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図l 世界初のタンデムホッ

オイルショック後10年を経過して,我がr一壬三lの産業界を枇リー巻く総柄,什

会及び国際環嶋は,｢呈+かご〕｢官て+への怯授をますます加速させることを紫

請Lてし､る｡すなわち,省エネルキー,省額札 古人放び打力化のインノ＼

クトに加え,ノ､イテクノロジー化とフレキシブル化による新,i⊥方便分町への

展開が必唄･となりつつある｢〕=立製作所でも,二れらの要掛二二たえた新

しい産若枝術や製l与了-が,続々と開発きゴLている｡

鉄鋼業関連では,多くの納人実績と高い評価を得ている､-HC--MILL”が,

ホットストリップミルに適用され,その優れた形状制御機能により,J二仁延品質

と歩留まりの梢躍的Ir-J+二をもたJJすととい二,燃料珊の大帖節減を目指す

宙送圧延の実現に不可欠なスケジュールフリー運転への道を開いた､=,如に､

板圧延の広帖化,持物化などの帆h=二対応Lて,より高柑_空の什川J別御機

能をもつ"UC-MILL''が開発された｡シーケンサやサイリスタレオナ【ド装

置を駆使した全ディジタル化制御装帯や統合分散形計算制御システム,電磁超

音波J石川計測装置など,信鰍件･保刊件のl｢り卜,高.17一宮′i化のための制御寸土

術の開発,通用が進んでいる｡

また,コークス灯iオスの都‾Jメガス化フラントや革質油の接触分解ハイロ

ットプラントなど,代梓エネルギM技術の何で進展か見J〕れた一々‾,微′l二
物大量培養のための各柿成分洲;エ,衷心,予測川のマイクロコンヒュ一夕

を装愉Lた培養装置が1こ成L,バイオテクノロジー‾｢†丁場の‾本格的な船人か

期待される｡

電機制御の部門でも,半噂休とその応用技術の発展により､GTO一やハワ

ートランジスタを用いた吋変速ベクト/し制御装吊が開発され,鉄鋼プロセ
シングラインや連続鋳造設備などに,安佃で保′､〕:作グ)憧れた舟や′i一に動機の

用途を拡人Lた｡

産業界最大の話題は,FAすなわちフ7クトリーオートメーーションであ

る｡なかでも,高効率の多品椎少量生産で無人化工場を目指すFMS(フレ

キシブル生産システム)かi主目の的で,中村留精密+二業株式会社に納入さ

れたFMFは,製造現場寺川に開発されたショップコンピュータ27とiと光†ム

送制御の自動倉序を中心に構成されている｡鈴木自動車工業株式会社と+し

同開発したSCADシステムは,自動車ボデーの設計から全判力｢Il‾二に至る一

貫処理を行なうもので,設計と製造を束たぶFAのねらいを具現化Lたもので

ある｡FA市場の中心的存在である産業用ロボットは,組立ロボットの開発

が焦点となっており,視覚,触覚などインテリ ジェント機能と,高速高村i

度化や,傾いやすさを追及したロボット言吉吾の開発実用化が推進されてい

る｡更に,パターン認識機能付部品挿入機や多目的レⅥザ加工機,分散形,

データ処理機能,蒋形など各椎のバリエーションを加えつつあるシーケン

サなど,FA市場には今後とも数多い新製品の驚場か予想される｡

従来からの産業機械の部門でも,LNGホンフや超仇iムL用フ､うインクーラ,

高静庄･大風塁化ボルテックスブロワ,オイルフリースクリユーJ_一上潮機,

オイルヒューム用一策塵機など新しい用途に向けた開発か日立っている､つ 特

に,半導体産業の拡大するニーズに対応Lた縮小諒拓北,イオン打j△などの

プロセス装置や,関連する環境･試験装苗の開発い再発である｡

物流搬送関連でも,アサハンアルミ,米田オークラント粘,fTf;乍電力など

への各梓荷役設備が輸Hlされる一ノブで,コイル外什ラ認識によるl∫Ⅰ刺弔f役や

ラバ】タイヤクレーンの用途拡大など,各種の新技術開発が続けられている｡
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トストリップミル用``HC-MルL”の全景

産業用プラント

新ホットストリップミルの完成

高品質製品用"HC-MルL”-

枇拝+旺分即で,従来にないテ剛削勺に

優れた枇形兆(､ド上【tさ)と枇クラウン

(枇横断l帥チふフロフィル)の制御機能

をもつ"HC-MILL■'(中間ロ【ル格動ガ

J(の6段rt堪機の商.17,名)は,iて)FHJ｢王

延の分野では41フラントの納人実;抗を

もち,正二く何｢メリ外かJ)の店い評価を′受

けている｡一方,ホリトストリ ップミ

ル製L;J-では､lゝ～一門と少留まりの向_Lの

ために比延機グ)枇クラウン利子卸能力グ)

桁f貨のl｢り_卜に加えて,油紙紬造の蒋ノ女

に什一-ノて燃料官皆のノく幅低i域を目標とす

る【‾白二道r-1三社の′実現にイて可火なスケジュ

ールフリー=二進が叶古巨な｢t延機がi日学!

されてし､たL=,二のH的のた♂)に,中1‾Hi

ロールシフトにノJ】】え作業ローールシフト

できる▲-HC-MILL”の開発･実相化に

J戊〟ノし,新設佗び改造を含･めてタンデ

ムミルとしては5プラント･16ス､タン

ドを納入あるいは製作中である｡

昭和57f｢4月,新日本製織株式会社

八巾番製≦哉所グ)新興延工場で,-t叶界細の

"HC-MILL''を用いた最新鋭熟間6共

通続什_L圧延設備が共同研究と実機化

ク)成果として柘動を開始L,現/仁川白調

な(手工在役び概能の｢Fり上が確認されてい

るr)その]三な仕様を表1に,また全員

を図1に示す｡

主な持氏はりこのとおりである｡

(1)枇クラウン制御能力が柿段に俊れ

た"HC-MILLl'により,高品質で歩留



表l 新日本製重蔵株式会社八幡製董鼓所熟間仕上圧延設備の主仕様

Fl F2 F3 F4 F5 F6

ル 形 式 4Hミノレ 4Hミノレ HCミノレ HCミノレ HCミノレ HCミノレ

最大作業ロール径(mm) 775 775 775 600 600 600

最大中間ロール径(mm) 775 775 775 775

最大補強ロール径(mm) l′630 】′630 l′630 l′430 l′430 し430

主電 動機(kW)×(台) 5.100×2 5′100×2 5′100X2 4,500×2 4′500×2 4′500×2

(rpm) 47ハZ3 78/205 122/318 210/526 262/657 305/763

圧 延 速 度(m/min) I14/299 190/499 297/774 395ノ/991 494/l,238 575/l′438

表2 UC-MILLとHC-MルLの比重交

項 〕C-MILL HC-MILL

式形.レ

､
､
｢

8段圧延機 6段圧延機

● ワークロールベンダ
● 中間ロールシフト

● 中間ロールベンダ

構造上の特長

● ワークロールベンダ
● 中間ロールシフト

UC-∂

く告==缶

Fw

①

Fi

4==D

①
Fw

①
Fw

HC一♂

¢=令

<==令>

Fw

ワークロール径 板幅の15､20% 板幅の20%以上

ミ ル 用 途 広幅,薄物,強圧下,硬質圧延用 4段圧延機に代わるすべての板圧延用

形状制御上

の 特 長
≠HC-MILL”に更に多様性,即応性をプラス｡ 安定性,修正制御性

出ととし
もJ山一山一

uもJ山一山
一専′亀毛書考長考亀ヰ

環ご穐き㌔熊
忘芸蒜謬′㌫表､
政

主.､.革

靡轡

着′ヱj〟

一まi′㌦

′叫､破;

池
野
l
-
一
一
一
癖

まりの良い製品が生産できる｡

(2)仝スタンド作業ロ【ルシフトを｢採

用L,ロ"ルー賛粍の二､ドi倍化が可能なた

め,"HC-MILL”の板クラウン制御能

力とあいまって,従来不‾町能であった

狭幅から広l幅材へのスケジュール変更

が可能となった｡

(3)圧下装置は,日立式高性能油圧圧下

図2 全ディジタルコー

ルドタンデムミル制御装

置"川RACS-C”

