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(57)【要約】
【課題】ベビーキャリアを提供する。
【解決手段】ベビーキャリアを提供する。開示されたベ
ビーキャリアは、本体部と、本体部の上部両側に連結さ
れる一対の肩バンドと、本体部の下部に連結される腰バ
ンドと、腰バンドに結合され、荷重の作用方向を切り換
えるように、第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１つに
変更される荷重調節ユニットと、を含み、荷重調節ユニ
ットが、第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１つの姿勢
から残りの姿勢に変更されることによって、肩バンドと
腰バンドとに作用する荷重の比率が変更されることを特
徴とする。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　本体部と、
　前記本体部の上部両側に連結される一対の肩バンドと、
　前記本体部の下部に連結される腰バンドと、
　前記腰バンドに結合され、荷重の作用方向を切り換えるように、第１姿勢及び第２姿勢
のうち何れか１つに変更される荷重調節ユニットと、を含み、
　前記荷重調節ユニットが、前記第１姿勢及び前記第２姿勢のうち何れか１つの姿勢から
残りの姿勢に変更されることによって、前記肩バンドと前記腰バンドとに作用する荷重の
比率が変更されるベビーキャリア。
【請求項２】
　前記荷重調節ユニットは、前記第１姿勢で前記肩バンドと前記腰バンドとの連結部分に
加えられる荷重を受けず、前記第２姿勢で前記荷重を受けて、前記肩バンドに加えられる
荷重の一部を前記腰バンドに分散させる請求項１に記載のベビーキャリア。
【請求項３】
　前記荷重調節ユニットは、
　前記腰バンドに分離可能に結合されるベースと、
　前記ベースにヒンジ連結され、前記ベースに折り畳まれる第１姿勢と前記ベースと一定
の角度を保持するように開かれる第２姿勢とで回転するヒップシートと、
　前記第１姿勢及び前記第２姿勢のうち何れか１つの姿勢で前記ヒップシートの位置を保
持する姿勢保持部と、
　を含む請求項２に記載のベビーキャリア。
【請求項４】
　前記姿勢保持部は、
　前記ベース及び前記ヒップシートのうち何れか１つに弾力的に移動可能に配されるロッ
キングシャフトと、
　前記ベース及び前記ヒップシートのうち残りの１つに形成され、前記ロッキングシャフ
トが固定可能に結合されるロッキング溝と、
　を含む請求項３に記載のベビーキャリア。
【請求項５】
　前記ロッキング溝は、前記ロッキングシャフトが選択的に挿入される第ｌ溝及び第２溝
を含み、
　前記ロッキングシャフトが、第１溝に挿入される時、前記第１姿勢を保持し、前記第２
溝に挿入される時、前記第２姿勢を保持する請求項４に記載のベビーキャリア。
【請求項６】
　前記第１溝は、前記ヒップシートの回動方向に沿って円弧状に形成された請求項５に記
載のベビーキャリア。
【請求項７】
　前記第１溝は、前記第２溝から遠ざかるほど、前記第１溝の深さが深くなる方向に傾い
たカム面が形成された請求項６に記載のベビーキャリア。
【請求項８】
　前記姿勢保持部は、
　前記ヒップシートに弾力的に移動可能に配されるロッキングシャフトと、
　前記ベースに形成され、前記ロッキングシャフトが固定可能に結合されるロッキング溝
と、を含み、
　前記ロッキングシャフトは、前記ヒップシートの内側または外側に配される請求項３に
記載のベビーキャリア。
【請求項９】
　姿勢保持部は、一端がヒップシートにヒンジ連結され、前記第２姿勢でベースに対して
前記ヒップシートを開かれた状態に保持する請求項２に記載のベビーキャリア。
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【請求項１０】
　前記姿勢保持部は、他端が前記第１姿勢で前記ヒップシートに分離可能に固定され、前
記第２姿勢で前記ベースに据え置きされる請求項９に記載のベビーキャリア。
【請求項１１】
　前記姿勢保持部は、
　前記ベース及び前記ヒップシートのうち何れか１つに配される第１スナップ結合部材と
、
　前記ベース及び前記ヒップシートのうち残りの１つに配される第２スナップ結合部材と
、をさらに含み、
　前記第１及び第２スナップ結合部材は、前記第２姿勢で互いにスナップ結合される請求
項１０に記載のベビーキャリア。
【請求項１２】
　前記第１及び第２スナップ結合部材は、前記ベースと前記ヒップシートとがヒンジ連結
される部分に配される請求項１１に記載のベビーキャリア。
【請求項１３】
　前記姿勢保持部は、
　一端が前記ベースとヒンジ連結される第１リンクと、
　一端が前記ヒップシートにヒンジ連結され、他端が前記第１リンクの一部にヒンジ連結
される第２リンクと、
　を含む請求項１１に記載のベビーキャリア。
【請求項１４】
　前記第１リンク及び前記第２リンクは、前記第２姿勢で互いにスナップ結合される請求
項１３に記載のベビーキャリア。
【請求項１５】
　前記第１及び第２リンクのうち何れか１つに突起が形成され、
　前記第１及び第２リンクのうち残りの１つに前記突起がスナップ結合される溝が形成さ
れる請求項１４に記載のベビーキャリア。
【請求項１６】
　支持部は、
