってい
る。
【００４５】
　第２アーム５の先端側には、第３減速機４１の中心を通過するように配置される第２中
空軸としての中空軸５０が固定されている。ウェーブジェネレータ４５は、中空軸５０の
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外周側に回転可能に配置されている。本形態では、中空軸５０の内周側を利用して、所定
の配線が引き回されている。
【００４６】
　（ハンド駆動機構の構成）
　図８は、図７に示すハンド駆動用モータ５２およびその周辺部分の構成を示す拡大断面
図である。図９は、図７に示すハンド駆動用モータ５８およびその周辺部分の構成を示す
拡大断面図である。
【００４７】
　ハンド駆動機構１３は、駆動源となるハンド駆動用モータ５２と、ハンド駆動用モータ
５２の動力を減速してハンド７に伝達するためのハンド用減速機５３と、ハンド用減速機
５３に取り付けられるプーリ５４と、ハンド７に取り付けられるプーリ５５と、プーリ５
４、５５に架け渡されるベルト５６とを備えている。図７に示すように、ハンド駆動用モ
ータ５２、ハンド用減速機５３、プーリ５４、５５およびベルト５６は、第３アーム６の
内部に配置されている。
【００４８】
　ハンド駆動機構１４は、ハンド駆動機構１３と同様に、駆動源となるハンド駆動用モー
タ５８と、ハンド駆動用モータ５８の動力を減速してハンド８に伝達するためのハンド用
減速機５９と、ハンド用減速機５９に取り付けられるプーリ６０と、ハンド８に取り付け
られるプーリ６１と、プーリ６０、６１に架け渡されるベルト６２とを備えている。図７
に示すように、ハンド駆動用モータ５８、ハンド用減速機５９、プーリ６０、６１および
ベルト６２は、第３アーム６の内部に配置されている。
【００４９】
　ハンド駆動用モータ５２、５８は、同じモータである。このハンド駆動用モータ５２、
５８は、上下方向から見たときに第３減速機４１の中心軸に対して点対称に配置されてい
る。本形態では、ハンド駆動用モータ５２が第３減速機４１の中心軸よりも第３アーム６
の先端側に固定され、ハンド駆動用モータ５８が第３減速機４１の中心軸よりも第３アー
ム６の基端側に固定されている。また、ハンド駆動用モータ５２、５８は、略同じ高さで
配置されている。
【００５０】
　ハンド用減速機５３は、ハーモニックドライブ（登録商標）であり、図８に示すように
、ウェーブジェネレータ６５と、サーキュラスプライン６６と、フレクスプライン６７と
から構成されている。フレクスプライン６７には、プーリ５４が固定されている。サーキ
ュラスプライン６６は、第３アーム６に固定されている。ウェーブジェネレータ６５は、
ハンド駆動用モータ５２の出力軸に固定されている。本形態では、ハンド用減速機５３の
厚さがハンド駆動用モータ５２の出力軸の長さとほぼ同程度となっており、ハンド用減速
機５３は、ハンド駆動用モータ５２の出力軸の外周面を覆うように配置されている。
【００５１】
　ハンド用減速機５９は、ハンド用減速機５３と同じ（同形状の）ハーモニックドライブ
（登録商標）であり、図９に示すように、ウェーブジェネレータ６９と、サーキュラスプ
ライン７０と、フレクスプライン７１とから構成されている。フレクスプライン７１には
、プーリ６０が固定されている。サーキュラスプライン７０は、第３アーム６に固定され
ている。ウェーブジェネレータ６９は、ハンド駆動用モータ５８の出力軸に固定されてい
る。本形態では、ハンド用減速機５９の厚さがハンド駆動用モータ５８の出力軸の長さと
ほぼ同程度となっており、ハンド用減速機５９は、ハンド駆動用モータ５８の出力軸の外
周面を覆うように配置されている。また、本形態では、ハンド用減速機５３、５９は、略
同じ高さで配置されている。
【００５２】
　プーリ５４は、略円筒状に形成されている。図８に示すように、プーリ５４の上端がフ
レクスプライン６７の下端に固定されており、プーリ５４は、ハンド駆動用モータ５２の
本体５２ａの上端側の外周面の一部を覆っている。プーリ５４の側面の下端側には、ベル
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ト５６が係合する係合部５４ａが形成されている。
【００５３】
　プーリ６０は、上下方向の長さがプーリ５４よりも短い略円筒状に形成されている。図
