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何谓 3D 仿真软件？

在数字空间中对虚拟构建的工厂、
设备及产线进行预先验证。

通过前端加载实现工期缩短

机械设计 加工/ 组装 （等待控制调试） 动作确认

电气 设计 控制设计 （加工/组装等待） 控制调试

调试 验收

系统设计 现场调整

机械设计 加工/ 组装 动作确认

电气设计 控制调试控制设计 动作确认*

调试 验收

系统设计 现场调试

使用3D仿真软件

*3D仿真软件上可执行的动作确认 工期缩短

在数字化转型的大潮中，需要加快从产品企划到商品化进程的速度。

但受设备开发与产线启动时的缺陷影响，返工工时与现场调试时间增加，

且投资效果难以预见，导致决策延迟。

三菱电机通过可以在数字空间中验证设备设计和产线布局的

3D仿真软件，使此课题得到明显改善。

在正式启动前将 “成果” 可视化。

正式启动前，
可以看到制造“成果”。

3D仿真软件有很多活用方法

无须等待控制程序完成 缩短动作确认时间

以往的设计流程和工期

应用3D仿真软件后的设计流程和工期

调整生产数量，
使部件供应效率化！可以仿真设备、人员、搬运。不知道节拍时间

活
用
法
1

防止设计错误！可通过仿真进行干涉检查。发生干涉遗漏
活
用
法
2

减少启动时的故障、
返工！可在虚拟环境中进行动作验证。没有实机则无法调试

活
用
法
3

设计者

可实现现场早期恢复！不知道在哪里发生了问题

活
用
法
4

维护、保全

提高对提案
对象的吸引力！可通过3D仿真再现动作。提案难以传达

活
用
法
5

营业

基于数字依据的
经营判断！

可实现生产台数，
节拍时间等可视化。

投资判断不明确
活
用
法
6

经营者

按照日志数据，
可通过3D模型再现异常部位。
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控制程序验证(预先调试)活用法3

由于可导入 3DCAD 数据并设定机构，仅通过鼠标操作的设置
即可实现整个设备的动作验证。无需 PLC 的程序即可进行动
作验证，即使机械设计者向控制设计者发送的梯形图等程序
在未完成的状态下也可进行验证，使以往依赖 2D 图纸和时序
图进行的对接工作得以高效化。

根据图纸及装置的总体计划，通过拖放配置产线布局验证所需的装置，仅设置人员及机器人的动作，即可轻松地开始生产率的验证。
通过将节拍时间及运转状况的仿真结果进行数值化并分析，帮助整个工序的改善、评估，可以掌握瓶颈及稼动率的变化。

布局构建、验证/图表、统计分析功能

可直接连接本公司制造的各种工业仿真软件、FA 产品，提高了设备间干扰检查精度。
可与其他公司制造的产品及仿真软件通过 OPC Server 进行连接，因此可无需选择产品及装置即可进行控制逻辑验证。

是汇总仿真中使用的装置等的模型库。
由于在素材库内的 3D 模型中设置了动作设置，
因此只需选择所需内容即可以简单地进行产线构建。

e目录

产线布局、工序验证活用法1

前端加载

设备动作的预先验证(干涉、动作确认)活用法2

向客户提案本公司开发的设备和系统时，通过展示 3D 仿真
运行状态进行提案，可以与其他公司进行商谈时更有优势。

交流支援

通过从丰富的e目录构建配置了模型的产线和统计分析功能，
可轻松实现“高生产率产线的构建与验证”。

Check

通过共享设备机构动作，减少设计者间的传达失误，实现了“大幅减少返工工时”。Check

在现场调试前提高控制逻辑的完成度实现“减少现场调整时间”。Check

按照日志数据，可通过 3D 模型再现异常时的状况。
通过结合梯形图监控器显示 / 波形显示、视频数据，实现更加快速的故障检修。

维护

故障状况的再现、分析活用法4

根据日志数据可以在 MELSOFT Gemini 内再现设备的动作，无需使用现场的实
机即可进行故障检修，使“现场早日恢复”成为可能。

Check
通过 3D、VR、动画等各种表现方式共享效果，
助力“双方互相理解和高效商务谈判”。

Check

在新设、增加我司生产设备时，可以对配备几台机器人、
加工机、AGV、以及配备几名人员仿真进行多种模式验证，
试算合理投资额。

设备投资支持

人员6名Before
以人员4名、AGV3台、
机器人1台进行作业After

自动化人员搬运，
提高作业效率

按照仿真结果，可试算设备、人员的
投资额，实现“投资优化”。

Check

MELSOFT Gemini
根据日志数据再现异常时的设备状态

视频数据

MP4

GX Works3

GX3

日志数据

CSV发生
异常 !