　一端が前記ヒップシートとヒンジ連結され、他端が前記第２リンクに摺動自在に結合し
た第３リンクをさらに含む請求項１３に記載のベビーキャリア。
【請求項１７】
　前記第３リンクは、前記第２姿勢で前記第２リンクとトラス構造で配される請求項１６
に記載のベビーキャリア。
【請求項１８】
　前記第３リンクは、前記第１姿勢で前記第２リンクと重畳され、前記第２リンクは、前
記第１リンクと重畳される請求項１６に記載のベビーキャリア。
【請求項１９】
　前記ヒップシートは、前記第２リンクとヒンジ連結されるヒンジ部を含み、
　前記ベースは、前記ヒンジ部が前記第１姿勢で分離可能に固定される固定溝を含む請求
項１３に記載のベビーキャリア。
【請求項２０】
　前記ヒップシートは、両側が傾斜して形成された構造を有した請求項３に記載のベビー
キャリア。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ベビーキャリアに係り、より詳細には、肩バンドと腰バンドとに転嫁される
荷重の比率を調節することができるベビーキャリアに関する。
【背景技術】
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【０００２】
　一般的に、赤ちゃんを背に負うか、胸に抱くことができる抱っこ紐は、赤ちゃんを座ら
せれば、垂直方向に荷重が加えられて、ユーザの肩に荷重が集中する。これにより、ユー
ザの肩に負担となる問題がある。
【０００３】
　最近、赤ちゃんの体重がユーザの腰及び骨盤に分散されるように赤ちゃんを抱くことが
できるヒップシートが使われている。しかし、このようなヒップシートは、赤ちゃんの体
重がほとんどユーザの腰に集中して、ユーザの腰に負担となる問題がある。
【０００４】
　このような従来の抱っこ紐とヒップシートは、特定の身体部分に赤ちゃんの体重が集中
して、長時間着用時にユーザが痛みを感じる。
【０００５】
　一方、抱っこ紐とヒップシートとを結合した構造の場合、抱っこ紐モードとして使用す
る中にヒップシートモードに切り換えるためには、抱っこ紐の着用を解除し、抱いていた
赤ちゃんを下ろした状態でヒップシートを結合しなければならない。逆に、ヒップシート
モードとして使用しながら抱っこ紐モードに切り換える場合にも、ヒップシートに座って
いる赤ちゃんを下ろしてベルト着用を解除した後、ヒップシートを分離しなければならな
い。このように、抱っこ紐とヒップシートとの間のモード転換が煩わしく、モード変換時
には、赤ちゃんを下ろさなければならないので、迅速なモード転換が難しいために、使用
が不便である問題があった。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明は、前記問題点を解決するために、荷重調節ユニットの簡単な操作によって荷重
の作用方向を迅速に切り換えて、肩バンドと腰バンドとに作用する荷重の比率を変更する
ことができるベビーキャリアを提供するところにその目的がある。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　前記問題点を解消するために、本発明は、本体部と、前記本体部の上部両側に連結され
る一対の肩バンドと、前記本体部の下部に連結される腰バンドと、前記腰バンドに結合さ
れ、荷重の作用方向を切り換えるように、第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１つに変更
される荷重調節ユニットと、を含み、前記荷重調節ユニットが、前記第１姿勢及び前記第
２姿勢のうち何れか１つの姿勢から残りの姿勢に変更されることによって、前記肩バンド
と前記腰バンドとに作用する荷重の比率が変更されるベビーキャリアを提供するところに
その目的がある。
【０００８】
　前記荷重調節ユニットは、前記第１姿勢で前記肩バンドと前記腰バンドとの連結部分に
加えられる荷重を受けず、前記第２姿勢で前記荷重を受けて、前記肩バンドに加えられる
荷重の一部を前記腰バンドに分散させることができる。
【０００９】
　前記荷重調節ユニットは、前記腰バンドに分離可能に結合されるベースと、前記ベース
にヒンジ連結され、前記ベースに折り畳まれる第１姿勢と前記ベースと一定の角度を保持
するように開かれる第２姿勢とで回転するヒップシート（ｈｉｐ　ｓｅａｔ）と、前記第
１姿勢及び前記第２姿勢のうち何れか１つの姿勢で前記ヒップシートの位置を保持する姿
勢保持部と、を含みうる。
【００１０】
　前記姿勢保持部は、前記ベース及び前記ヒップシートのうち何れか１つに弾力的に移動
可能に配されるロッキングシャフトと、前記ベース及び前記ヒップシートのうち残りの１
つに形成され、前記ロッキングシャフトが固定可能に結合されるロッキング溝と、を含み
うる。
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【００１１】
　前記ロッキング溝は、前記ロッキングシャフトが選択的に挿入される第ｌ溝及び第２溝
を含み、前記ロッキングシャフトが、前記第１溝に挿入される時、前記第１姿勢を保持し
、前記第２溝に挿入される時、前記第２姿勢を保持することができる。
【００１２】
　前記第１溝は、前記ヒップシートの回動方向に沿って円弧状に形成されうる。
【００１３】
　前記第１溝は、前記第２溝から遠ざかるほど、前記第１溝の深さが深くなる方向に傾い