９に示すように、プーリ６０の上端がフレクスプライン７１の下端に固定されており、プ
ーリ６０は、ハンド駆動用モータ５８の本体５８ａの上端側の外周面の一部を覆っている
。プーリ６０の側面には、ベルト６２が係合する係合部６０ａが形成されている。
【００５４】
　図７に示すように、プーリ５５は、ハンド７の基端側に固定される中空軸７３の下端側
に固定されている。すなわち、プーリ５５は、中空軸７３を介してハンド７に固定されて
いる。プーリ６１は、ハンド８の基端側に固定される中空軸７４の下端に固定されている
。すなわち、プーリ６１は、中空軸７４を介してハンド８に固定されている。中空軸７４
は、中空軸７３の外周面を覆うように中空軸７３と同心状に配置されており、プーリ５５
、６１は、上下方向で重なるように配置されている。本形態では、プーリ５５が下側に配
置され、プーリ６１が上側に配置されている。また、プーリ５５、６１が上下方向で重な
るように配置されているため、プーリ５４の係合部５４ａと、プーリ６０の係合部６０ａ
とは、上下方向にずれた位置に配置されている。本形態では、係合部５４ａが下側に配置
され、係合部６０ａが上側に配置されている。
【００５５】
　なお、本形態では、プーリ５４、６０は、ハンド用減速機５３、５９に取り付けられる
ハンド用プーリである。また、ハンド駆動機構１３は、第１ハンドであるハンド７を回転
駆動する第１ハンド駆動機構であり、ハンド駆動機構１４は、第２ハンドであるハンド８
を回転駆動する第２ハンド駆動機構である。さらに、ハンド駆動用モータ５２は、第１ハ
ンド駆動用モータであり、ハンド駆動用モータ５８は、第２ハンド駆動用モータであり、
ハンド用減速機５３は、第１ハンド用減速機であり、ハンド用減速機５９は、第２ハンド
用減速機であり、プーリ５４は、第１ハンド用プーリであり、プーリ６０は、第２ハンド
用プーリである。
【００５６】
　（産業用ロボットの概略動作）
　以上のように構成されたロボット１では、第１駆動用モータ２０が駆動すると、図３に
示すように、第３減速機４１の中心が直線Ｌ上を移動するように、アーム部９が伸縮する
。また、第２駆動用モータ４０が駆動すると、第３減速機４１を中心にして、第３アーム
６がアーム部９に対して相対回転する。さらに、ハンド駆動用モータ５２が駆動すると、
中空軸７３を中心にしてハンド７が第３アーム６に対して相対回転し、ハンド駆動用モー
タ５８が駆動すると、中空軸７４を中心にしてハンド８が第３アーム６に対して相対回転
する。
【００５７】
　以上の動作を組み合わせて、ロボット１は、カセット１７に収納されているウエハ２を
取り出して処理装置１８の中へウエハ２を収納する。なお、ロボット１がウエハ２を搬送
する際には、本体部３の内部に配置された昇降機構によって、必要に応じて、アーム部９
、第３アーム６およびハンド７、８が昇降する。
【００５８】
　（本形態の主な効果）
　以上説明したように、本形態では、第２駆動用モータ４０は、第２アーム５の、第３減
速機４１が配置された箇所よりも先端側に、かつ、第１アーム４側へ突出するように第２
アーム５に取り付けられている。そのため、第２アーム５の、第２減速機２２と第３減速
機４１との間に第２駆動用モータ４０が内蔵される場合と比較して、第２アーム５を薄く
することが可能になる。
【００５９】
　また、本形態では、ハンド駆動用モータ５２の本体５２ａの上端側の外周面の一部を覆
うようにプーリ５４がハンド用減速機５３に固定され、ハンド駆動用モータ５８の本体５
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８ａの上端側の外周面の一部を覆うようにプーリ６０がハンド用減速機５９に固定されて
いる。また、本形態では、ハンド駆動用モータ５２の出力軸の長さとほぼ同程度の厚さの
ハンド用減速機５３が、ハンド駆動用モータ５２の出力軸の外周面を覆うように配置され
、ハンド駆動用モータ５８の出力軸の長さとほぼ同程度の厚さのハンド用減速機５９が、
ハンド駆動用モータ５８の出力軸の外周面を覆うように配置されている。そのため、ハン
ド駆動用モータ５２、５８の出力軸にハンド用減速機５３、５９が固定され、かつ、ハン
ド用減速機５３、５９にプーリ５４、６０が固定されている場合であっても、ハンド駆動