完整
记录

活用法5 沟通支援（达成共识） 活用法6 设备、人员投资的评估支持
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生产工艺流程仿真

构建增产体制，将（实际运转）生产节拍
由128分/台缩减至92分/台！

从丰富的素材库配置设备机构等的3D模型，自由构建希望验证的产线。

在设备机构产线的3D模型已预设了传送带，AGV，人员组装作业数据。

可在构思设计时抽取改善点，并可对各个改善手段的效果进行预先验证比较。

可更简单地仿真再现稼动状态。

活用产线仿真功能，轻松实现预先验证
Phase1

计划立案
设备机构，

人的动线改善计划

Phase2

预先准备
根据产线及作业规格使用
Gemini仿真再现
产线现状

Phase3

验证
通过仿真

验证改善方案的效果

Phase4

实际运用

将方案应用到现场

■人员作业工作站 ■起重机 ■焊接机器人 制品流程

1st
2st3st

4st

5st

起重机3

 作业台增设
 预定位置

起重机2
起重机1

焊接机器人1焊接机器人2

课 题

【例】三菱电机名古屋制作所的组装产线
■作业台/5处（工人5名）　■天车/3台　■焊接机器人/2台

现状

目标

产能  69台/月

产能 80台/月
生产节拍  128 分/台

生产节拍  103分/台

随着需求增加，急需解决产能不足。
因目前的产线产能不足，计划增设人员作业工作台。
进行产线更改的预先验证，希望构建零返工的增产体制。

活用流程

导入效果

01 可以同时比较多个增产有效方案，根据仿真的结果确定方案
仿真过程中修改参数非常方便，可以迅速验证不同的模式方案。

02 方案的改良效果可以直观呈现
以3D方式观察工序中是否存在设备·人员的等待时间，通过动画演示仿真过程，利用图表功能表示稼动率。

03 避免返工导致的工时浪费
根据Excel估算值对实际产线进行改造时，有可能再次讨论改善对策。防止了由于返工而产生的时间损失。

因此极大减少了返工时间实现增产体制！
预 先 验 证 组 装 产 线 内 工 人 的 作 业 路 线 、产 线 布 局 。

Phase1
计划立案

Phase2
预先准备

Phase3
验证

Phase4
实际运用

计划从5处作业台再增设一处作业台，目标将生

产节拍提升为103分/台。但焊机机器人，起重机

都是人员共用的设备，因此Excel的手工计算，对

这些包括细微的损失分析的计算难以完成。

使用“MELSOFT Gemini”软件根据产线规格（工

作台配置，各作业时间）制作基于实际产线情况的

布局。e目录中已预装丰富的3D模型，约2天时间

即完成了现状模型的构建。

增加作业台1处、1名工人，生产节拍缩短至99分/台。

通过工人状态图表发现以往无法察觉的空转损耗，

并通过设置中继台消除损耗。实际运用中，生产节

拍达到92分/台，生产效率得以提高。

由于“MELSOFT Gemini”可以实现优秀的验证

效果，实现了产能80台/月的达成。并因设置了中

继台减少了闲置损耗，抑制了每年约60万日元成

本的增长。极大减少了方案的再设计及追加工事

等返工工时。

1

4

5

6

1
2 1

2
3

2

2

作业工作站 1处
工人 增加1人

中继台

3

1

导入案例①

约30%
削减

该产线的
布局构建耗时

约2天
完成！

生产节拍
缩短至

92分/台！

实现目标产能
80台/月！

生产效率提高 成本降低 作业时间缩短
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拍达到92分/台，生产效率得以提高。