たカム面（ｃａｍ　ｓｕｒｆａｃｅ）が形成されうる。
【００１４】
　前記姿勢保持部は、前記ヒップシートに弾力的に移動可能に配されるロッキングシャフ
トと、前記ベースに形成され、前記ロッキングシャフトが固定可能に結合されるロッキン
グ溝と、を含み、前記ロッキングシャフトは、前記ヒップシートの内側または外側に配置
される。
【００１５】
　前記姿勢保持部は、一端が前記ヒップシートにヒンジ連結され、前記第２姿勢で前記ベ
ースに対して前記ヒップシートを開かれた状態に保持することができる。
【００１６】
　前記姿勢保持部は、他端が前記第１姿勢で前記ヒップシートに分離可能に固定され、前
記第２姿勢で前記ベースに据え置きされる。
【００１７】
　前記姿勢保持部は、前記ベース及び前記ヒップシートのうち何れか１つに配される第１
スナップ結合部材と、前記ベース及び前記ヒップシートのうち残りの１つに配される第２
スナップ結合部材と、をさらに含み、前記第１及び第２スナップ結合部材は、前記第２姿
勢で互いにスナップ結合されうる。
【００１８】
　前記第ｌ及び第２スナップ結合部材は、前記ベースと前記ヒップシートとがヒンジ連結
される部分に配置される。
【００１９】
　前記姿勢保持部は、一端が前記ベースとヒンジ連結される第１リンクと、一端が前記ヒ
ップシートにヒンジ連結され、他端が前記第１リンクの一部にヒンジ連結される第２リン
クと、を含みうる。
【００２０】
　前記第１リンク及び前記第２リンクは、前記第２姿勢で互いにスナップ結合されうる。
【００２１】
　前記第ｌ及び第２リンクのうち何れか１つに突起が形成され、前記第１及び第２リンク
のうち残りの１つに前記突起がスナップ結合される溝が形成されうる。
【００２２】
　前記支持部は、一端が前記ヒップシートとヒンジ連結され、他端が前記第２リンクに摺
動自在に結合した第３リンクをさらに含みうる。
【００２３】
　前記第３リンクは、前記第２姿勢で前記第２リンクとトラス構造で配置される。
【００２４】
　前記第３リンクは、前記第１姿勢で前記第２リンクと重畳され、前記第２リンクは、前
記第１リンクと重畳されうる。
【００２５】
　前記ヒップシートは、前記第２リンクとヒンジ連結されるヒンジ部を含み、前記ベース
は、前記ヒンジ部が前記第１姿勢で分離可能に固定される固定溝を含みうる。
【００２６】
　前記ヒップシートは、両側が傾斜して形成された構造を有しうる。
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【００２７】
　前記腰バンドは、突設された結合突起を含み、前記荷重調節ユニットは、前記結合突起
と分離可能に結合される取付孔を含みうる。
【００２８】
　前記肩バンドは、長さ調節のための引っ張り取っ手が付着されうる。
【００２９】
　前記本体部及び前記肩バンドに形成されたレールに沿って摺動する頭台をさらに含みう
る。
【００３０】
　赤ちゃんが着用したオムツの状態をセンシングするオムツ状態センシングユニットと、
前記センシングユニットから伝送された信号によって、前記オムツの状態を判断するプロ
セッサと、前記プロセッサで処理されたオムツの状態情報を外部装置に伝送するための通
信部と、を有するセンシング部をさらに含みうる。
【００３１】
　前記センシング部は、前記本体部に配置される。
【００３２】
　前記センシング部は、赤ちゃんの体重を測定する体重センシングユニットをさらに含み
、前記体重センシングユニットは、赤ちゃんが座ることができるように、前記本体部の内
側面に配されたエアチューブと、前記エアチューブに赤ちゃんの体重が載せられる時、前
記エアチューブ内の圧力変化をセンシングする圧力センサーと、を含みうる。
【００３３】
　前記センシング部は、抱っこ紐の傾きを測定するセンサーをさらに含みうる。
【００３４】
　前記腰バンドと結合し、前記ベースの下端を支持する分散板をさらに含み、前記分散板
は、前記ベースから転嫁される荷重を分散させることができる。
【００３５】
　本発明は、本体部と、肩バンドと、前記本体部の下部に連結される腰バンドと、前記腰
バンドに分離可能に結合されるベースと、前記ベースにヒンジ連結され、前記ベースに折
り畳まれる第１姿勢と前記ベースと一定の角度を保持するように開かれる第２姿勢とで回
転するヒップシートと、前記ベースに弾力的に移動可能に配されるロッキングシャフトと
、前記第１姿勢及び前記第２姿勢のうち何れか１つの姿勢で前記ヒップシートの位置を保
持する姿勢保持部と、を含み、前記姿勢保持部は、前記ベースに弾力的に移動可能に配さ
れるロッキングシャフトと、前記第２姿勢でロッキングシャフトが固定される第１ロッキ
ング溝と、前記ヒップシートの回転軌跡に対応する円弧状に形成され、前記第ｌロッキン
グ溝から遠ざかるほど深さが深くなる方向に傾いたカム面が形成された第２ロッキング溝
と、を含むベビーキャリアを提供するところにその目的がある。
【図面の簡単な説明】
【００３６】
【図１】本発明の一実施形態によるベビーキャリアを示す斜視図である。
【図２Ａ】荷重調節ユニットのヒップシートが第１姿勢に位置した状態を示す図ｌのベビ
ーキャリアを示す側面図である。
【図２Ｂ】荷重調節ユニットのヒップシートが第２姿勢に位置した状態を示す図１のベビ
ーキャリアを示す側面図である。
