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(54) 기판 반송용 로봇

요약

반송중인 기판의 진동을 제어할 수 있는 기판반송용 로봇이 개시되어 있다. 베이스(1) 상에 선회할 수 
있도록 배치한 선회베이스부(2)와,  선회베이스부(2)상에  마련한 제1  아암(32a,  32B),  제2  아암(33A, 
33B) 및 제3 아암(34A, 34B)으로 이루어지는 수평방향으로 신축할 수 있는 두 개의 서로 좌우대칭으로 
배치된 로봇 아암(3A, 3B), 및 제3 아암(34A, 34B)에 고정된 척(4A, 4B)을 구비하며, 어느 한쪽의 로봇 
아암(3B)은  제2  아암(33B)의  하면을  다른  한쪽의  로봇  아암(3A)의  제3  아암(34A)상에  척에  홀딩된 
기판(WA)의 상면보다 높아지도록 배치한 것이다.

따라서, 이동부분의 강성을 높일 수 있고, 반송중인 기판(WA, WB)의 진동을 방지할 수 있다.

대표도

도1

명세서

기술분야

본 발명은 반도체 웨이퍼 등의 기판을 반송하는 기판반송용 로봇에 관한 것이다.

배경기술

종래, 기판반송용 로봇은, 예컨대 도 13에 나타낸 바와 같이, 베이스(10)상에 선회할 수 있도록 지지한 
선회베이스부(20)를 마련하고, 선회베이스부(20)에는 두 개의 로봇 아암(30A, 30B)을 좌우대칭으로 배치
하였다. 각 로봇 아암(30A, 30B)에는 일단이 구동모터(310A, 310B)에 의해 회전구동되도록 지지된 제1 
아암(320A, 320B)이 마련되고, 제1 아암(320A, 320B)의 타단에는 제2 아암(330A, 330B)의 일단이 회전구
동되도록 지지되고, 제2 아암(330A, 330B)의 타단에는 제3 아암(340A, 340B)의 일단이 회전구동되도록 
지지되고, 제3 아암(340A, 340B)의 타단에는 기판(W)을 홀딩하는 척(40A, 40B)이 마련되어 있다. 

또한, 제1 아암(320A, 320B), 제2 아암(330A, 330B) 및 제3 아암(340A, 340B)이 회동하여 척(40A, 40B)
이 선회베이스부(20)로부터 소정거리 이격되었을 때, 척(40A, 40B)끼리가 간섭하지 않도록 하기 위하여, 
제3 아암(340A, 340B) 중 어느 하나를 ㄷ자 모양으로 형성하여 척(40A)과 척(40B)이 상하방향으로 이격
되도록 한 것이 개시되어 있다(예컨대, 일본특허공개 평 8-274140호 공보).

그런데, 상기 종래기술에서는, 제1 아암(320A, 320B) 및 제2 아암(330A, 330B)은 위에 제3 아암(340A, 
340B) 및 척(40A, 40B)이 설치되어 있어, 강성을 크게 할 필요가 있다. 그러나, 제3 아암(340A, 340B)은 
큰 강성을 필요로 하지 않으며, 강성을 작게 하여 동작특성을 양호하게 하기 위하여, 구성을 비교적 작
은 강성의 것으로 할 필요가 있다.

그 때문에, 제3 아암(340A, 340B)은 고유진동수가 낮아, 기판(W)과의 조합에 의한 고유진동수와 근사한 
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값이 되므로, 반송중인 기판(W)에 진동이 발생한다는 문제가 있었다.

또한, 제3 아암(340A, 340B)의 강성을 높이고자 하면, 형상치수가 커지고 중량이 증가하기 때문에, 아암
구동용 모터용량이 커진다는 문제가 있었다.

발명의 상세한 설명

본 발명은, 제3 아암의 강성을 증가시키지 않고 반송중인 기판의 진동을 억제할 수 있는 기판반송용 로
봇을 제공하는 것을 목적으로 한다.