由于“MELSOFT Gemini”可以实现优秀的验证

效果，实现了产能80台/月的达成。并因设置了中

继台减少了闲置损耗，抑制了每年约60万日元成

本的增长。极大减少了方案的再设计及追加工事

等返工工时。

1

4

5

6

1
2 1

2
3

2

2

作业工作站 1处
工人 增加1人

中继台

3

1

导入案例①

约30%
削减

该产线的
布局构建耗时

约2天
完成！

生产节拍
缩短至

92分/台！

实现目标产能
80台/月！

生产效率提高 成本降低 作业时间缩短
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在数字空间实现前端加载
整体工期缩短40周→34周！

通过与可编程控制器、机器人等控制机器的连接，可在3D上确认控制逻辑。

判定进行控制时的机械间干扰和机器人动作等发生问题的部位。

从而大幅减少现场所花费的工时。

三菱电机的产品与工业软件间顺畅连携

验证项目

调试控制程序

验证项目

示教作业+干涉检查

验证项目
缩短节拍时间的

程序验证

提前进行设备机构仿真，
希望实现前端加载

验证1 调试控制程序

验证2 示教作业+干涉检查

验证3 通过程序验证缩短节拍时间

Before

After

对设备的动作可以以3D方式进行视觉层面
确 认 ，发 现 仅 通 过 编 程 很 难 注 意 得 到 的 问
题，实现无需实机即可调试控制程序。

通过“MELSOFT Gemini”进行示教作业，
可将路径和运动范围等实际机器人的动作
完整仿真，实现在没有实机的情况下预先进
行干涉检查。

通过与机器人动作并行进行载体搬
运 ，可 防 止 动 作 浪 费 。在 设 计 阶 段
发现无用的动作并加以改善，因为
将节拍时间由1分20秒→50秒，缩
短了30秒。

减少
6周

課 題
上游机械设计的延迟等往往导致项目整体日程被迫压缩，下游的
控制设计过程中，对应的实机程序调试工期难以确保。结果，导致
设备导入现场需要花费更多的调试时间。

活用流程

导入效果

无需实机
实现调试！！

节拍时间缩短

30秒！！

缩短了调试时间，有效压缩工期
可通过3D模型进行视觉确认，因此可预先掌握由控制程序导致的现场故障。

可进行准确、迅速的机械干涉检测
与“RT ToolBox3”联动实现有效机械干涉检测，缩短现场调试时间。

前往现场前即缩短了节拍时间 
在设计阶段即可发现不必要的动作并加以改良。

开发前加载实现工期缩短！
在 数 字 空 间 上 事 先 验 证 设 备 动 作 ，提 高 在 现 场 调 试 前 控 制 逻 辑 的 完 成 度 。

01
02
03

无需实机
可示教作业！！

成本效益（例）

导入成本
MELSOFT Gemini

・软件费用
・培训费用
・活用时的开发人员

缩短调试时间从而带
来6星期的生产利润

构建期间 导入效果 回收期间

*如果1天的SI费用是8万日元，6星期×5
天运转时，可减少240万日元的费用

*如果1天的生产利润是160万日元，6星期
×5天稼动增加4,800万日元的利润

*假设导入成本约为1,000万日元，缩短调试
时间削减的费用为240万日元，假定导入
效果为1天160万日元时

缩短约6 星期 约5 天

导入案例② 调试设备设计
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在数字空间实现前端加载
整体工期缩短40周→34周！

通过与可编程控制器、机器人等控制机器的连接，可在3D上确认控制逻辑。

判定进行控制时的机械间干扰和机器人动作等发生问题的部位。

从而大幅减少现场所花费的工时。

三菱电机的产品与工业软件间顺畅连携

验证项目

调试控制程序

验证项目

示教作业+干涉检查

验证项目
缩短节拍时间的

程序验证

提前进行设备机构仿真，
希望实现前端加载

验证1 调试控制程序

验证2 示教作业+干涉检查

验证3 通过程序验证缩短节拍时间

Before

After

对设备的动作可以以3D方式进行视觉层面
确 认 ，发 现 仅 通 过 编 程 很 难 注 意 得 到 的 问
题，实现无需实机即可调试控制程序。

通过“MELSOFT Gemini”进行示教作业，
可将路径和运动范围等实际机器人的动作
完整仿真，实现在没有实机的情况下预先进
行干涉检查。

通过与机器人动作并行进行载体搬
运 ，可 防 止 动 作 浪 费 。在 设 计 阶 段
发现无用的动作并加以改善，因为
将节拍时间由1分20秒→50秒，缩
短了30秒。