装置"HYROP-F''を採用した｡

(4)ロール組替装置は,完全自動ロール

組替方プじを採用した｡

(5)油圧エッシャーをFlスタンド人rl

に設試L,柑帖朴i度のl｢り卜を同√ノた｡〕

その他,各所に新技術を才長川Lた般

新鋭の設備である｡

高精度形状制御圧延1幾

"uC-MILL”の完成

UC-MILLは,根付圧延でのf克.1占11て■

門と′卜庵件のいっそうの向上を阿るた

め開発された新形仔延機である､つ1こミ

ルは他に多くの納人実縦と拓い.卜佃を

子ミ上たいHC-MILL”に如に小川ロールベ

ンダをj萱ユノ州L,作業ローールのい一ノそう

の往小化を‾叶他にした6f貨卜仁延髄であ

る(表21‥ ニク〕ため本ミルは,いrIC-

MILL'Iのも/_J什川こ′左1こ機能と亡ii一純伸び

梓川こ帽1‡工機能に加えて,如に似ナナ仰ひ､

什き兆佗止軽綿巨をもち,二れ⊥､,〝)機能に

_より-l■納【j一也グ川手北制御か叶了絶となる.
UC MILLは他に人形慨､′ト叶う依存

1j.〔かっ三稼動し′ているか,枇Jl三ノ旺グ)Jム

帖化,it糾勿化,甜二｢三‾卜化,ト†三社イニイ〝)咄

′f′亘化などに対Lて似れた効米をも一--ノて

おり,今校い一-ノそうの適用拡大か期待

されてし､る._､

全ディジタルコールドタンデム

ミル制御装置の完成

紙細制御システムの仝ナイ ンクル化

グ)一f芸呈とLて,コーールトタンデムミル

f-‖制御米ii∫■-て"HIRACS-C'一叫弼発を進

めていたが,このたび抑Hヰこ馳ま哉付こJ℃

会社止二竹=塑望壬哉所納め4タンテ‾ムミ/し,

及び川崎製j淡株ノ＼会什丁一‾柴;生望紋所納め

2タンデムミルが1こ成した(図2)｡

‾1ゝ稲Ij御装i‾i∫■一三は,二i三抑制斜にシーケン

スコントローーーラ…HISECO4-E'Iを他用

L,レオ十一一卜装iこ≡■】:はト安納肘別御部

に16ビットBPUを†む胴L,セナイ ンタ

ル化を【火1ると とい二,ノヾ恥iな制御村i伎

のl｢り卜(100〃り油性で0.05?′わ),f牧lぺモ誇断

悦子氾のイこ:∵ミ叩主装仙,またダンテムミル才､レ

イJ‾の舶ブJ制御インパクトドロッ】7納付i

などグ〕オフションもヤ別F【iされてし､る一

大形精整ライン用高精度制御

装置の開発

地絞焼鈍,恨沈､屯1(め一-ソきライン

などの大形油紙ラインで,1蛋1もr仰=卸托

術者向けプログラミング装i程をイJi-ifえた

プラントコントローラを駆使し,かつ

ライ ントライブに仝ディ ジタルサイリ

スタ レオナード及びベクトル制御付

PWM(Pulse Width Modulation)イン

バータを使い分けることによって,イ｢子細

性,保守性の高い各椎高品賃朝川御技術

を開発した｡主なものを以一卜に才封ずる｡

(1)■T-J捕一子度ループノJ一脱力制御,±2〃′わ

以‾卜｡
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1系コンピュータ

HIDIC 80-E

Cし/0

2系コンピュータ

川DIC 80-E

Cl/0

3系コンピュータ

HIDIC 80-E

Cl/0

バックアップ

コンピュータ

川DIC 80-E

システムコンソール

M/DISC

M/DISC

M/DISC

FX/DISC

Cし/0

M/DISC

FX/DISC

分析コンピュータ

HIDIC 80-E

光データフリーウェイ

lST

1連続鋳造

lST

1転 炉

C/R

C/R

CRT L/P

M/丁

CRT L/P

Cl/0

M/DISC

MST MST

lST

脱 ガ ス

1ST

2連続鋳造

lST

MST

2 転 炉

MST CST

lST

3連続鋳造

1製鋼工場

注:略語説明 MST(Ma9t8｢Station)CST(ControIStalion)
lST(lnte川gentSlation)GM(Globa=uemorY)

(2)焼鈍リンiでのi別.1主度搬プJ制御,±3

(㌦以卜｡

(3)鴨批タンクでのカテナリー制御,

±25mm以‾卜

(4)少人数の熟練を安Lない媒業員で

逆転‾叶能な仝r′t軌道転業試.｡

H-04-E

特 殊 制 御

CM

主

H-04-E

CM

幹

H-04-E

ハンドリング

CM

2製細工場

Cl/0(Consote hp=t Output)c/R(Card Reader)
M/T(MagneticTape) L/P(LinePri【ter)

lST

分 析

分析センター

MST

lST

分 析

2製鋼工場

M/DISC(Magnetio/DISC)
C/DISC(Cartridge/Disc)

図4 新日本製毒栽株式会社君津製舌鼓所納め製鋼総合分散システム

図3に代表的な制御システム例を示す｡

鉄鋼業での総合分散形計算制御

システムの完成

ム之近の整望j攻所では,大塊快かつ校推

上位コンピュータ

/
H-04-E

ハンドリング

CM

(人側)

H-08-+

故 障監視

CM

(中央)(出側)

H-04-E

予 備

CM

回線切換

⊂〕

BUSライン

STU

制御盤STU

DA

SR

ベクト

ル制御

ベクト

ル制御

バルブ

盤

国M

DCM

…弓

MV センサ

注:略語説明

CM(Common Memory)

K/B(Key Board)

DOM(Djrect Current Motor)

MV(MagnetioValve)

図3 制御システム例
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餐′襲撃

蚤 ご瓢 額

図5 減肉計測装置

片面めっき

阻止剤被膜装置 無酸化炉 還元炉

＼｢｢
/

冷却笛

]

アルミめっき浴

取扱材料 低炭素鋼

主仕様

板 厚 0-27～2.3mm

板 幅 1.230mm

速 度 55へ100m/min

図6 連木売溶融片面アルミめっき製品製造装置

ションシステムを構築できるようにし

ている｡これごっにより巷望鋼エリア仝舟辻

につき,同一計第二機言語,同一--･ソフト

ウエアシステムによるシステム化ミ守が

可能となり,保守作業効率の大幅向上

が図られてし､る｡

電磁超音舶用計測装置の開発

銅材｢†-の欠陥を高子占ユニ状態で樺山でき

れば大きな省エネルギMにつながるこ

とかJ〕,高結ん柑(Max.1,0000C)探侮

装置の開発が望まれてし､た｡

また,イイ油業界では,タンクi与‡装北

表3 装置仕様

品 名 項 目 イ土 様

高温ネオ

探傷装置

計測書経圃 Max.300mm

検出欠陥 ¢12

被検ネオ温度 Max.l.000Dc

減肉計測

装 置

計測範囲 Max.100mm

精 度 ±8.1mm

塗 装 膜 Max.0.5mm

めっき阻止剤除去装置

紫

q一′ガスワイパー

ハ)轍夢-㌧サ㌍し

憫
γ
り
野

㌔

図7 アモルファスリボン製造設備

態で底板の減肉計測ができればFヰ咋装

の必要かなく,人きな_l二数什いbkになる

ことか⊥ノ,碑装暇の_卜かご〕計i州できる

装荷ク)朋党が噺t苧されていた｡

二れJ〕の二【ス､にこたえた電磁超汁

池法を利開Lた難問探似装迂亡,放び城

内計知り装‾i貰を川+発した.っ表3にその仕

様を,図5にJ城内こ十刈り装丁;√こ外税をホす｡

連続溶融アルミめっき装置の

開発

目方二製作所はⅠ【新‾裂き榊株J(会社と共

ドiJして,牛寺に自動中川でて需要か急岬し

ている1-1一向めっき鋼板に対L,耐良性

が従来の亜鉛に対して大幅に似れてい

るアルミをめっきするH▲巾アルミ♂)っ

き製品製造業‾芯の開発に成功した｡

主な特長は下記のとおりである｡

(1)片而阻止刑法により,什面アルミ

めっき製品が得られ,阻止剤を除去し

た後の鋼枇伍iは,通常の;甘延鋼板血と

同等の品官吏柑伯三をもっている｡

(2)めっき面は全面にわたり健全なア

ルミめっき耐となり,従来の亜鉛めっ

きに対し,約3什ナの州‾烏ノ､J‡爺をも一ノて

いる｡

図6に製造i去の概要を′J七す′_.