본 발명은, 베이스상에 선회할 수 있도록 배치한 선회베이스부와, 상기 선회베이스부상에 마련한 제1 아
암, 제2 아암 및 제3 아암으로 이루어지는 수평방향으로 신축할 수 있는 두 개의 서로 좌우대칭으로 배
치된 로봇 아암과, 상기 제3 아암에 고정된 척을 구비한 기판반송용 로봇에 있어서, 어느 한쪽의 상기 
로봇 아암은 상기 제2 아암의 하면을 다른 한쪽의 상기 로봇 아암의 제3 아암상에 척에 홀딩된 기판의 
상면보다 높아지도록 배치한 것이다. 

또한, 어느 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제2 아암을 다른 한쪽의 상기 로봇 아암의 제1 아암과 상기 
제2 아암과의 사이의 높이의 위치에 배치한 것이다. 

또한, 어느 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제1 아암을 다른 한쪽의 상기 로봇 아암의 제2 아암과 같은 
높이로 배치한 것이다.

또한, 어느 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제3 아암을 상기 제2 아암의 상방에 배치하고, 다른 한쪽의 
상기 로봇 아암은 상기 제3 아암을 상기 어느 한쪽의 제3 아암에 대향하도록 상기 제2 아암의 하방에 배
치한 것이다.

또한, 베이스상에 선회할 수 있도록 배치한 선회베이스부와, 상기 선회베이스부상에 수평방향으로 연장
되는 직선이동장치와, 상기 직선이동장치의 이동부에 고정된 홀딩부와, 상기 홀딩부에 고정된 척을 구비
한 기판 반송용 로봇에 있어서, 상기 직선이동장치는 복수개 서로 평행하게 배치되고, 각각의 상기 홀딩
부를 상기 척에 홀딩된 기판이 서로 간섭하지 않는 위치에 배치한 것이다.

또한, 상기 직선이동장치는, 상기 이동부를 구동하는 리니어모터로 이루어진 것이다.

또한, 상기 직선이동장치는, 상기 이동부를 구동하는 벨트이동장치로 이루어진 것이다.

또한, 상기 직선이동장치는, 상기 이동부를 구동하는 실린더로 이루어진 것이다.

또한, 상기 직선이동장치는, 상기 선회베이스부상에 수평방향으로 나란히 배열한 것이다.

또한, 상기 직선이동장치는, 상기 선회베이스부상에 수직방향으로 겹치도록 배열한 것이다.

따라서, 제3 아암의 강성을 증가시키지 않고 이동부분의 강성을 높일 수 있으며, 반송중인 기판(WA, WB)

의 진동을 방지할 수 있다.

이상 설명한 바와 같이, 본 발명에 의하면, 기판을 홀딩하는 척을 강성이 높은 구성의 직선이동장치에 
의해 지지하고 있으므로, 반송중인 기판의 진동을 방지할 수 있고, 리니어모터나 벨트이동장치 등의 직
선이동장치를 이용하는 경우에는 다수의 기판을 동시에 반송할 수 있으므로, 소형으로 복수의 프로세스
처리에 대응할 수 있으며, 진동이 적은 고품질의 기판반송용 로봇을 제공할 수 있는 효과가 있다.

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명의 제1 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 2는 본 발명의 제1 실시예를 나타내는 평면도이고,

도 3은 본 발명의 제2 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 4는 본 발명의 제3 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 5는 본 발명의 제4 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 6은 본 발명의 제4 실시예를 나타내는 평면도이고,

도 7은 본 발명의 제5 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 8은 본 발명의 제5 실시예를 나타내는 평면도이고,

도 9는 본 발명의 제6 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 10은 본 발명의 제6 실시예를 나타내는 평면도이고,

도 11은 본 발명의 제7 실시예를 나타내는 정단면도이고,

도 12는 본 발명의 제7 실시예를 나타내는 평면도이고,

도 13은 종래예를 나타내는 정단면도이다.

실시예

이하, 본 발명의 실시예를 도면을 참조하여 설명하기로 한다.
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도 1은 본 발명의 제1 실시예를 나타내는 정단면도이고, 도 2는 그 평면도이다.