機構１３、１４の高さを低くして、第３アーム６を薄くすることが可能になる。
【００６０】
　特に、本形態では、プーリ５４の形状とプーリ６０の形状とが異なっているため、ハン
ド駆動用モータ５２、５８が略同じ高さで配置され、ハンド用減速機５３、５９が略同じ
高さで配置されているにもかかわらず、プーリ５４の係合部５４ａと、プーリ６０の係合
部６０ａとが上下方向にずれた位置に配置されている。したがって、ロボット１が２個の
ハンド７、８を備えている場合であっても、第３アーム６を薄くすることが可能になる。
【００６１】
　このように、本形態では、第２アーム５および第３アーム６を薄くすることが可能にな
る。したがって、本形態では、ハンド７、８の上面までの高さを低くすることが可能にな
り、ロボット１のパスラインを低くすることが可能になる。
【００６２】
　本形態では、第１減速機２１の入力軸であるウェーブジェネレータ２５と、第２減速機
２２の入力軸であるウェーブジェネレータ３２とが連結機構２３によって連結されている
。そのため、連結機構２３にかかる負荷を小さくすることが可能になる。したがって、第
１アーム４の内部に配置される連結機構２３を小型化することができ、第１アーム４を小
型化することが可能になる。
【００６３】
　また、本形態では、第１アーム４を小型化することができるため、第２駆動用モータ４
０の本体が第２アーム５の下面よりも第１アーム４側へ突出するように第２駆動用モータ
４０が第２アーム５の先端側に固定されていても、第２アーム５を大型化させることなく
、アーム部９が縮んだときの第２駆動用モータ４０の本体と第１アーム４との干渉を防止
することができる。すなわち、本形態では、第１アーム４側へ突出するように第２駆動用
モータ４０が第２アーム５に取り付けられていても、アーム部９が縮んだときの第２駆動
用モータ４０の本体と第１アーム４との干渉を防止しつつ、第２アーム５を小型化するこ
とが可能になる。
【００６４】
　このように、本形態では、第１アーム４および第２アーム５を小型化することが可能に
なる。また、本形態では、上述のように、第２アーム５および第３アーム６を薄くするこ
とが可能になる。したがって、本形態では、ロボット１を小型化することが可能になる。
【００６５】
　本形態では、第１減速機２１は、本体部３と第１アーム４とを繋ぐ第１関節部を構成し
、第２減速機２２は、第１アーム４と第２アーム５とを繋ぐ第２関節部を構成し、第３減
速機４１は、第２アーム５と第３アーム６とを繋ぐ第３関節部を構成している。そのため
、第１関節部、第２関節部および第３関節部の剛性を高めることが可能になる。
【００６６】
　本形態では、第１減速機２１の中心を通過するように配置される中空軸３０、第２減速
機２２の中心を通過するように配置される中空軸３５、および、第３減速機４１の中心を
通過するように配置される中空軸５０の内周側を利用して所定の配線が引き回されている
。そのため、第１関節部、第２関節部および第３関節部が減速機で構成されている場合で
あっても、第１関節部、第２関節部および第３関節部において、減速機の外周側で配線を
引き回す必要がない。したがって、本形態では、第１関節部、第２関節部および第３関節
部の径を小さくすることが可能になり、ロボット１を小型化することが可能になる。
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【００６７】
　（他の実施の形態）
　上述した形態は、本発明の好適な形態の一例ではあるが、これに限定されるものではな
く本発明の要旨を変更しない範囲において種々変形実施が可能である。
【００６８】
　上述した形態では、第１減速機２１のフレクスプライン２７が本体部３に固定され、サ
ーキュラスプライン２６が第１アーム４の基端側に固定されるとともに、第２減速機２２
のフレクスプライン３４が第２アーム５の基端側に固定され、サーキュラスプライン３３
が第１アーム４の先端側に固定されている。この他にもたとえば、サーキュラスプライン
２６が本体部３に固定され、フレクスプライン２７が第１アーム４の基端側に固定される
とともに、サーキュラスプライン３３が第２アーム５の基端側に固定され、フレクスプラ
イン３４が第１アーム４の先端側に固定されても良い。すなわち、第１減速機２１および
第２減速機２２が上下反転されて配置されても良い。この場合には、第３減速機４１の中