アモルファスリボン製造設備の

開発

【-ト∵製作I叶は[トンニ金城休士(会什と共

一子可で賀川規校のアモルフrrスリボン塑望

造詣仰を兆が何で細めてl井j発Lた(′図

7)｡本設イバifは惇き20～55′/Jm.帖100mm

以_卜のりボンを約30m/sグ)埴性でご皇望j左

するもので,■れ埴川帖こするiて㌻ムl】ローール

に微′トキヤップでノズルを軋;i!▲_壬L,プチ羊

i祐を噴‖1する什ロrルノ/J℃を採川Lて

し､る｡/Jm鞭の椛岐を催促するため機

手械及び電ちも計i別技術を結一日三Lて亡テこ成L

たもので,例えば油I仁サーーボを利別し

た浴以仰持小内微少ガストi一珊J子卸装;iチlトヒ

ノズルキャリフ微少変動梯川装iifことを

組み†ミ+-)せた約宮なりボン厚さ制御‾ガ

ン℃や,i‾モモi適格勅r‾‡-1C7)りボンを1托寸菜摘化

してコイルにする巻枇ノJ∫じ,良帖｢桃生

もこしても105DC/s以上のアモルフ7フス

牛成条件を泊1j足する熱変形の少ないTl一～i

能率iて‡却ロー¶ルなど,独創的技術が猷

伸されている｡
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図8 棄京ガス株式会社鶴見工場納め/〈イロットプラント全景

コークス炉ガスからの合成天然

ガス製造プラント納入

大手都市ガス業界ではLNGへの依存

度か年々高まっており,最近では60%

以上となってきている｡Lかし都市ガ

スの公共性を考慮すると,LNGへの依

存度をこれ以上に高めることはRぎ】題が

あり､都市ガス原料の多様化が柿々検

討されてきた｡東京か､ス株式会社では

この一‾策とLて,COG(コークス炉ガ

ス)のSNG(でナ成天然ガス)化が取り上

げられた｡口立製作所は東京ガス株式

会社と協力してこのプロセスの開発に

努め,昭和56年､同社紙比二Il場にパイ

ロットプラントを建設(図8)L,その

道一転結果をもとにCOG利H]では世界で

初めてのSNGコマーーーーシャル7､ラント(客

員二64万m3/d)の建設に茄子し.日獅口58年

8月完成,納人する.｢

重質油接触分解HOTプロセス

パイロットプラントの完成

我が凶の石油製品需要の動向に対応

するたれ アスファルトなどの重宮守油

を灯･軽油などの輯質油に分解するプ

ロセスの開発を,貴官壬抽対策技術研究

組合の研究開発の一環として日本鉱業

株式会社及び鹿島√i一拍株式会社との共

向研究でこれを推進し,昭和56年10月

に大形パイロットプラントを完成し,

現イ1二運転研究中である(図9)｡

特長は【F記のとおりである｡

(1)灯･軽油など軽質油の増産プロセス

(2)分解油脱硫用水素を副生する高綬
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轡

重質油接触分解HOTプロセス大形パイロットプラント

アルカリ

硫安水

(∪308:4g/り

浸出液

(∪308:

0.15g/り
よPH

PHRC
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_-j

逆抽出工程

(U30B:5g/り

退 /じ

抽出機

OK Liq.

(∪308:0.005g/り

溶剤(リサイクル)

図川 遠心抽出機適用によるウラニウム抽出フロー例

析件プロセス

(3)SOx,NOx発生ミニマムの低公害

フ ローセ ス

遠･♭抽出機適用によるウラニウ

ム抽出プロセスの開発

ウラニウム抽出は従来から重力場での

ミキサ･セトラを用いて行なわれてき

た｡二の従来法によると,抽出工程で

は溶剤損尖,大量の溶剤使用量の点で

問題があり,逆抽出工程では乳化現象

による操作の不安定ノ性の問題カミ'ある｡

このミキサ･セトラを遠心抽出機を適用

することによって,抽出工程での溶剤

損失減少トを～浅-),溶剤使用量の減少

(去～去),逆抽出工程では図川に示す

ように高pHで操作可能であるため,1

段処理が可能となった(ミキサ･セト

ラ:4～5段)｡また高pHのためミキサ･

セトラでは乳化現象か起きやすいが,

遠心抽出法では遠心力場での操作グ)た

め問題なく処j翼可能となり,画期的な

日立プロセスが確立できた｡他種の金

属(ガリウム,ニッケル,コバルト,

イットリウムなどの希土筆白金属など)

にも本遠心抽出機の適用によって同様

の利ノ烹がある｡

精密自動制御培養装置の完成

近年,バイオテクノロジー分野,特

に遺伝子組換えを中心とした微生物利

用分野での研究及び企業化の進展は目

覚ましし､ものがある｡日立製作所は,

このような新分野に村上仁するため,精

密自動制御培養装置の開発を進めてき

たが,このほどその制御技術を応用し

た微生物大量培葦のための自動制御培
養装置を完成し,製薬会社に納入した｡
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図Il可変速ベクトル制御装置の回路構成例

本装置は,微生物培養特有の俊雄で

微妙な生化学反応をとらえるために,培

養液中の菌体濃度,各種i存存ガス濃度,

排ガス中の各種ガス成分を測定するた

めのセンサが装備されている｡これら

の出力をリアルタイムでとらえ,(1)生

化学反応を示す指標の演算表示,(2)微

生物増殖カーブの予測,(3)微生物の呼

[吸活性に基づ〈栄養i傾の消費速度の予

測,更に(4)微生物による生成物の収率

を放大にするための,生成物の誘発時

期の予測決定などができるシステムと

なっている｡これらにより,培養効率,

生成物生産効率を最大にする制御シス

テムの開発に顧客技術陣の協力のもと

成功した｡

また本装置は,バイオハザl【ド対策

が施された室内に設苗されるため,排

水･排ガスの処理,菌体の取扱し､,装

置の自動殺菌シーケンスプログラムな

どにきめ細かい対二策がなされている｡

電機･制笹P

誘導電動機可変速ベクトル制御

装置の完成

鉄鋼プロセシングライン,連続鋳造

設備などに用いられる電動機の新可変

速制御装置として,主回路にGTO(ゲ

ート
タwン オフ サイリスタ)又はパ

ワートランジスタを用い,PWM(Pulse

Widtb Modulation)方式によるかご形

誘導電動機用ベクトル制御装置(400V

クラス250kVAまでシリーズ化)を約230

セット完成し,下記用に納入した｡

lM

PG又は

PLG

ぎ姜ぎ

鮎し

やこ`…義

ニ妻､要義

藩∴こ､､

､砂 麺

図12 ディジタル制御DCモートル

日本鋼管株式会社京i兵製鉄所納め+亜

鉛めっきライン設イ鼠 同社福山製鉄所

納め電気めっきライン設備,LJ新製鋼株

式会社呉製鉄所用スラブ連続鋳造設備

主な特長は■卜記のとおりである｡

(1)直流▲電動機不使用によるメンテナ

ンスフリー¶化

(2)速度ステップ応答(30ms)

(3)速度別j卸範岡(1:25)

(4)トルクリップルが少なく低騒音(75

dB以‾卜)

図11に可変速ベクトル制御装置の回

路構成例を示す【つ

ディジタル制御DCモートルの

開発

高速で高精度のサ〉-ポモートルとし

て,小形で高分解能♂‾)磁気記録式エン

コーダを直結したDCサーボモートル

と,位置,速度の制御を仝ディ ジタル

方式で制御するディ ジタル制御回路を

開発した(図12)｡

本モ【トルは出力5～15()W,エンコ

ーダ100～1,200パルス/山転で30～5,000

rpmグ)速度制御,最小0.075度の分解能

図I3 新節電形低騒音モートル｢New EX

シリーズ+(5.5kW TFO-KK4極)