도면에 있어서, 1은 베이스, 2는 베이스(1)상에 구동모터(11)에 의해 선회할 수 있도록 지지한 선회베이
스부, 3A, 3B는 선단이 직선이동할 수 있도록 한 직선이동장치인 두 개의 다관절형 로봇 아암으로, 각각 
수평방향으로 신축할 수 있는 것으로서, 좌우대칭이 되도록 선회베이스부(2)상에 배치되어 있다. 31A, 
31B는  선회베이스부(2)에  간격을  두고  고정되며,  각각  선회베이스부(2)의  상방으로  돌출하는 
중공축(311A, 311B)을 가지는 구동모터이다. 312A, 312B는 구동모터(31A, 31B)내를 관통하여 선회베이스
부(2)에 고정된 고정축으로서, 풀리(313A, 313B)를 고정하고 있다.

32A, 32B는 일단이 구동모터(31A, 31B)의 중공축(312A, 312B)에 의해 수평면상을 회동구동되도록 지지된 
제1 아암이다. 321A, 321B는 제1 아암(32A, 32B)의 타단에 축수(322A, 322B)를 통해 지지된 제1 선회축
으로서,  제1  아암(32A,  32B)측에  풀리(323A,  323B)를  마련하고,  풀리(313A,  313B)와의  사이에 
벨트(324A, 324B)가 감겨 있다. 어느 한쪽의 제1 아암(32B)의 축수(322B)부분 및 제1 선회축(321B)은 다
른 한쪽의 제1 아암(32A)의 축수(322A)부분 및 제1 선회축(321A)보다 길게 되어 있다.

33A, 33B는 제2 아암으로서, 일단이 제1선회축(321A, 321B)에 고정되고, 제1 선회축(321A, 321B)의 제2 
아암(33A, 33B)측에는 풀리(331A, 331B)가 고정되어 있다. 333A, 333B는 제2 아암(33A, 33B)의 타단에 
축수(332A, 332B)를 통해 지지된 제2 선회축으로서, 제2 아암(33A, 33B)측에는 풀리(334A, 334B)가 고정
되어 있다. 335A, 335B는 풀리(331A, 331B) 및 풀리(334A, 334B)에 감겨진 벨트이다. 34A, 34B는 제3 아
암으로서, 일단이 제2 선회축(333A, 333B)에 고정되어 있다. 4A, 4B는 각각 기판(WA, WB)을 홀드하는 척

으로서, 제3 아암(34A, 34B)에 고정되어 있다. 

또한, 척(4A)으로 홀드된 기판(WA)과 척(4B)으로 홀드된 기판(WB)이 간섭하지 않도록, 제2 아암(33B)의 

하면은 척(4A)에 의해 홀딩되는 기판(WA)의 상면보다 높아지도록 배치되어 있다. 

이와 같은 구성에 의해, 구동모터(31A,  31B)를 구동함으로써, 제1 아암(32A,  32B)  및 제2 아암(33A, 
33B)이 회동하고, 제3 아암(34A, 34B)을 수평방향으로 이동시키며, 척(4A, 4B)에 의해 홀딩된 기판(WA, 

WB)을 반송할 수 있다.

이 때, 강성이 높은 제2 아암(33B)이 제3 아암(34A)에 마련한 척(4A)에 홀딩된 기판(WA)보다 상방에 배치

되어 있으므로 제3 아암(34B)에 의해 기판(WA, WB)간의 간섭을 회피하는 구조로 할 필요가 없고, 제3 아

암(34B)의 구조를 간단히 하여 이동부분의 강성을 높일 수 있으며, 반송중인 기판(WA, WB)의 진동을 방지

할 수 있다.

도 3은 본 발명의 제2 실시예를 나타내는 정단면도이다.

제2  실시예에서는,  구동모터(31B)를  선회베이스부(2)의  상방에  배치하고,  제1  아암(32B)을  제2 
아암(33A)과 같은 높이로 배치하며, 척(4A)척에 홀딩된 기판(WA)과 척(4B)에 홀딩된 기판(WB)이 간섭하지 

않도록, 제2 아암(33B)의 하면은 척(4A)에 홀딩되는 기판(WA)의 상면보다 높아지도록 배치한 것이다.