减少
6周

課 題
上游机械设计的延迟等往往导致项目整体日程被迫压缩，下游的
控制设计过程中，对应的实机程序调试工期难以确保。结果，导致
设备导入现场需要花费更多的调试时间。

活用流程

导入效果

无需实机
实现调试！！

节拍时间缩短

30秒！！

缩短了调试时间，有效压缩工期
可通过3D模型进行视觉确认，因此可预先掌握由控制程序导致的现场故障。

可进行准确、迅速的机械干涉检测
与“RT ToolBox3”联动实现有效机械干涉检测，缩短现场调试时间。

前往现场前即缩短了节拍时间 
在设计阶段即可发现不必要的动作并加以改良。

开发前加载实现工期缩短！
在 数 字 空 间 上 事 先 验 证 设 备 动 作 ，提 高 在 现 场 调 试 前 控 制 逻 辑 的 完 成 度 。

01
02
03

无需实机
可示教作业！！

成本效益（例）

导入成本
MELSOFT Gemini

・软件费用
・培训费用
・活用时的开发人员

缩短调试时间从而带
来6星期的生产利润

构建期间 导入效果 回收期间

*如果1天的SI费用是8万日元，6星期×5
天运转时，可减少240万日元的费用

*如果1天的生产利润是160万日元，6星期
×5天稼动增加4,800万日元的利润

*假设导入成本约为1,000万日元，缩短调试
时间削减的费用为240万日元，假定导入
效果为1天160万日元时

缩短约6 星期 约5 天

导入案例② 调试设备设计
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Digital Twin Factory Design

Product Line Design  

包含工序、人员、设备的整体验证

首先希望从小型规模开始研讨

希望提高节拍及工序设计的精度

希望提前确认装置的动作

希望研讨包含设备、人员、搬运的整个产线

希望提前进行包含 PLC 控制的动作验证

希望对作业性及人员的动作进行验证

介绍Gemini可以提供的部分功能功能介绍

希望与客户及现场共享效果，形成共识

为了投资判断，希望比较多个方案

设
备
设
计
者

生
产
技
术
人
员

生
产
设
计
者

控
制
设
计
者

・可对人员 × 设备 × 机器人 × 搬运进行综合研讨。

・进行工厂级投资判断测算，并推进 DX 与整体最优化。

希望在投产前排查问题 / 减少故障

希望再现并分析故障原因

希望验证与多个机器人及人员的协作

希望验证机器人与外围设备的协调动作

希望提前确认机器人的动作范围与干涉

希望研讨包含设备、人员、
搬运的产线节拍时间

课题与需求

Runtime 

通过鼠标操作设定设备的动作顺序，在实机的连续运行中进行动作
验证，同时构建高精度的时序图。

装置示教功能

将考虑时机的设备动作可以进行直观易懂的设计。

使用符合 MELSOFT Mirror 等 FMI 标准的 FMU 文件与仿真软件进
行时间同步。通过这种方式，特别是通过 PLC 连接仿真能够解决性
能问题。

FMU时间同步功能

通过时间同步可以进行精度较高的仿真。
Point Point

设备、控制设计

动作指令
(Y设备)

传感器的响应
(X设备)