で位置制御が可能であり,事務機昔話を

はじめ高精度の位置決めが必要なロボ

ット,搬送機などに広く応用されてい

る｡

新節電形イ氏騒音モートノレ

｢New EXシリーズ+の完成

昭和55年6月省エネルギーの二一ス

にこたえるため,節電形モートル｢EX

シリーズ+を発売し好評を得ているが,

今回更に効率を向卜し,依願音化を1攻1

った折節電形モMトル｢New
EXシリ

ー--ズ+を完成した｡機椎構成は0.2～132

kW全閉外扇形2傲,4趣及び6侮(図

13)で,主な特長を二大に述べるっ

(1)標準モートルに対L-､Iり与J20～30‰,

EXシりMズに対し約10ヲもの推卜失イ氏減を

行なっており,運転効率が高い｡

(2)標準モートルに対し2椒で平均的

10dB(A),4極で-､-ド+勺約5dB(A),6椒

で平#J約3dB(A)騒音低減している｡

(3)標準モーートルと同一寸法で,取付

けに互換性がある｡

(4)温度卜昇が低く,長寿命でイ言秋作

が高い｡
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図15 中村留精密工業株式会社納め"FMF''のシステムブロック図

図14 HFC-VWシリーズ

高集積インバータの機能向上及

びGTO採用中容量インバータの

完成

砧築栢イ ンバー一夕VWMシリー-ス､と

｢†1脊昂ニインバータVWシリー-てを製.17-

化Lて,高機能化,大器F.呈二化,フ丁 ミ

リーーの強化をlソトノた⊂ノVWMシ■トーズ

の主な特徴とLて,(1)イこ等PWM肘爛J

によノ1て脈重い･ルクか肌i城さjLている,

(2)卜′レクブースト機能かあるグ)で,帆

速城でグ〕トルクがアップて､きる,(3)4

椎頬の`屯J一仁/周波数粋性を1勺戚Lてい

るので,各椎rIJ遥へ古城に対応できる,

(4)寸動連転かできる,などか挙げJノれるっ

一方,VWシリーズの特徴は,(1)イこ等

PWM制御方式,(2)トルクブースト機能

をもつ,などがある｡特に400V級には

GTO(ゲート タMン オフ サイリスタ)

を倖用Lて,信頼作向卜,谷毒蛇大を

図′ノた｡なお答遍範匝Ⅰは,VWMシリ

ー-ズが1～11kVAを,VWシりw-ズが15～

60kVAをカバーしている(図14)｡
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中村留精密工業株武舎社納め

"FMF”の完成

1‾J村留精密1二業株J〔仝札的めFMF

(Flexible Manufacturing Factory)が

日獅口57年12月に稼動を開始した｡

イエンステムは,省力自重わ化,生産運

営の効率向上､製品の高品質化,製品

一言相性向上などをU的とLて開発され,

多■丁柿平少旨′卜産で占F】椎変史に来秋に対

応できる24峠間接ヱ軌グ‾)無人化_T二場を実

現Lている.､

システムは統jll巧‾F別御用コン ヒュ一夕

ーーSHOPCON''放び±2mmの停止精度

を確保=し,かつ光仁こ送制御による原料,

半製占7,ノ之び製一打川丈納哨口釣合嘩,更に

NC(数値制御)+二作機械,NC_I‾二作機

繊と介仲間のローティ ング･アンロー

ティ ングを行なうロボソト群によって

構成されている._.二れJノのシステム構

成を図15〈7)システムブロック凶でホす｡

本システムの主な特徴を以‾卜に述べる｡

(1)スケジュール背理,データ管理,

品宮守管理,故障診断,マテリアルハン

ドリ ン グ管理といった管理レベルを

"SHOPCON''に,NCの制御､主軸動ノJ

監こ視,+二其監視など設イ偏に直結した利

子卸レベルをHIDIC-LCというように機能

階層化構造をとり,二亡場の機能,規模に

応じて最適なシステムを構成している｢､

(2)スケンエールデータ,NCデータ及

MC-3 MC-2

H-LC(2)

MC-1

び段取デ【タはCRT対話により入力,

帽止,削除,追加かでき,テ【タのメ

ンテナンス件をIFり卜している｡

(3)スケンユーールデータは,1日1回

始業前に帽止,追加などができるため,

_七産状子妃に応じて1日単位でのスケジ

ュール変更を可能とLてし､る｡

(4)設備故障診断機能として,故障車

例による診断機能を備えておI),故障

時に故障状態による原何の検索かでき,

設備の柘垂㌍牢を向上させている｡

(5)設備監視機能とLて,三i三軸動ブJ監

視による異常検出機能,品質に影響を

及ぼす二｢具の使川時間,回数の寿命監

視機能,日動測定による工具位置補jt

機能をもち,品質の向上,省力化を図

つている｡

鈴木自動車工業株式会社自動車

ボデー設計システム"SCAD”

の開発

帥イこ日勤巾1二業株式会社と日立製作

r叶グ)共ドf】開発による,自動車ボデー設

計システム"SCAD''(SUZUKICom-

puter Aided Design/Computer Aided

Manufacturing System)は,昭和56年

4月のプロジェクト発足以来,約1年

半にわたるシステム開発と試行期間を

絶て,日那口57年8月から全面積動に入

った｡

小SCAD''は｢ボデー設計から金ヲ写●川口

工に至る一貫処理+を設計思想とし,

H由曲而創成法(Coon,s Patch)に甚

づし､たシステムである｡
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図16 自動車ボデー設計例
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図け 高機能組立ロボット(6自由度) 図18 高機能組立ロボット(3自由度普及形)

設計者はグラフイ､ノクディ スプレイ

を介して会話コマンドを投入すること

により､モデル線l封の作成,図向私■i築,

余Jl｢リJ=1二用NCテープの作成を一連の

流れとして処理できる(図16)｡

本システムの稼動により,従来シス

テムと比べて,設計･製造業務の効や

向上を図ることができ,大きな成果を

挙げている｡

高書幾能組立ロボットの開発

二｢場での生産形態は従来の†売れ作業

による大量生産かJJ,製品ライフサイ

クルの架舶宿化,価格競争のi放化,省エ

ネルギー,省資丁悦を指1‾戸りする官印勺生産

性グ)lr-J上により多品椎少中量牛疎へと

棺行しつつある｡また,組立や検杏の

ような人間の感′迂を細りにする+二粘1の

自重わ化は遅れておI),フレキシビリテ

ィに富む生産｢1勧化,機寸戒化を要求す

る声が強い｡

これらのニーズにこたえて,高精度,

高速動作,高い信鰍件の高機能組溝口

ポ･ソトを開発した(区117)｡組立ロボッ

トはそれぞれ目的に合うハンド部を装

着させることにより,多種類の部品挿

入,圧入作業,ねじ締め,グリー1ス喰

布作業,はんだ付け作業を行なうこと

かできる｡また,各種言式験機と組み合

わせ,その洲与主情報により良Li‾㌔-,不良

品の選別,車さ姻止列などを行なう検杏用

ロボ､ソトにも過川できる｡その十な三拝

良を次に述べる｡

(1)ロボlソト本体はコンパクトで設[迂

スへ【スが少なく,かつ動作範囲が広

い｡(2)位置決め3軸,姿勢制御3軸の計

6軸の自由度で構成し,作業者に柑放す

る複雑で細かい動作を可能にしてしゝる｡〕

(3)±0.1mm以‾卜の位置枚′;生し脚立,最

大合成速度1.5m/sと高速,砧糀J空であ

る｡(4)記憶装置に磁乞レヾブ′しメモリを

抹mL,フ､ログラムホイント放500川之人

1,000),インストラクション数2,000と

人谷島ミニである1⊃(5)｢トンニ独11のロボット

言語を採川Lたジョブ機能により,けテJ

辺装置を含めた高度なフロブラミング

を谷易にLている(〕

なお,図18はコストパーーフォーマン

スを追求した3[二1由J空帖成の普及形で

ある｡

ロボット制御用多目的高機能コ

ントローラの開発

産業用ロボットのん仁用分野拡大に伴

うニーズの多様化に対J心できるコンパ

クトな多目的コントローラ(匡I19)を開

発し,7`ノロセス,稗装,組二1工などの各

椎ロボットに適用した｡

(c)NCテープ作成

しこ.