이와 같은 구성에 의해, 제1 선회축(321B)의 길이를 짧게 할 수 있고, 제1 아암(32B)의 강성을 높일 수 
있다.

도 4는, 본 발명의 제3 실시예를 나타내는 정단면도이다.

상기 제2 실시예에서는, 제3 아암(34A, 34B)을 제2 아암(33A, 33B)의 상방에 마련한 예에 대하여 설명하
였으나, 제3 실시예에서는, 제2 선회축(333A, 333B)을 제2 아암(33A, 33B)의 하방으로 돌출시키고, 제3 
아암(34A, 34B)을 제2 아암(33A, 33B)의 하방에 마련한 것이다.

이 경우, 두 개의 기판(WA, WB)을 근접시킬 수 있다.

도 5는 본 발명의 제4 실시예를 나타내는 정단면도이고, 도 6은 그 평면도이다.

제4 실시예는 상기 제1 실시예에서 설명한 다관절형 로봇 아암 대신, 직선이동장치로서 리니어모터를 이
용한 것이다.

즉, 5A, 5B는 선회베이스부(2)의 상면에 고정한 서로 평행하게 수평방향으로 연장되는 두 개의 리니어 
모터, 51A, 51B는 고정자, 52A, 52B는 고정자(51A, 51B)의 길이방향을 따라 연장되는 가이드레일, 53A, 
53B는 고정자(51A, 51B)에 간격을 통해서 대향하는 이동자이다. 54A, 54B는 이동자(53A, 53B)에 고정된 
이동부로서, 가이드 레일(52A, 52B)을 따라 이동할 수 있도록 되어 있다. 6A, 6B는 이동부(54A, 54B)에 
고정된 홀딩부로서, 각각 척(4A, 4B)을 고정하고 있다.

또한, 홀딩부(6B)는 척(4A, 4B)에 홀딩된 기판(WA, WB)이 서로 상하방향으로 간격을 두고 겹치도록 거의 

ㄷ자 형상으로 형성되어, 기판(WA, WB)이 간섭하지 않도록 되어 있다.

이와 같은 구성에 의해, 리니어모터(5A, 5B)를 구동함으로써 척(4A, 4B)에 홀딩된 기판(WA, WB)을 이동할 

수 있다.

이 때, 이동부(54A, 54B) 및 홀딩부(6A, 6B)는 단순한 구조로 할 수 있으므로, 이동부분의 강성을 용이
하게 높일 수 있고, 반송중의 기판(WA, WB)의 진동을 방지할 수 있다.

도 7은, 본 발명의 제5 실시예를 나타내는 정단면도이고, 도 8은 그 평면도이다.

제5 실시예는 상기 제4 실시예에서 설명한 리니어모터를 3개 사용한 것이다.
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즉, 5A, 5B, 5C는 선회베이스부(2)의 상면에 고정한 서로 평행하게 수평방향으로 연장되는 세 개의 리니
어모터, 51A, 51B, 51C는 고정자, 52A, 52B, 52C는 고정자(51A, 51B, 51C)의 길이방향을 따라 연장되는 
가이드레일, 53A, 53B, 53C는 고정자(51A, 51B, 51C)에 간격을 통해서 대향하는 이동자이다. 54A, 54B, 
54C는 이동자(53A, 53B, 53C)에 고정된 이동부로서, 가이드레일(52A, 52B, 52C)을 따라 이동할 수 있도
록 되어 있다. 6A, 6B, 6C는 이동부(54A, 54B, 54C)에 고정된 홀딩부로서, 각각 척(4A, 4B, 4C)를 고정
하고 있다.

또한, 홀딩부(6B, 6C)는 척(4A, 4B, 4C)에 의해 홀딩된 기판(WA, WB, WC)이 서로 상하방향으로 간격을 두

고 겹치도록 거의 ㄷ자 형상으로 형성되어, 기판(WA, WB, WC)이 서로 간섭하지 않도록 되어 있다.