【図３Ａ】図ｌに示された荷重調節ユニットと腰バンドとを示す分解斜視図である。
【図３Ｂ】図３Ａに示された荷重調節ユニットと腰バンドとの結合斜視図である。
【図４】図３Ｂに表示されたＢ－Ｂ線に沿って示す断面図である。
【図５】荷重調節ユニットのヒップシートを示す斜視図である。
【図６】ロッキング構造によって第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図であ
る。
【図７Ａ】ロッキング構造によって第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図で
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ある。
【図７Ｂ】図７Ａに表示されたＤ－Ｄ線に沿って示す断面図である。
【図７Ｃ】図６に表示されたＣ－Ｃ線に沿って示す断面図である。
【図８】他のロッキング構造によって第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図
である。
【図９Ａ】他のロッキング構造によって第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面
図である。
【図９Ｂ】図９Ａに表示されたＦ－Ｆ線に沿って示す断面図である。
【図９Ｃ】図８に表示されたＥ－Ｅ線に沿って示す断面図である。
【図１０】さらに他のロッキング構造によって第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示
す正面図である。
【図１１Ａ】さらに他のロッキング構造によって第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを
示す正面図である。
【図１１Ｂ】図１１Ａに表示されたＨ－Ｈ線に沿って示す断面図である。
【図１１Ｃ】図１０に表示されたＧ－Ｇ線に沿って示す断面図である。
【図１２】支持部材を通じて第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図である。
【図１３Ａ】支持部材を通じて第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図である
。
【図１３Ｂ】図１３Ａに表示されたＪ－Ｊ線に沿って示す断面図である。
【図１３Ｃ】図１２に表示されたＩ－Ｉ線に沿って示す断面図である。
【図１４】他の構造の支持部材を通じて第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す斜視
図である。
【図１５Ａ】他の構造の支持部材を通じて第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正
面図である。
【図１５Ｂ】図１５Ａに表示されたＬ－Ｌ線に沿って示す断面図である。
【図１５Ｃ】図１４に表示されたＫ－Ｋ線に沿って示す断面図である。
【図１６】さらに他の構造の支持部材を通じて第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示
す斜視図である。
【図１７Ａ】さらに他の構造の支持部材を通じて第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを
示す正面図である。
【図１７Ｂ】図１７Ａに示されたＮ－Ｎ線に沿って示す断面図である。
【図１７Ｃ】図１６に表示されたＭ－Ｍ線に沿って示す断面図である。
【図１８】本発明の一実施形態によるベビーキャリアの肩バンドまたは腰バンドに備えら
れる引っ張り取っ手を示す斜視図である。
【図１９】本発明の一実施形態によるベビーキャリアの裏面固定部材が肩バンドに付着さ
れる状態を示す斜視図である。
【図２０Ａ】図１９に表示した０部分を拡大した図面である。
【図２０Ｂ】図１９に表示した０部分の裏面を拡大した図面である。
【図２０Ｃ】図２０Ｂに表示されたＰ－Ｐ線に沿って示す断面図である。
【図２１】本発明の一実施形態によるベビーキャリアにセンシング部が備えられた例を示
す斜視図である。
【図２２】図２１に示されたセンシング部を示す分解斜視図である。
【図２３】本発明の一実施形態によるセンシング部を用いた赤ちゃんとオムツの状態モニ
タリングシステムの構成を示す図面である。
【図２４】本発明の一実施形態によるセンシング部の構成を示すブロック図である。
【図２５】本発明の一実施形態による外部機器の構成を示すブロック図である。
【図２６Ａ】センシング部によって感知された赤ちゃんの状態を外部機器のディスプレイ
部に表示した例を示す図面である。
【図２６Ｂ】センシング部によって感知された赤ちゃんの状態を外部機器のディスプレイ
部に表示した例を示す図面である。
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【図２６Ｃ】センシング部によって感知された赤ちゃんの状態を外部機器のディスプレイ
部に表示した例を示す図面である。
【図２６Ｄ】センシング部によって感知された赤ちゃんの状態を外部機器のディスプレイ
部に表示した例を示す図面である。
【発明を実施するための形態】
【００３７】
　後術する実施形態は、本発明の理解を助けるために例示的に示したものであり、本発明