Machine Design Robotics

包含机器人的设备动作验证
・机器人单元的新导入

・研讨人员与机器人的配置

・机器人动作、可动范围

Machine Design

一般设备的动作与控制验证
・专用机、半自动设备的详细设计

・节拍时间 / 工序可行性的确认

・调试控制程序

产线规划与布局研讨
・新产线规划的研讨

・AGV/ 人员等所需资源优化

・设备投资之前的多个方案比较

・掌握工序平衡与产能目标

结果共享与现场应用
・将设计与验证结果在现场

活用
・数字孪生与现场联动
・基于实时数据进行判断

通过直接操作创建制造流程的步骤。通过最低限度的编程设定零部
件的流向。

生产设计

流程建模

仅通过连接流程，就可以实现搬运过程的仿真。

设置装置及机器人的机构、传感器、机械手等。
以独特机制实现数据轻量化。实现更顺畅的动作。

组件建模

通过活用 CAD 数据可以简单地设置装置的机构。
Point Point

根据日志数据，在 MELSOFT Gemini 中再现装置的动作。

系统记录器联动

通过结合梯形图监控器显示 / 波形显示、视频数据，实现更加快速的
故障检修。

通过 VR 空间体验基于设计数据的生产仿真。
可在虚拟环境中对操作培训、可维护性等内容进行验证。

VR

即使在图纸中难以掌握的空间，使用 VR 也可以直观地掌握。

Point

Point

维护、保全

日志数据

Log

完整
记录

原状
再现

VR

可以根据用途选择最合适的包装。产品阵容

Product
Line

Design  

Machine
Design 

Machine
Design

 Robotics 

Digital Twin
 Factory 
Design 

Runtime 

9



Digital Twin Factory Design

Product Line Design  

包含工序、人员、设备的整体验证

首先希望从小型规模开始研讨

希望提高节拍及工序设计的精度

希望提前确认装置的动作

希望研讨包含设备、人员、搬运的整个产线

希望提前进行包含 PLC 控制的动作验证

希望对作业性及人员的动作进行验证

介绍Gemini可以提供的部分功能功能介绍

希望与客户及现场共享效果，形成共识

为了投资判断，希望比较多个方案

设
备
设
计
者

生
产
技
术
人
员

生
产
设
计
者

控
制
设
计
者

・可对人员 × 设备 × 机器人 × 搬运进行综合研讨。

・进行工厂级投资判断测算，并推进 DX 与整体最优化。

希望在投产前排查问题 / 减少故障

希望再现并分析故障原因

希望验证与多个机器人及人员的协作

希望验证机器人与外围设备的协调动作

希望提前确认机器人的动作范围与干涉

希望研讨包含设备、人员、
搬运的产线节拍时间

课题与需求

Runtime 

通过鼠标操作设定设备的动作顺序，在实机的连续运行中进行动作
验证，同时构建高精度的时序图。

装置示教功能

将考虑时机的设备动作可以进行直观易懂的设计。

使用符合 MELSOFT Mirror 等 FMI 标准的 FMU 文件与仿真软件进
行时间同步。通过这种方式，特别是通过 PLC 连接仿真能够解决性
能问题。

FMU时间同步功能

通过时间同步可以进行精度较高的仿真。
Point Point

设备、控制设计

动作指令
(Y设备)

传感器的响应
(X设备)

Machine Design Robotics 

包含机器人的设备动作验证
・机器人单元的新导入

・研讨人员与机器人的配置

・机器人动作、可动范围

Machine Design

一般设备的动作与控制验证
・专用机、半自动设备的详细设计

・节拍时间 / 工序可行性的确认

・调试控制程序

产线规划与布局研讨
・新产线规划的研讨

・AGV/ 人员等所需资源优化

・设备投资之前的多个方案比较

・掌握工序平衡与产能目标

结果共享与现场应用
・将设计与验证结果在现场

活用
・数字孪生与现场联动
・基于实时数据进行判断

通过直接操作创建制造流程的步骤。通过最低限度的编程设定零部
件的流向。

生产设计

流程建模

仅通过连接流程，就可以实现搬运过程的仿真。

设置装置及机器人的机构、传感器、机械手等。
以独特机制实现数据轻量化。实现更顺畅的动作。

组件建模

通过活用 CAD 数据可以简单地设置装置的机构。
Point Point

根据日志数据，在 MELSOFT Gemini 中再现装置的动作。

系统记录器联动

通过结合梯形图监控器显示 / 波形显示、视频数据，实现更加快速的
故障检修。

通过 VR 空间体验基于设计数据的生产仿真。
可在虚拟环境中对操作培训、可维护性等内容进行验证。

VR

即使在图纸中难以掌握的空间，使用 VR 也可以直观地掌握。

Point

Point

维护、保全

日志数据

Log

完整
记录

原状
再现

VR

可以根据用途选择最合适的包装。产品阵容

Product
Line

Design  

Machine
Design 

Machine
Design

 Robotics 

Digital Twin
 Factory
Design 

Runtime 
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使用MELSOFT Gemini进行验证提供有力的支持有偿维护服务