이와 같은 구성에 의해, 리니어모터(5A, 5B, 5C)를 구동함으로써, 척(4A, 4B, 4C)에 홀딩된 기판(WA, WB, 

WC)을 이동할 수 있다.

이 때, 이동부(54A, 54B, 54C) 및 홀딩부(6A, 6B, 6C)는 단순한 구조로 할 수 있으므로, 이동부분의 강
성을 용이하게 높일 수 있고, 마찬가지로 반송중인 기판(WA, WB, WC)의 진동을 방지할 수 있다.

상기 제3 실시예에서는 세 개의 리니어모터를 사용한 예에 대하여 설명하였으나, 척에 홀딩된 기판이 간
섭하지 않도록 홀딩부를 형성할 수 있다면, 세 개에 한정될 필요없이 4개 이상의 리니어모터를 사용할 
수 있다. 

따라서, 이러한 경우에는 소형으로 다수의 기판을 동시에 반송할 수 있다.

도 9는, 본 발명의 제6 실시예를 나타내는 정단면도이고, 도 10은 그 측면도이다.

제5 실시예는 상기 제4 실시예에서 설명한 리니어모터(5A, 5B, 5C)를 수직방향으로 겹치도록 배열한 것
이다.

이에 따라, 홀딩부(6A, 6B, 6C)를 이동부(54A, 54B, 54C)로부터 수평방향으로 연장되는 동일형상의 막대
모양으로 할 수 있고, 홀딩부(6A, 6B, 6C)의 강성을 높임과 동시에, 부품의 제조가 용이해진다.

도 11은, 본 발명의 제7 실시예를 나타내는 정단면도이고, 도 12는 그 평면도이다.

도 7 실시예는 상기 제5 실시예에서 직선이동장치로서 사용한 리니어모터 대신 타이밍벨트를 이용한 것
이다.

즉, 7A, 7B, 7C는 선회베이스부(2)의 상면에 고정한 서로 평행하게 수평방향으로 연장되는 세 개의 벨트 
이동장치, 71A, 71B, 71C는 벨트이동장치(7A, 7B, 7C)의 일단에 마련된 모터내장 풀리, 72A, 72B, 72C는 
벨트이동장치(7A, 7B, 7C)의 타단에 마련된 풀리, 73A, 73B, 73C는 모터내장 풀리(71A, 71B, 71C) 및 풀
리(72A, 72B, 72C)에 감겨진 타이밍벨트이다.

74A, 74B, 74C는 벨트이동장치(7A, 7B, 7C)의 길이방향을 따라 연장되는 가이드레일이고, 75A, 75B, 75C
는 타이밍벨트(73A, 73B, 73C)에 고정된 이동부로서, 가이드레일(74A, 74B, 74C)을 따라 이동할 수 있도
록 되어 있다. 8A, 8B, 8C는 이동부(75A, 75B, 75C)에 고정된 홀딩부로서, 각각 척(4A, 4B, 4C)을 고정
하고 있다.

또한, 홀딩부(8B, 8C)는 척(4A, 4B, 4C)에 의해 홀딩된 기판(WA, WB, WC)이 서로 상하방향으로 간격을 두

고 겹치도록 거의 ㄷ자의 형상으로 형성되어, 기판(WA, WB, WC)이 서로 간섭하지 않도록 되어 있다.

이와 같은 구성에 의해, 벨트이동장치(7A, 7B, 7C)의 모터내장 풀리(71A, 71B, 71C)를 구동함으로써, 타
이밍벨트(73A, 73B, 73C), 이동부(75A, 75B, 75C) 및 홀딩부(8A, 8B, 8C)를 통해 척(4A, 4B, 4C)에 홀딩
된 기판(WA, WB, WC)을 이동할 수 있다.

이 때, 이동부(75A, 75B, 75C) 및 홀딩부(8A, 8B, 8C)는 단순한 구조로 할 수 있으므로, 이동부분의 강
성을 용이하게 높일 수 있고, 마찬가지로 반송중인 기판(WA, WB, WC)의 진동을 방지할 수 있다.