は、ここで説明される実施形態とは異なって、多様に変形されて実施可能であることが理
解しなければならない。但し、以下、本発明を説明するに当って、関連した公知の機能あ
るいは構成要素についての具体的な説明が、本発明の要旨を不明にする恐れがあると判断
される場合、その詳細な説明及び具体的な図示を省略する。また、添付図面は、発明の理
解を助けるために実際の縮尺どおりに示されたものではなく、一部構成要素の寸法が誇張
されるように示されうる。
【００３８】
　本発明の一実施形態によるベビーキャリア１は、赤ちゃんを抱いた状態で荷重調節ユニ
ット１００を操作して左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂと腰バンド３０とに同時に伝
達される赤ちゃんの体重を適切な比率で分散させることができる。これにより、ユーザは
、赤ちゃんの体重によって肩や腰に痛みが集中しないように赤ちゃんを抱いた状態で荷重
調節ユニット１００を通じて選択的に荷重分布を調節することができる。
【００３９】
　以下、図面を参照して、本発明の一実施形態によるベビーキャリアの構造について詳し
く説明する。
【００４０】
　図ｌは、本発明の一実施形態によるベビーキャリアを示す斜視図であり、図２Ａ及び図
２Ｂは、荷重調節ユニットのヒップシートが第１姿勢及び第２姿勢に位置した状態をそれ
ぞれ示すベビーキャリアの側面図である。
【００４１】
　図ｌを参照すれば、本発明の一実施形態によるベビーキャリア１は、本体部１０、左側
及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂ、腰バンド３０、頭台５０及び荷重調節ユニット１００
が含まれうる。
【００４２】
　本体部１０は、ユーザがベビーキャリア１を使用して赤ちゃんを抱いた状態で赤ちゃん
のヒップと体とを支持することができる。本体部３０は、上部両側に左側及び右側肩バン
ド２０ａ、２０ｂが連結され、下部に腰バンド３０が連結される。
【００４３】
　左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂは、それぞれユーザの両肩に掛けた状態で締結部
材４０によって互いに連結されうる。締結部材４０は、左側及び右側肩バンド２０ａ、２
０ｂにそれぞれ一端が連結された第ｌ及び第２ベルト４２ａ、４２ｂと、第ｌ及び第２ベ
ルト４２ａ、４２ｂの他端にそれぞれ固定され、互いに分離可能にスナップ結合される一
対のバックル４１、４３と、を含みうる。ユーザは、左側及び右側肩バンド２０ａ、２０
ｂを両肩に担いで締結部材４０の一対のバックル４１、４３をかければ、ベビーキャリア
１を上体に安定して着用することができる。この状態で赤ちゃんを抱けば、赤ちゃんがベ
ビーキャリア１から容易に離脱されないので、赤ちゃんの墜落事故を未然に防止すること
ができる。
【００４４】
　腰バンド３０は、前側の上端が本体部１０に連結され、ユーザがベビーキャリア１着用
時に、ユーザの腰部を取り囲む。腰バンド３０は、ベビーキャリア１の着用及び着用解除
が容易になるように前述したバックルのようなスナップ結合具（図示せず）が備えられう
る。
【００４５】
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　腰バンド３０は、内側に固定板３１が結合されうる。固定板３１は、本体部１０の下側
に位置するように腰バンド３０のほぼ前側に配置される。固定板３１は、荷重調節ユニッ
ト１００が分離可能に結合され、第２姿勢で後述するヒップシート１３０を通じて赤ちゃ
んの体重を腰バンド３０に伝達する。固定板３１とヒップシート１３０は、赤ちゃんの体
重を支えることができるように所定の剛性を有する材質からなりうる。固定板３１に対す
る具体的な構成は、図３Ａないし図４を参照して後述する。
【００４６】
　荷重調節ユニット１００が腰バンド３０に分離可能に結合されるベース１１０と、ベー
ス１１０に折り畳まれる第１姿勢とベース１１０と一定の角度を保持するように開かれる
第２姿勢とで回転するヒップシート１３０と、第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１つの
姿勢でヒップシート１３０の位置を保持する姿勢保持部２００と、を含む。
【００４７】
　ベース１１０は、腰バンド３０の前面に分離可能に連結される。しかし、ベース１１０
は、これに制限されず、腰バンド３０の前面に固定された状態で結合されうる。
【００４８】
　ベース１１０は、前面上部にヒップシート１３０の一端部が回転自在にヒンジ連結され
る。図２Ａのように、ヒップシート１３０がベース１１０に折り畳まれた状態を第１姿勢
と言い、図２Ｂのように、ヒップシート１３０がベース１１０と一定の角度を保持するよ
うに開かれた状態を第２姿勢と言う。前記荷重調節ユニット１００が、第１姿勢と第２姿
勢とを取ることによって左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂと腰バンド３０とに赤ちゃ
ん体重によってそれぞれ加えられる荷重の程度が変わる。
【００４９】
　この場合、赤ちゃん体重のほとんどは、腰バンド３０よりも左側及び右側肩バンド２０
ａ、２０ｂに作用する。この状態でユーザがベビーキャリア１を長時間使用すれば、ユー