随时提供
最新版本的软件

●不断扩充更高效使用的功能
●版本升级时提供新的产品密钥

最新便捷的功能更新
及不断完善素材库！

（预计每年进行几次版本升级）

实施产品密
钥的维护

由专业的技术
人员提供支援

●提供离线使用时的激活操作支援
●提供电脑宕机等故障时的卸载操作

支援

●由专业对应窗口的3D仿真技术人员
直接对应

●解除产品使用上的技术问题和难点

离线使用
时电脑宕机时的

给予丰富的支持！

大幅缩短解决
   问题的时间！

项目 内容

CPU Intel i7 12th generation同等以上

Memory 16GB或其以上

Hard Disk 15GB的可用空间

Drive ―

项目 内容

Graphics Card NVIDIAⓇ GPU with at least 4GB dedicated 
memory (GeForceⓇ GTX1080同等以上)

Graphics display 1920×1080 (Full HD)以上

Mouse 3按键

Operating System 64 bit Windows 11、version21H2或更高版本

动作环境(推荐构成)
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许可证类型

版本 概要 利用形态 产品密钥
使用期限 维保合同有限期 规格名称*1 价格

Production Line Design
包括工序、人员、设备在内的
整体验证

Standalone

永久 一年 SW1DND-3DS2-MDQ12

开放价格

6个月 6个月 SW1DND-3DS2T-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS2T-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS2-MHQ12

Network 

永久 一年 SW1DND-3DS2K-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS2KT-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS2KT-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS5K-MHQ12

Machine Design 常规设备的动作、控制验证

Standalone

永久 一年 SW1DND-3DS3-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS3T-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS3T-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS3-MHQ12

Network

永久 一年 SW1DND-3DS3K-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS3KT-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS3KT-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS3K-MHQ12

Machine Design Robotics
包括机器人在内的
设备动作验证

Standalone

永久 一年 SW1DND-3DS4-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS4T-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS4T-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS4-MHQ12

Network 

永久 一年 SW1DND-3DS4K-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS4KT-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS4KT-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS4K-MHQ12

Digital Twin Factory Design 产线规划、布局评估

Standalone

永久 一年 SW1DND-3DS5-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS5T-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS5T-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS5-MHQ12

Network

永久 一年 SW1DND-3DS5K-MDQ12

6个月 6个月 SW1DND-3DS5KT-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS5KT-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS5K-MHQ12

Academic *2

永久 一年 SW1DND-3DS5A-MDQ12

12个月 12个月 SW1DND-3DS5AT-MDQ12

― 一年 SW1DND-3DS5A-MHQ12

Runtime 结果的共享、现场活用

Standalone
6个月 6个月 SW1DND-3DS1T-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS1T-MDQ12

Network
6个月 6个月 SW1DND-3DS1KT-MDQ06

12个月 12个月 SW1DND-3DS1KT-MDQ12

软件许可证及有偿维护服务

*1：记载的产品规格名称是指以不附带存储介质的实体产品形式提供时的规格名称。

是教育机构专用的网络许可证。可用于教育
活动。

Academic

*2：最多同时提供给30人使用的 “ Network ” 产品密钥的组合版本。此产品为提供给教育机构的定制版本。在正式购买前，请务必咨询本公司就近的销售人员。

许可证 维护

节点锁定式。每台PC都有一个固定的许可
证。有永久购买和期间限定许可证。

服务器上存有许可证的格式。仅限制服务器
上存有的许可证数量，可在客户端PC*使用
MELSOFT Gemini。
*需要安装MELSOFT Gemini

Standalone Network
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MEACH-MELSOFT-Gemini(2608） 本印刷品于2026年8月发行。内容如有变动，恕不另行通知。

三菱电机 3D仿真软件
MELSOFT Gemini

FACTORY AUTOMATION