또한, 상기 제7 실시예에서는 복수의 벨트장치를 수평방향으로 나란히 배열한 예에 대하여 설명하였으
나, 상기 제6 실시예와 마찬가지로 수직방향으로 겹치도록 배열하여도 좋다.

또한, 상기 제7 실시예에서는 세 개의 벨트이동장치를 사용한 예에 대하여 설명하였으나, 척에 홀딩된 
기판이 간섭하지 않도록 홀딩부를 형성할 수 있다면, 세 개에 한정될 필요없이 네 개 이상의 벨트이동장
치를 사용할 수도 있다.

따라서, 이러한 경우에는 소형으로 다수의 기판을 동시에 반송할 수 있다.

또한, 직선이동장치는 리니어모터나 벨트이동장치에 한정되지 않으며, 압력유체에 의해 피스톤이 직선이
동하는 실린더를 사용할 수도 있다.

산업상이용가능성

본 발명은 반도체 웨이퍼 등의 기판을 반송하는 기판반송용 로봇을 제조, 제공하는 분야에 이용할 수 있
다.

(57) 청구의 범위

청구항 1 
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베이스상에 선회할 수 있도록 배치한 선회베이스부와, 상기 선회베이스부상에 마련한 제1 아암, 제2 아
암 및 제3 아암으로 이루어진 수평방향으로 신축할 수 있는 두 개의 서로 좌우대칭으로 배치된 로봇 아
암, 및 상기 제3 아암에 고정된 척을 구비한 기판반송용 로봇에 있어서,

어느 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제2 아암의 하면을 다른 한쪽의 상기 로봇 아암의 제3 아암상에 척
에 홀딩된 기판의 상면보다 높아지도록 배치된 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 2 

제 1항에 있어서, 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제2 아암을 다른 한쪽의 상기 로봇 아암의 제1 아암과 
상기 제2 아암과의 사이의 높이의 위치에 배치한 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 3 

제 1항에 있어서, 어느 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제1 아암을 다른 한쪽의 상기 로봇 아암의 제2 아
암과 같은 높이로 배치한 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 4 

제 1항 내지 제 3항 중 어느 한 항에 있어서, 어느 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제3 아암을 상기 제2 
아암의 상방에 배치하고, 다른 한쪽의 상기 로봇 아암은 상기 제3 아암을 상기 한쪽의 로봇 아암의 제3 
아암에 대향하도록 상기 제2 아암의 하방에 배치한 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇 .

청구항 5 

베이스상에 선회할 수 있도록 배치한 선회베이스부와, 상기 선회베이스부상에 수평방향으로 연장되는 직
선이동장치와, 상기 직선이동장치의 이동부에 고정된 홀딩부, 및 상기 홀딩부에 고정된 척을 구비한 기
판반송용 로봇에 있어서,

상기 직선이동장치는, 복수개 서로 평행하게 배치되고, 각각의 상기 홀딩부를 상기 척에 홀딩된 기판이 
서로 간섭하지 않는 위치에 배치한 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 6 

제 5항에 있어서, 상기 직선이동장치는, 상기 이동부를 구동하는 리니어모터로 이루어지는 것을 특징으
로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 7 

제 5항에 있어서, 상기 직선이동장치는, 상기 이동부를 구동하는 벨트이동장치로 이루어지는 것을 특징
으로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 8 

제 5항에 있어서, 상기 직선이동장치는, 상기 이동부를 구동하는 실린더로 이루어지는 것을 특징으로 하
는 기판반송용 로봇.

청구항 9 

제 5항 내지 제 8항 중 어느 한 항에 있어서, 상기 직선이동장치는, 상기 선회베이스부상에 수평방향으
로 나란히 배열한 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇.

청구항 10 

제 5항 내지 제 8항 중 어느 한 항에 있어서, 상기 직선이동장치는, 상기 선회베이스부상에 수직방향으
로 겹치도록 배열한 것을 특징으로 하는 기판반송용 로봇.

도면
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