ザの腰よりも肩にさらに大きな荷重が作用するので、肩に痛みを感じることができる。
【００５０】
　この場合、ユーザが赤ちゃんを抱いたまま荷重調節ユニット１００を第２姿勢に変更さ
せれば、ヒップシート１３０が本体部１０に加えられる赤ちゃんの体重を受けて腰バンド
３０に伝達する。これにより、左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂに作用した荷重の相
当部分が腰バンド３０に分散されながらユーザの肩に加えられる荷重を軽減することがで
きる。
【００５１】
　逆に、ユーザが荷重調節ユニット１００を第２姿勢で一定時間使用することによって、
腰に痛みを感じれば、荷重調節ユニット１００を第１姿勢に変更させ、本体部１０を支持
しないようにして、腰に加えられた荷重の相当部分を肩に分散することができる。
【００５２】
　このように、ユーザは、荷重調節ユニット１００を第１姿勢と第２姿勢のうち何れか１
つの姿勢に変更させることによって、左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂと腰バンド３
０とに作用する荷重の比率を変更することができる。これにより、赤ちゃん体重による荷
重がユーザの肩や腰のうち何れか一箇所に集中しないようにして、当該部分で発生する痛
みを低減させることができる。
【００５３】
　図３Ａは、図ｌに示された荷重調節ユニットと腰バンドとを示す分解斜視図であり、図
３Ｂは、図３Ａに示された荷重調節ユニットと腰バンドとの結合斜視図である。図４は、
図３Ｂに表示されたＢ－Ｂ線に沿って示す断面図である。
【００５４】
　腰バンド３０は、荷重調節ユニット１００を腰バンド３０に分離可能に固定させるため
に固定板３１を備えることができる。固定板３１は、腰バンド３０の前側内側でユーザの
腹と腰の一部を取り囲むように腰バンド３０の長手方向に沿って配置される。
【００５５】
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　固定板３１は、前面に腰バンド３０の外側に露出された複数の結合突起３４を含む。複
数の結合突起３４は、それぞれ固定板３１から突出したピン部２２と、前記ピン部２２の
先端にピン部の断面積よりも広い断面積を有するピン部２２ヘッド部２３と、で形成され
る。
【００５６】
　ベース１１０は、腰バンド３０に分離可能に固定され、前面にヒップシート１３０の一
端が回転自在にヒンジ連結される。ベース１１０は、腰バンド３０の複数の結合突起３４
が結合される複数の結合ホール１１１が形成されうる。複数の結合ホール１１１は、半径
が異なる円が上下に一部重畳された形状に形成される。各結合ホール１１１は、上側に形
成された円１３３が下側に形成された円１３２よりも小さく形成される。
【００５７】
　各結合ホール１１１の下側円１１２は、結合突起３４のヘッド部３３が通過するように
、結合突起３４のヘッド部３３の直径と同じか、それより大径を有する。各結合ホール１
１１の上側円１１３は、結合突起３４のピン部３２を収容することができるように、ピン
部３２の直径と同じか、それより大径を有する。
【００５８】
　下側円１１２と上側円１１３とが合う部分の幅は、結合突起３４のピン部３２の直径よ
りも小さく形成される。これにより、ベース１１０が固定板３１に結合時に、しっかりと
した音と感じで安定した固定の有無を判断することができる。結合ホール１１１は、ベー
ス１１０が固定板３１に結合した後、容易に抜けないように固定する役割を果たす。
【００５９】
　ベース１１０を固定板３１に結合する過程は、下記の通りである。ベース１１０を固定
板３１の前面に移動させて結合ホール１１１の下側円１１２に結合突起３４のピン部２２
ヘッド部２３を通過させた後、ベース１１０を下に移動させて結合ホール１１１の上側円
１１３に結合突起３４のピン部３２がかかるようにする。ベース１１０を固定板３１から
分離する過程は、ベース１１０を固定板３１に結合する過程の逆順になされる。
【００６０】
　ベース１１０は、ユーザがベビーキャリア１を着用時に、腹の屈曲に対応するように荷
重調節ユニット１００が配される前側に向けて突出するように、所定の曲率を有するよう
に曲がる。これにより、ベース１１０は、ユーザの腹と腰の一部に密着され、第２姿勢で
ヒップシート１３０から伝達される荷重がベース１１０を通じて腹と腰の一部にほぼ均一
に伝達されうる。したがって、ユーザは、ベビーキャリア１を着用する場合、楽な着用感
を感じることができる。
【００６１】
　ヒップシート１３０は、中央部１３２の両側にそれぞれ所定の角度で傾いた傾斜部１３
１、１３３が延設される。これにより、第２姿勢で傾斜部１３１、１３３は、赤ちゃんの
足を自然に支持することができる。また、第１姿勢でヒップシートの両側が突出しないよ
うにして、赤ちゃんの身体（足または太もも）が触れないようにする。
【００６２】
　図４を参照すれば、腰バンド３０の外側には、ベース１１０の下端を支持する分散板３
５が配される。第２姿勢でヒップシート１３０に加えられた赤ちゃんの体重は、ベース１
１０に伝達される。これにより、ベース１１０が結合突起１１１を基準点として逆時計回
り方向に回転しようとする状態になる。これにより、ベース１１０の下端部が腰バンド３