機軸鞄鞄喝職級

図I9 ロボット制御用

コントローラ〔幅526×
奥行650×高さl.050

(mm)〕

竹三能何では,(1)人谷旨遠バブルメモリ

の才末糊,(2)マイクロプロセッサのマル

チ構成,(3)CRTディ スプレイによる対

話式プログラミング方式,(4)簡助言託

と りモ∵一卜棟作による2 レベルティーー

ナング方∫〔,(5)各村汀IJ.さ今断及びロボ

､ソト安全確保機能の充実を図り,高機
能化･媒作什r｢り卜を実現した｡

‾虹に,拡ゾ上ミ機能としてFA(ファクト

リーオートメーション)化を含めた_卜位

コンヒュータとのイ ンタフェース機能,

ノ女び知能ロボット化にIr小ナてのセンサ

イ ンタフエー-ス機能をもっている｡

炭酸ガスレーザ加工機の完成

品密度エネルギーー加1‾ニグ‾)一一つとLて,

レーザ加工技術が進めLIJれている〔▲ 日

立ノ夫健かスレーザ川1+二横言上,2～5kW

シリー-て､一三!古越剛‥允彬をノ)こJ戊L,3セッ

ト稼動しているr)また､0.5～1.2kWシ

リー--ス､】F‾1二女彬ヲ芭批諾旨もぅこbkした｡レーザ

ピーームを微小に7絞り被対象物に熱線と

Lて与一えて,熱処珊･揃接･一切削〃口‾l二

を施すノJ式で､一つのレーザ発振器に

より多[=1リJ口_Ⅰ二を行なう｡図20は,2.5

kW.部虫軸流形炭酸オ1スレーザ仙_l二機の

外観で,㌔川1にビームガイド後,加_‾11

へ･ノドとして桁接･--り川Ij･熱処坤ヘッ

ドを谷易に交放できる構造で,かつ出

力安左度は±3%at Rating/8HVを達

成しているL二,また,熱処理ヘッドは日

立線状ピーーム方式(#J一触形ビ【ム)を

才采用した｡
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図20 日立炭酸ガスレーザ加工機(2.5kW高速軸流形)

"SHOPCON”の分散形FAへの

適用

FA(フ丁クトリー--オートメーション)

化グ)推進に当たり,牡J宅符f即テり御シス

テムも,従火の｢†一失統爪形かJ〕哀歓件

のある分散形へ柁行Lている｡

-､SHOPCON■'は,_トイ立f汁辞儀｢HIDIC

シリーズ'+かご〕グ)総fナ的な生産計l【IJjc7)

指令にノ.!壬づき,み黎望追現場にきめ細か

な生産指ホを与え､制御川マイクロコ

ントローーラ"HIDIC-LC”やコン ヒュ一

夕シーーケンサ"HIDIC-S''々下旭とL

て,現場製造設備の監:こ視と制御を行な

う.っ 更に,製造現場の事務のナナ珊化も

尖一呪する(図21)｡J

(1)各製造現場に設挺してテ‾一夕収集

から制御,符frEまで1Tとrで実現L7二｡

(2)高度なシステム設計,ソフトウ_L

ア技術なLで,オンラインリアルタイ

ムシステムのj控設連用を吋能とLた､_.

(3)8インチ樹立ティスク装識などを

才末梢し,.よりコンハクト尖装とLた｡

中規模分散形シーケンサ

山NESP-RII''の開発

中規模分散形シーケンサ〔以下,分散

形PLC(ProgrammableLogicContro-

11er)と略記〕は入力1,020点,出力76臥串二

のⅠ/0割付点数をもつPLCである｡

主な特長は下記のとおりである｡

(1)ツイストペア線1本で総延長2km

の範囲で‾最大16ステーション設置可能

である｡更に,各ステーションとⅠ/0ユ

ニットは総延長120mの範囲で分散接続

することができる｡

(2)分散形PLCはクロストークユニ､ソ

トにより複数台のPLCをリンケ【ジし,

大規模制御が可能である｡更に,上位

計二算機と接続してハイアラ【キ構成を

組むことができる｡

(3)Ⅰ/0カードの実装はフリー及びフィ
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H旧IC V90/HIDIC80シリーズ

よ主ミ

やsHOPCON〝

CRT端末

HIDIC-LC

HIDIC-+C

L

HIDIC-Sl

軍舶

HIDIC-S

● 総合生産管理
●大日程･中日程計画
●データバンク

"sHOPCON”

●現場専用デスク形
●上位,下位との接続
●HIDIC言語ファミリー

で｢漢字･平仮名付+

●シーケンスコントローラ
を集中管理する

●分散形コントローラ

の接続

●動作監視･診断も可

HID】C-S2

●現場データ収集 ●ロジックコントロール ●パターン制御 ●シーケンスコントロール ●リモートけ0

図21 SHOPCONシステム

表4 分散形シーケンサ"NESP-RII”仕様

項 目 仕 様

本体仕様

シ ス テ ム 形態

分 胃文 形

リトトステーション数霊宝…≡柑喜詳壬…ヲプ;冒三詰三三ヨン

ス テ ー シ ョ ン

フリーロケーショ ン フィックスロケーション

lステーション当ユニット数
(ステーションユニットl台含)

最大2ユニット/ST 最大4ユニット/ST

lステーション最大入出力点数 入出力合計128点
入力】28点
出力128点

lユニット最大入出力点数

(言三石言三r宗妄表詣)
入出力合計 64点

入力3Z点

出力32点

入 出 力 点 数 最大入出力
入出力合計768点

=′536点-)
入力l,02()点(2′040点事)
出力768点(l′536点*)

メ モ リ
ICメモリ8k語(ユーザーエリア7.3k語)
8k語単位増言隻 最大32k語

/ヾッテリーバックアップ付

内部補助

中 間 レ ジ ス タ 256点(512点*)

タ イ マ 128点(256点●)

キ ー

70 128点(256点*)

カ ウ ン タ 64点(】28点ヰ)

ワ ン シ ョ ッ ト 64点=28点●)

シフト レジスタ 128ビ､ノ‾‾卜(256ピット書)
グローバルレジスタ 512点

イ寸加機能

上位コンピュータ

リンケージ

上位計算機 HIDIC 80,H‖〕lC D8-+,SHOPCON

ケーフリレ長 200m(ツイストペア系泉)

転送速度 19.2k bps

リンケ【ジ台数 32台

コンピュータ演算 HIDIC 80アセンフう言語

プ ロ グラ ム数 最大8グループ,グループ単位で実行可能

PJC間リンケージ

リンケージ方式 CTU(クロストークユニット)方式

クロストーク

ユニット最大
リンケージ数

CTUによりPLC間リンケージの拡張可能

(3PLC′′CTU)

カ ー ド
Ⅰ/0 力

_-

ド AC】00V,DC12V′′24 ∨,トライアック出力,トランジスタ出力

特 種 力 一

ド アナログ入出力,パルス入力,ディジタル入出力,カラーCRT出力

;主:* 2ページ幾能使用時



図23 プログラマブルコントローラ"HIZAC D-40”

J二

ーパん:考

′′

図22 HIZAC P-2000H(CPUとコンソール)

ックスロケーションの選択かでき,般

過なシステムが構築できる｡

(4)ユーザーのリレー磐に効率良く実

装できるユニット構造で,背面取付‾方

式により完全前而保守が可能である｡

(5)CRT,PSE(カセット什フ､ログラミ

ング装置)によりプログラムが容易に

でき,プリ ンタにより シ【ケンス回路

図面をプリントアウトできる｡

また,PSEとⅠ/0カードは,HIDIC-

S及びNESPシリーズと三し通に使用で

きる｡

表4に仕様を示す｡

BASIC言語方式プログラマブル

コントローラ｢P-2000Hシステム+

の完成

プログラマブルコントローラ｢HIZAC

Pシリーズ+のライ ン,プラントF剛御糊

とLて∴P-2000H■'を開発した(図22)｡

二i三な精良は,(1)最大人=力2,048∴】､(,

メモリ省一呂‾t32k語と大規f茫システムの

制御に最適,(2)BASIC言語の標準装備

により,オンライ ンでのデータ処月号か

谷易にでき,接続端末もCRT端末,プ

リンタなど豊富で,二れJ)かJ)のデー一

夕の入flリブも可能,(3)卜位計第二機と接

続でき,またプログラマブルコントロ

ーラP-250/P-1000とのCPU閉り ンク

やりモート人出力などシステマティ ッ

クな拡張が可能,(4)対話形プログラミ

ング,(5)シーケンスプログラムや入出

力デ【タの追跡機能による保守機能の

充実,などがある｡

表5 ｢HIZAC Dシリーズ+の主な仕様

機種

項目
D-28 D-40 D-64

制御イ士様

制 御 方 式 ストアード70ログラム サイクリック処理方式

処 理 速 度 平均5ms/lk語(最大10msハk語)