心の移動軌跡が直線状となるように、プーリ３６の径とプーリ３７の径との比が設定され
る。また、第３減速機４１が上下反転されて配置されても良い。
【００６９】
　上述した形態では、第１減速機２１、第２減速機２２および第３減速機４１は、ハーモ
ニックドライブ（登録商標）であるが、第１減速機２１、第２減速機２２および／または
第３減速機４１は、ハーモニックドライブ（登録商標）以外の中空構造の歯車装置であっ
ても良い。たとえば、第１減速機２１、第２減速機２２および／または第３減速機４１は
、サイクロ減速機（登録商標）であっても良いし、ＲＶ（Ｒｏｔｏｒ　Ｖｅｃｔｏｒ）減
速機、あるいは、遊星歯車減速機等であっても良い。また、第１減速機２１、第２減速機
２２および／または第３減速機４１は、第１ハイポイドギアと、第１ハイポイドギアに噛
合する第２ハイポイドギアとを備える減速機であっても良い。また、第１減速機２１、第
２減速機２２および／または第３減速機４１は、中空構造となっていなくても良い。
【００７０】
　上述した形態では、連結機構２３は、プーリ３６、３７とベルト３８とによって構成さ
れている。この他にもたとえば、連結機構２３は、歯車列によって構成されても良い。ま
た、連結機構２３は、スプロケットとチェーンとによって構成されても良い。
【００７１】
　上述した形態では、第３アーム６とハンド７、８とによって、その基端側が第２アーム
５の先端側に回転可能に取り付けられる先端側動作部が構成されている。この他にもたと
えば、ハンド７、８によって先端側動作部が構成されても良い。また、所定のエンドエフ
ェクターによって先端側動作部が構成されても良い。
【００７２】
　上述した形態では、第３減速機４１によって第２駆動用モータ４０の動力が減速されて
第３アーム６に伝達されている。この他にもたとえば、第３減速機４１に代えて、プーリ
とベルトとによって、あるいは、スプロケットとチェーンとによって、第２駆動用モータ
４０の動力が減速されて第３アーム６に伝達されても良い。
【００７３】
　上述した形態では、第３アーム６の先端側に２個のハンド７、８が取り付けられている
が、第３アーム６の先端側に１個のハンドが取り付けられても良い。また、上述した形態
では、ロボット１は、半導体ウエハ２を搬送するためのロボットであるが、ロボット１は
、液晶用のガラス基板等の他の搬送対象物を搬送する搬送用ロボットであっても良いし、
組立用ロボット等の搬送用ロボット以外の産業用ロボットであっても良い。
【００７４】
　上述した形態では、ハンド７、８は、上下方向から見たときの形状が略Ｙ形状となるよ
うに形成されているが、ハンド７、８は、その他の形状に形成されても良い。また、上述
した形態では、ハンド７、８が同形状に形成されているが、またハンド７、８は、同形状
でなくてもよい。
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【符号の説明】
【００７５】
　１　ロボット（産業用ロボット）
　３　本体部
　４　第１アーム
　５　第２アーム
　６　第３アーム（先端側動作部の一部）
　７　ハンド（第１ハンド、先端側動作部の一部）
　８　ハンド（第２ハンド、先端側動作部の一部）
　１３　ハンド駆動機構（第１ハンド駆動機構）
　１４　ハンド駆動機構（第２ハンド駆動機構）
　２０　第１駆動用モータ
　２１　第１減速機（第１関節部）
　２２　第２減速機（第２関節部）
　２３　連結機構
　２５　ウェーブジェネレータ（第１入力軸）
　３０、３５　中空軸
　３２　ウェーブジェネレータ（第２入力軸）
　３６　プーリ（第１プーリ）
　３７　プーリ（第２プーリ）
　３８　ベルト
　４０　第２駆動用モータ
　４１　第３減速機（第３関節部）
　４５　ウェーブジェネレータ（第３入力軸）
　５０　中空軸（第２中空軸）
　５２　ハンド駆動用モータ（第１ハンド駆動用モータ）
　５３　ハンド用減速機（第１ハンド用減速機）
　５４　プーリ（ハンド用プーリ、第１ハンド用プーリ）
　５８　ハンド駆動用モータ（第２ハンド駆動用モータ）
　５９　ハンド用減速機（第２ハンド用減速機）
　６０　プーリ（ハンド用プーリ、第２ハンド用プーリ）
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