０の前面を加圧する。この場合、傾いたベース１１０の下端部のエッジに接触される腰バ
ンド３０部分に荷重が集中する問題がある。このような集中した荷重を分散させるために
、腰バンド３０の外側に一端３５ａは、ベース１１０の下端部を支え、他端３５ｂは、腰
バンド３０に固定される分散板３５を配置することができる。分散板３５は、固定板３１
と離隔を置いて配される。
【００６３】
　分散板３５は、ベース１１０のヒップシート１３０とヒンジ連結される部分と最も遠く
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離れた部分を支持する。分散板３５がベース１１０の下端部１１６を支持するために、固
定板３１の下端部１１６は、分散板３５を配置するために、凹状の配置溝３７が形成され
る。配置溝３７は、分散板３５よりも大きく形成される。これにより、分散板３５と固定
板３１は、互いに離隔して配置される。
【００６４】
　ベース１１０の下端部１１６が腰バンド３０方向に傾く時、ベース１１０の下部分を分
散板３５が支持する。これにより、ベース１１０の下端部１１６が傾きながら何れか一地
点に力の集中を防止することができる。分散板３５は、ベース１１０の傾いた下端部１１
６のエッジに集中する荷重を分散させることができる。図４に示された矢印のように、ヒ
ップシート１３０に加えられた荷重は、分散板３５によって分散されてユーザに作用する
。これにより、ユーザの腹部に加えられる痛みを減少させることができる。
【００６５】
　姿勢保持部２００は、多様な実施形態を含み、これについては、下記の図面を参照して
説明する。
【００６６】
　図５は、荷重調節ユニットのヒップシートを示す斜視図であり、図６は、ロッキング構
造によって第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図である。図７Ａは、ロッキ
ング構造によって第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図であり、図７Ｂは、
図７Ａに表示されたＤ－Ｄ線に沿って示す断面図であり、図７Ｃは、図６に表示されたＣ
－Ｃ線に沿って示す断面図である。
【００６７】
　図５ないし図７Ａを参照すれば、ベース１１０の一側には、ヒップシート１３０が折り
畳まれた第１姿勢及び開かれた第２姿勢を保持することができる姿勢保持部２００が配置
される。
【００６８】
　姿勢保持部２００は、ロッキングシャフト２５０とロッキング部２７０とを含みうる。
ロッキングシャフト２５０は、ベース１１０に摺動可能に弾力的に配される。姿勢保持部
２００は、ヒップシート１３０に形成され、ロッキングシャフト２５０が固定可能に結合
される第１及び第２ロッキング溝２２０、２３０が形成される。
【００６９】
　図６を参照すれば、ベース１１０の前面上部には、ヒンジ部１５０が突設され、ベース
１１０にヒップシート１３０を回転自在に連結するためのヒンジ軸１５１が結合される。
ヒップシート１３０の裏面上部には、ヒンジ部１５０の両側にそれぞれ配される一対のロ
ッキングリブ２７０が突設される。一対のロッキングリブ２７０は、互いに対称に配され
、その構成が同一なので、以下、左側ロッキングリブ２７０についてのみ説明する。
【００７０】
　図５を参照すれば、ロッキングリブ２７０の一面２７０ａには、ヒンジ孔１５３と第１
及び第２ロッキング溝２２０、２３０とが形成される。ヒンジ孔１５３には、ヒンジ軸１
５１の一端が挿入された状態で支持される。これにより、ヒップシート１３０は、ベース
１１０に対して時計回り方向及び逆時計回り方向に所定の角度で回転する。
【００７１】
　第１及び第２ロッキング溝２２０、２３０は、一定間隔を置いて配され、ヒップシート
１３０がベースに折り畳まれるか、開かれる第１及び第２姿勢によってロッキングシャフ
ト２５０が挿入される位置に配置される。これにより、ロッキングシャフト２５０は、ヒ
ップシート１３０がベース１１０に折り畳まれる第１姿勢に位置する時、第１ロッキング
溝２２０に挿入され、ヒップシート１３０がベース１１０に対して所定の角度で開かれる
第２姿勢に位置する時、第２ロッキング溝２３０に挿入される。このように、ロッキング
シャフト２５０が第ｌまたは第２ロッキング溝２２０、２３０に挿入される時、第１また
は第２姿勢が保持されうる。
【００７２】
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　第１ロッキング溝２２０は、ヒップシート１３０の回動方向に沿って円弧状に形成され
る。第１ロッキング溝２２０は、第２ロッキング溝２３０から遠ざかるほど第１ロッキン
グ溝２２０の深さが深くなる方向に傾いたカム面２２３を含む。ロッキングシャフト２５
０が固定される第ｌロッキング溝２２０の固定部２２５は、カム面２２３と連結されるよ
うに形成され、第ｌロッキング溝２２０の最も深い地点でロッキングシャフト２５０の挿
入部２５５に対応するように円筒状に形成される。第ｌロッキング溝２２０が円弧状にな
されることによって、ロッキングシャフト２５０が第ｌロッキング溝２２０に挿入された
状態でロッキングハンドル２５７を引っ張らず、ヒップシート１１０を広げる動作のみを
通じて第１姿勢から第２姿勢に変更することができる。
【００７３】