プログラム容量 lk語

メ モ リ

種 糞頁 lC-RAM,EP-ROM

保 持 バッテリーパックアップRAM(リチウム電池)

演算処王里

論 王里 演 算 STR,AND,OR,0UT.NOT,MCS,MCRはか

タ イ マ

考重 美頁 TMR(オンデイレイタイマ)

設定値 0.l～99秒

カウンタ
種 頬 CNT(アップカウンタ)

設定値 l～99回

シフト レジスタ 8ビット×2(上位lビットシフト)

入出力

処理機能

最大外部入力 16 24 40

最大外部出 力 12 16 24

内 部 出 力
80点〔13点は停電記憶タイプ,3点特殊内部出力(l点…0.l

秒クロック,l点…ワンスキャンパルス,l点…異常出力)〕

タ イ マ 16点

カ ウ ン タ 柑点(停電記憶タイプ)

シフト レジスタ 2点 =点当たりl入力,lシフトパルス,8出力)

入出力

仕 様

外 部 入 力
無電庄接点入力,トランジスタオープンコレクタ入力

(DC24V電源内蔵,DC24V川OmA外部供給可能)

外 部 出 力 接点出力(AC100/ノ200V,DC24V,2A)

周辺機能
プログラム方式 命令語方式,8進数

周 辺 機 器 プログラマ,ROM機能付プログラマ

保守機能
CPU,メモリ異常 サムチェック,バッテリーチェック,瞬停チェック

RUN]妾点出力 正常運転時｢閉+となる]婁点出力,プログラでOFF可能

一般仕様

周 囲 温 度 0～550c

湿 度 20～90%(結露なし)

構 造 閉鎖形,壁掛方式

竜 三原 AC100V＋10%一I5% 50/60Hz

外形寸)去(ml¶)
幅274×奥行86× 幅364×奥行86× 幅484×奥行86×

高さ200 高さ200 高さ200

プログラマブノレコントローラ

｢HIZAC Dシリーズ+の開発

み柁機才戒設備の‖動化､省ノJ化の目

的で幅Jユこく佗開きれているフ■ログラマ

ブルコントロー′-ラク)うち,特に需要の

伸びか1年しい′ト規模分野の機稚シりM

て､の強化允く夫を臼的として,HIZAC D

シリーズ､を開発した(図23)｡

本シリーズは外部入山カノ∴-二数28∴モミの

D-28,40∴‡のD-40,64点のD--64の3

機仰の北本ユニットと,各機椎とも共

用のプログラマによって構J戊きれてお

l),小形,経満仲i倍,高い信束則生など

の二】ズにこたえた製品である｡

l,主な特長

(1)盤,機1減への組込みが答易な奥行

8.6cmの蒋形である｡

(2)増設運転で入山力点数128点まで

の拡ジ土主が可能である｡

(3)上戸均スキャンタイム5ms/1k語で

縞速制御に適応できる｡

(4)ROM機能付プログラマにより,7し■

ログラムのROM化が容易である｡

2.主な仕様

主な什様を表5に示す｡
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図25 パイプ用大形自動倉庫

用
⊂;宅≡≡≡≡

ゴ==≡≡さ=

ご=≡≡:≡:===

パターン認識朝丘付電子部晶高

密度挿入1幾の開発

電子機器の小形化,高機能化に伴い,

7Uリント基板に対する電子部品の高密

度自動実装技術の開発が重要課題とな

つている｡このニーズに対応して,使

用数量の多い抵抗,コンデンサなどの

り-ド付電子部品を高密度に挿入する

設備を開発した(図24)｡本挿入方式

は,挿入するリード練先端の座標位置

を光学的にパターン認識し,その位置

にプリント基板の孔を日動的に合わせ

て挿入するものである｡リード線先端

を機械的に案内して挿入する従来の方

事
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法では,既挿人部品と案内機構か干渉

して高徳度実装かできないという関越

があったが,ヰこ挿人方式はこれを解決

するものである｡つ また本方式では､部

品の大きさ,リ【ド線ヒッチか変わ′ン

ても挿入が叶能であり,広範囲のテー

ピング電子部品を対象とすることがで

きる｡

′ヾイブ用大形自動倉庫の完成

日立製作所では,物流システムの口

重わ化に取り組んでいるか,パイプを対

象とした大形の自動倉庫システムを関

連各社へ納入し,好評を得ている.､

ぎ

､一歩

図24 パターン認識機

能付電子部品挿入機の
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スタッカクレーン 台車

本システムは,製管と枯幣の各々の

工程間に設けJ)れる巾けり介樟で,長さ

5～20m,一任往20～450mmまでLLい範

阿のパイプを無結束で-･段聴列のご状態

で荷役,†米管するものである〔)本設備

上土ラインに設けられるため,高い信根

性を要求されていることは当然である

か,変に杓=役中に発生する誤差を設備

刷′妾結し時に帽jl二し,確実な荷役を実

J九する独｢三1c7)槻+仁‾ノブ∫℃,効率良く格納

するためク〕アルゴリ ズム,クレーンの

高純度†立道ン太め那動制御方式,更には,

クレーンへの仁引去送に空間光伝送装

置など,Fl立独Ⅰ′】の技術をi塵用してい

る(図25)｡

産業機械

710kW,LNGポンプの完成

昭和56年に束京ガス株式会祉と共同

で開発したLNGポンプ(仕様:45t/h,

仝拐車■1三755m,電動機電吐3,000V,出力

150kW)のLNGプラントでの】耐久試験

を実施した｡1力▲時間運転経過後も順

F澗に運転されており,高い仁子根性が実

説Eされた｡そしてこれらの成果をもと

に,LNG,LPGなどの低ニi比液化ガス用

液中電動機ポンプのシリーーズを完成し

た｡また,二のたび東京ガス株式会社



図26 エ場完成した7=)kW LNGポンプ

図27 超低温プラインクーラ

ユニット(形式RBU-20TW)

抽ヶi補+二場納め我カ;､い三【最大州力LNGホ

ンブ(′什恍:10.Ot/h､令槻木l_1tl,400m,

屯動機′i‾にト†i3,000V∴t-けJ710kW〕4千丁ほ

かを製作し,卜場LN2試験で作能,機能

を確認Lて納入した｡工場完成した710

kW LNGホ■ンフの外観を図26に′Jミす‥

超低温プラインクーラユニット

の開発

冷凍業界で,椚大するイ氏批化への山

場ニー-ズに対んむするために超帆i.■..L用の

_二f貨プライ
ンクー｢ラユニットシリーズ

(15～60kWまで5機柿)を開発した(図27)｡

本シリーズは,プライ ンJlil‾=五.し煙が

-25～-600Cまでの泣こ範囲な粘性城で

戚ブJをヲ己押する｡

超什もぎJ.1L‖Jに開発Lた､半鴇､閉形∴f_貨トナ三

練絹覧(レシプロ∫いとサブクーラシステ

ムの採用によりEERの大きな省電ブJ設

計であり,圭た､フ､うインJTナ却装iこ■'トとL

て必要なあらゆる機器をコン′ヾクトに

ユニット化したため,-600C(7〕超仇fJ..l▲

用装置でも拙作件及び保′､1:件か大幅に

図28 ツイン形ボルテ

ックスブロワ

8常軌脚レ吉甚

○㌦

し㌦ガザ必岬

図29 圧縮機自動制御装置｢グループロール･SX+

l｢り卜した｡

主なJ丁場とLては,化学1二業,英一i7.

