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【００３４】
  図１０～図１２には、コンベヤ(2)の下側搬送経路の前端位置に設けられた取出しセク
ション(S6)の詳細が示されている。
  これらの図に示すように、取出しセクション(S6)には、収容部(40)に豆腐が形成された
凝固バケット(4)を上下反転姿勢で複数回揺動させるバケット揺動装置(8)が備えられてい
る。
  取出しセクション(S6)では、バケットホルダ(3)に保持された各凝固バケット(4)は、そ
開口が下方を向いた上下反転姿勢となり、従って、各凝固バケット(4)に被せられた容器(
C)は、その開口を上に向けた状態となる。
  バケット揺動装置(8)は、取出しセクション(S6)に停止したバケットホルダ（3）の揺動
軸(37)の一端（被把持部(38)）に接続されて揺動軸(37)を所要方向に回動させるサーボモ
ータ(81)を備えている（図１１，１２参照）。なお、図１１，１２では、バケットホルダ
(3)の左側の揺動軸(37)およびこれを回動させるサーボモータ(81)が示されているが、同
様に、バケットホルダ(3)の右側の揺動軸(37)を回動させるサーボモータ(81)も設けられ
ている。左右２つのサーボモータ(81)は、同期して駆動するように制御されている。
  サーボモータ(81)は、その出力軸(811)が左右方向内方を向くように水平に設置されて
いる。出力軸(811)の先端部には、揺動軸(37)先端の被把持部(38)を掴む横断面コ字形の
把持部(82)が設けられている。
  バケットホルダ(3)が取出しステーション(S6)に到達すると、バケットホルダ(3)の左右
の被把持部(38)が、左右のサーボモータ(81)の把持部(82)内に挿入される。この状態でサ
ーボモータ(81)を所定の制御プログラムにより作動させて、バケットホルダ(3)の揺動軸(
37)を微小角度で往復回動させる。これにより、バケットホルダ(3)に保持されている複数
の凝固バケット(4)が、上下反転姿勢で細かく揺動させられる。凝固バケット(4)の揺動角
度、揺動回数、揺動速度（揺動時間）は、豆腐の品質等に応じて、サーボモータ(81)の動
作設定を変更することにより、簡単に微調整することが可能である。
  図１０に示すように、取出しセクション(S6)の下方には、容器(C)入り豆腐を受け取る
ためのテーブル(T)が設けられている。
  テーブル(T)は、例えばエアシリンダ等の流体圧シリンダによって、コンベヤ(2)の取出
しセクション(S6)に近接する上方の受け取り位置と、それよりも下方の待機位置との間を
昇降させられるようになっている。
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  待機位置のテーブル(T)の前後に隣接して、容器(C)入り豆腐を搬出させる搬出用コンベ
ヤ(D)がテーブル(T)と平行に設けられているとともに、例えば流体圧シリンダの前後方向
に伸びるピストンロッドの先端部に左右方向に伸びる押圧バーを取り付けてなりかつ待機
位置のテーブル(T)上の容器(C)入り豆腐を押し出してコンベヤ(D)上に移送させるプッシ
ャ(P)が設けられている。
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