卜業などの製造プロセス,高級品のi令

J乱Jてナ凍などが挙げ⊥'〕れる｡

ツイン形ボノレテックスブロワの

開発

VB(ボルテックスブロワ)の用途多

様化につれて,小瑚▲枚な曝ユtやトンネ

ルニ⊥ニー三拝(f†己水7州tシールドコニ法)などに,

高掃口て化あるいは大風呈化か要求され

てきた｡つこれに対処するためVBの適用

手広人として,標準単f貨彬VBのブロワ部

を巾■j軸構造モーlトルのr州別に設けて二

f三ととした折方⊥℃のツイン形ボルテック

スプロ｢7を製占7丁化Lた(図28)しつ このツ

イン形VBは,ベース内部で二f貨何列構

造にLた岳l附一三形グ‾)機帥と,一_f土‖rそ列

帖造にLた人凪誌形の機稚かあi),こ

れら川巾1二様に対】心できる〔,主な特士主は､

(1)鹿川性能を最大静圧で3,300mmAq､

穀大凧壬i圭で33.5m:ソminまで拡大,(2)枇

畔単段形VBと同村度の低騒一占二形,(3)l吸

引及び口上出しの用途に共に使用可能,

などである｡

圧縮機自動制御装置｢グノレーフ'

ロール･SX+の完成

グル【ブロールは工場の毒要な動力

i憤である圧縮機の自動運転による省力,

省エネルギ【化で高く評価されている

が,今回,従来の台数制御に吐出し圧

力一定制御を付加した｢グループローー

ル･SX+を開発していっそうの効果を

図った(図29)｡

主な特長を二大に述べる｡

(1)圧縮機の｢アンロード+｢余剰圧力+

の排除,｢高効率機の優先運転+の3要

素を同時;別御を行ない,10～20%の省

エネルギーが可能｡

(2)分散形コントローラとして逆転監

視に必要な機能をもち,中央の総合監

視システム(SAVEMAXなど)と結合

可能｡

(3)インタフェースユニットにフレキ

シブル入fli力機能,配線チェック機能を

もち,導入コストの大幅な低減が可能｡

中容量パッケージ形オイルフリー

スクリュー圧縮弓幾の開発

長を近,電子,粍密,薬品,食品などの寝

業が丁芹L〈発な圭Lてきており,これら

グ)分野でクリーンエアに力‖えて,帆振

動,†氏騒音のニーズが強く,小形のク

リーンエアタイプグ)スクリュー圧締推覧

のl-il一期間党が望まれていた｡二の要望

に対応し,世界で細めて37kWクラスの
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オイルフリースクリユ

ー圧縮機

図31新形オイルフリ

リーズ+の完成

/ト形オイルフリースクリュMの開発に

成功し,昭和57年度から37kW,45kW,

55kW(7)3機種の発売を開始Lた(図30)｡

主な特長は下記のとおりである｡

(1)日立独自の新歯形,コ【ティ ング,

高精度加工などの新技術により,一段

で7kgf/cm2までの圧縮を吋能にした｡

(2)回転形のため低騒音(37kWで70dI∋),

低振動である｡

(3)軸受交換時間は3万2,000時間と長

寿命で,低メンテナンスコストである｡

新形オイルフリーベビコン

｢V2シリーズ+の完成

～由分を含まない圧縮空気すなわちオイ

ルフリー化が,いま産業界から｢新し

いi伎+とLて注臼を集めている｡臼良二

製作所ではエレクトロニクスや精密機

械の産業をはじめとL,食品,医療関

係分至貯などへ拡大するクリーンエアの

二【ズにこたえ,無給油タイプの新形

オイルフリMベビコン｢V2シリーズ+

を完成した(区131)｡

本製品の特長は,(1)断熱梓川旨を利用

したヒートカットピストンヒンの開発

により,軸受子息度の†氏i成を図り最高[〔

力を7atgから8.5atgにアップした｡(2)

合口形寸犬が特殊なり-クカットヒスト

ンリングの開発により,ピストンリン

グからのシ【ル性を向上させ,吐出し

空気量を従来品に対し2～6%増加L

た｡これら高圧化,高性能化により,

いっそうの多用途化と顧客ニーズ'にマ
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ッチLた圧縮機になっている｡,

オイルヒューム用集塵機の開発

従来の桁接ヒュ”ム開業摩機は,i呑

接母材にプレス油,防錆r由など油か7令

布されている場合,オイルミ ストがフ

ィルタに付着して日詰まりを起二し吸

引力の†氏下が著Lし､｡また,溶接時に

党牛.する溶接火花によノ1て油の付着し

たフィルタか焼損する危険怖かあり,

使用できない問題をむっていた.｡本集

韓機は,従来のフィルタプノ式を基本に,

前段に長繊維ミフィルタと洗浄液による

シャワー部を設け,士主繊維フィルタ部

でオイルヒュームを担+収し,シャワー

で沈浄することにより一巨頚我維フィルタ

の目詰まりかなく,万一一i存接火花を[吸

引してもシャワーと長繊維の効果によ

り,焼損の危険作かなく､かつオイル

図33

去縮小投影露光装置

■■RA-101HL形''

囁毎～､ヨ

ミ ストによる目詰まI)か少ないなどの

特長をもつものである(図32)｡

新形了も縮小投影露光装置

｢RA-‖)1H+形+の完成

急i敦な技術革新の続く半導体産業の

市場二一ズに対応するため,従来の去

縮小投影露光装置RA-101形に対し,

性能,機能面の向上を図った新形機

｢RA-101HL形+を完成した(図33)｡主な

内容は,(1)ウェーハローディング,ステ

ップ送り時間ノ短縮,シ【ケンスソフト

ウェア改良などにより,スルー7し■ソト

♂)大幅向上を図った｡(2)直径の異なる

ウェーハを交互に使用する場合,簡単

な切換操作で行なえる構造とし,最大

直径125mmまでを可能とした｡(3)レ

ナクルの自動‾交換機構など,付帯機能

を充実させた｡(4)露光パターーンの精度
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図35 半導体製造プロセス用クリーントンネルシステム

帖シュ二､て㌣叫く～ヤく叫i一れ

図341P-815形イオン打込装置の外観

向上,操作件向上をH的とした改良を

行なった｡制御系については,ソフト

ウェアを含めて内容を一新L,操作の

簡便化を図るとともに,音別御モードの

多様化に対しより広く対応できるよう

に考慮した｡

イオン手丁込装置の開発

半導体製造装置とLてのイオン打込

装置は､打ち込まれるイオン呈と打込

み深さを制御Lやすいという特長があ

るため,jせ年盛んにイ吏われるようにな

った｡IP-815形イオン打jA装置は,フ

ィ ラメ ントを用いずマイクロ波を磁場

中のオ､スに集中L,プラズマを発生させ

る日立独得のマイクロ波イオンi炊か装

備されている｡このため,酸素イオン

10mA,1×101ツcm2,燐イオン,10mA,

100時間以上の連続打込みなどが可能で,

安定なイオンビーム出力､長寿命とい

う特長をもった装置か完成した｡また

イオン打込み技術は,絶縁物表面の導

電件化,材料の硬化,耐食件の向上な

ど,表面改質の分野への応用開発か-進

められている｡図34に,IP¶815形イオ

ン打込装置の外観を示す｡

図36 LSl用エージング装置

半導体製造プロセス用クリーン

トンネノレシステムの完成

近年LSIの高集積化が進み,製造環

境に必要とされる空気清浄度は,0,1〃m

粒子を制御する段階になりつつある｡

それとともに設備費は高騰の一途をたど

っている｡そのために設備費か安ノ価で,

高清浄一度を得られ,更に省エネルギー

化を区けしる新Lいシステムが要望され

ており,この要望にこたえるものとし

て自立構造形のクリーントンネルシス

テムを完成した(図35)｡

本システムの主な特長を次に述べる｡

(1)一新しい気i充方ブ去及びフィルタ構成

により,0.1〃m粒子で10個/ft3の超i青浄

度を達成することができる｡

(2)重要_】_二程部分･は,±0.1℃の精密温

度制御が可能である｡

(3)門形構造による自立モジュール方

ilのため,設置か容易で,従来形クリ

ーンルームに比べ30%の設備費低減が

できる｡

(4)製造プロセス部だけをトンネル状

にi古浄化するため,従来形クリ】ンル

ームに比べ25%の省エネルギー化を図

ることができる｡

半導体･プリント基板用環境試

験装置の開発

近年,エレクトロニクス化の急速な

進展に伴い,半導体素子(IC,LSIな

ど)･プリント基板の特性値を安定させ

るための環1尭試験装置として,ユーシ

ング装置の導入が盛んになってきてい

る｡エージング装置は,半導体素子な

どの試料を所要の時間定められた7温度

条件下で通電あるいは非通電するもの

である｡二のたび新たに開発したエー

ジング装置(図3t∋)は,高密度化,省エ

ネルギー化,省力化というユーーサーーニ

ーズにこたえたもので,拡旦反が期待さ

れる｡本装置の特良は以1こに述べると

おりである｡(1)亦外線温度分析装置を

利用した高密度実装時の温度分布改善

による収容能力の増加(対従来機2～4

倍)を行なった｡(2)既設の循環水を利

用し,試料の発熱分だけの冷却に限定

した省エネルギー冷却方式を導入した｡

(3)多数のLSIを搭載したエージング基

板を,数十枚まとめて同時装着可能と

したブロック化装着方式を開発Lた｡
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司37 300t/hX2基アルミナ用ニューマチックアンローダ

物ミ充･運搬･建設機械

アルミナ用荷揚げ,搬送及び貯蔵

設備の完成

PT.イ ンドネシア･アサノ＼ンアル

ミニウム向けに,総重量約17j‾400tに

及ぶ首記設備一式を納入した(図37)｡

牛引二,二_1-マナlソクアンローーダ300t/

h x2基は,シンガポールで製作L,

完成■訂∫をバージに搭載して,スマトラ

方.～まで600kmグ)海+二郎す送を行なったも

ク‾)で,_Ⅰ二別の触縦､輸送弔グ〕什l満k,.枯

乍′i確仰などに大きな成果を叫丈めた｡

アメリカオークランド三巷(POO)
納めグースネック式コンテナ

クレーンの完成

1こ｢去J内でも最大純グ‾)コンテナターミ

ナ/しをもつオークラント粘に40LT グ

ーてネlソク式コンテナク レーン2Tど丁を

納人Lた(図38)｡

イニクレーンの特上主はりこに述べるとお

りである｡

(1)設置二場所か蛸行+掛二近し､二とかごっ,

クレーンの仝高かr別限されているた･れ

ブーームは中折れン〔のし､わルるグ=スネソ

ク式としており,ブ【ム起イノこ速J望も3分

というlチ古越である｡

(2)コンテナハンドリングトの位置決

め調轄機能とLて,トリム,リスト,

スキューの3動作が子j二なえるようにな

ノーノており,荷役能率の向__卜を図っている｡〕

主な什枝:;ヒ柑･杓_車40LT,スパン

30.5m,リーチ前35.8m,り【ナ後9.1m,
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図38 グースネック式コンテナクレーン

j朋1ルーー/し卜25.1m､レールト16.5m

台湾電力納め4,000/2,000t/h

スタッカリクレーマの完成

f㌻け一にノJに,4,000ノ2,000t′′ノhフ､ク･ソ

カリクレーマ47`丁を納人Lた‥

イこ機は,コ‥ル ノ＼ント り シ ア シて

テムの-･瑞とLて,了Jぷミグ)枇付ノ女び心､

亡flしに他用されるもグ‾)である(図39)｡

本城の特上一三はり(に述べるとぉりである.｡

(1) 卜■トソノ＼とトレー･ラ来り柑り部に

分流シューートキ設け,j去りj生まれるイ】‾

炭を必安左i二仁け子皇統設イ肘二分i克己【帖基L,

稚りEi呈二キスクリキン グするニ ヒか可能

湖殊

ささ

譲Lれ
呈玉忠一

独

である.｡

(2) スタソキングノ女びリクレー一三ング

各様作ともr′1動運転こか行なえるように

な′ノてムリ,作業効率の向_卜をⅠヌⅠって

いる｡

主な仕様(能プノ〕:スタlソキング4,000

t/h,りクレーミング2,000t/h,旋回半

行40m

コイル外形認識装置付自動クレ

ーンの完成

貴之,世鉄鋼業をはじめとL,物流の日

動化が怯んにイ寸なわれているが,自動

化きれた∃勿流システムの人山嘩Llでの

‾､､､

＼＼

り乙ニ㍊′

㌦ヽ㍉

へ-㌧＼

､､徹､ 滋

こL

図39 4′000/2′000t/h スタッカ/りクレーマ
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図41大径鋼管荷:役用ラバータイヤクレーン

トラ･ソク運搬などによる荷役をト′Ⅰ動化

することか技術的な課題として挙げJJ

れる｡あらかじめ正しく設逝きれた対

象物とは異なり,この場でナは対象物の

設置される位置がば1､Jつく ため,対象

物の位帯を止しく把捉する必要かあるし,

今担lコイルを対象とL,その､j▲法,仙二

道を±20mmの純度で認識するコイル

外形認識装置を開発Lた｡本業逝によ

I),L二】動化されたクレーーンに認識仲を仁二

達し,自動荷役を行なうシステムを完三成

した｡図40に外形認識装i呂三のブロック

1ぎ】をホす｡本装荷はコイルだけでなく

一般のダンボール純などに対してもI心

用範困は止こく,∠卜授か期待される｡

2値 化 回 路

1次元イメージ
センサカメラ

認 識 装 置

ミニフロッピー

デ ィ ス ク

平滑化 回 路

並列転送回路

電 動 機

コント ローラ

匡140 外形認識装置のブロック図
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匡142 油圧ハンマを装着したPD80パイルドライ/ヾ

株式会社上組納め大径毒岡管荷1役

用ラバータイヤクレーンの完成

ラバータイヤクレーーンは,従水油:ト

コンテナヤードノJコンテナ不才f役川上し

て多く使用されてし､たか,クレーーンと

Lての機動怖が良いことか⊥∴ 今k+人

臼ミ鋼管荷役川とLて悼川されたもク)で

ある(図41)｡

このクレーンは,階数本♂‾)大作舶乍1こ

を】‾ii川‡に荷役でき,Lかも半l′l動で行

なえるため,従米グ)ようにワイヤ寸卦け

地上旦iの省人化を叶能にした市川L′Ⅰ動

つり与しが耳丈り付けJ〕れている.〕

また,このF上1動つりftでは取りJ及え

フィルタ回路

画像メモリ回路

アドレスカウント

回 路

マ イ ク ロ

コンピュータ

ト ロリ 位置
検 出 器

投 光 器

コント ローラ

ない特尺八イフについては,ワイヤ#卜

けLて使用するために良尺ピーームも装

備され,日動つりテしと谷兢にj卦け件え

られるようにな/ノている｡

本クレーンは,現前三順調に稼動して

おり,今後この椎荷役用として､また,

類似重量物,良尺柑荷役用として,史

にヤードから大形建屋内にも走行して

ゆく使い方をすることにより,従来グ〕

天井クレ…ンを省略することも可能で,

利用度が高まるものと思われる｡

低騒音基礎コニ事用機械の開発

地健二Lヰで〝)騒ご1二に.よる環祐一川見臥士,

起句二人きな朴仝糾+題にな一一ノてぶり,二

れに対処するた･少)帥々〝J他方掛汀他1二機

の開発を行な一-ノてきた､.

ハイルドライバに′+いてJユ,拭作什

に憧れた肌脱什全州J_LJ〔のPDシlトー

ズ(PD80,PD90,PDlOO)をうと成L

た｡,また,従火のナイーゼルハンマに

対い古J等グ〕施工件能をむち,15～20dB

(A)/30mに騒音帆ホkをL/二油Jlこハン

マを開発Lたく)PDシリーズーの1こ†イり内

圧動力を利用しテ山圧ハンマを駆動する

ことにより,杭打機の′1■/絹巨を如に高め

ることができる(図42)｡

低騒吉,無振動場所打ち杭〆‾)胞二上二機

として気三評のある仝油托三式アースドリ

/しについても,省エネルキー化を推進

するととい二,バケットの日動排土な

ど一f立と作業竹三を巾J+二させたもので,

KH75,KHlOO-2,KH125-2グ〕シリーズ

を完成Lた(つ
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