　第２ロッキング溝２３０は、ロッキングシャフト２５０を固定するために、ロッキング
シャフト２５０の挿入部２５５に対応する円筒状に形成される。第２ロッキング溝２３０
の直径は、ロッキングシャフト２５０の直径と同じか、少し大きく形成されうる。
【００７４】
　ヒップシート１３０とベース１１０とのヒンジ連結構造及びロッキング構造についてさ
らに具体的に説明する。
【００７５】
　ヒップシート１３０は、ベース１１０に折り畳まれる第１姿勢と、ベース１１０と一定
の角度を保持するように開かれる第２姿勢と、で回転自在にベース１１０にヒンジ連結さ
れる。
【００７６】
　ヒンジ軸１５１は、ヒップシート１３０のロッキングリブ２７０に回転自在に支持され
る。具体的に、ヒンジ軸１５１の一端は、ロッキングリブ２７０に形成されたヒンジ孔１
５３に挿入される。ヒップシート１３０は、ヒンジ軸１５１を回転中心にしてベース１１
０に対して所定の角度で回転することができる。ヒンジ軸１５１は、ベース１１０の前面
上部に突設されたヒンジ部１５０の内側に貫通して配される。
【００７７】
　ベース１１０は、上部にヒップシート１３０と共に回転するロッキングリブ２７０が干
渉されないように回動溝１３５が形成される。姿勢保持部２００は、ロッキングリブ２７
０に形成された第１及び第２ロッキング溝２２０、２３０と、ヒンジ軸１５１の外側また
は回動溝１５３の内側に前記第ｌ及び第２ロッキング溝２２０、２３０に選択的に弾力結
合されるロッキングシャフト２５０と、を含みうる。
【００７８】
　ロッキングシャフト２５０は、軸部２５１、挿入部２５５及びロッキングハンドル２５
７を含みうる。
【００７９】
　軸部２５１は、ヒンジ部１５０の一部に摺動自在に貫設される。挿入部２５５は、軸部
２５１の一端に延設され、第ｌ及び第２ロッキング溝２２０、２３０に選択的に挿入され
る。軸部２５１の他端には、ユーザが軸部２５１を移動させるためのロッキングハンドル
２５７が結合される。
【００８０】
　挿入部２５５は、荷重調節ユニット１００が第ｌまたは第２姿勢に変更されることによ
って、第ｌ及び第２ロッキング溝２２０、２３０のうち何れか１つに選択的に挿入される
。挿入部２５５は、第ｌ及び第２ロッキング溝２２０、２３０のうち何れか１つに挿入さ
れれば、第ｌまたは第２姿勢に位置したヒップシート１３０を固定させ、第ｌ及び第２ロ
ッキング溝２２０、２３０から抜け出れば、ヒップシート１３０が第ｌ及び第２姿勢のう
ち何れか１つの姿勢から残りの１つの姿勢に変更可能な状態になる。
【００８１】
　弾性部材２５３は、ヒンジ部１５０の一部の内側で軸部２５１を弾力的に支持する。弾
性部材２５３は、軸部２５１が挿入されるコイルバネで形成されうる。弾性部材２５３は
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、ロッキングシャフト２５０をロッキングリブ２７０側に加圧する方向に弾性力が作用す
る。これにより、ロッキングシャフト２５０は、第１及び第２ロッキング溝２２０、２３
０が形成されたロッキングリブ２７０面に対してほぼ垂直な方向に沿って直線移動するこ
とができる。
【００８２】
　ロッキングハンドル２５７は、第２姿勢でロッキングリブ２７０から遠ざかる方向に引
っ張って挿入部２５５を第２ロッキング溝２３０から引き出す。これにより、ヒップシー
ト１３０は、開かれたまま保持された状態が解除されてベース１１０に折り畳まれる。
【００８３】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１１０が第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１
つから、第１姿勢及び第２姿勢のうち残りの１つに変更する過程を、図７Ｂ及び図７Ｃを
参照して説明する。
【００８４】
　図７Ｂのように、ヒップシート１３０は、第１姿勢ベース１１０に折り畳まれる。第１
姿勢で、ベビーキャリア１の本体部１０には、赤ちゃんの体重が載せられて左側及び右側
肩バンド２０ａ、２０ｂを下に引っ張る。この場合、赤ちゃんの体重によって左側及び右
側肩バンド２０ａ、２０ｂに加えられる荷重は、腰バンド３０に加えられる荷重よりもさ
らに大きくなる。
【００８５】
　ユーザが、荷重調節ユニット１００を第１姿勢で設定した状態でベビーキャリア１を長
時間使用する場合、肩に痛みを感じることができる。この場合、ユーザは、単純な操作を
通じて荷重調節ユニット１００を第１姿勢から第２姿勢に変更して肩に加えられる荷重の
相当部分は腰に伝達することによって、肩に加えられる痛みを減らしうる。
【００８６】
　荷重調節ユニット１００を第１姿勢から第２姿勢に変更するために、ユーザは、単にヒ
ップシート１３０をベース１１０から開かれる方向に回転させれば、第１姿勢でのヒップ
シート１３０に対する固定は解除される。
【００８７】
　次いで、ユーザがヒップシート１３０を開かれる方向に回転すれば、ロッキングシャフ
ト２５０の挿入部２５５は、第１ロッキング溝２２０の固定部２２５から抜け出てカム面
２２３に沿って摺動して第ｌロッキング溝２２０を抜け出る。引き続き、挿入部２５５は
、ヒップシート１３０と共に回転するロッキングリブ２７０の一面２７０ａをスライディ
ングする。
【００８８】
　ヒップシート１３０が完全に開かれた第２姿勢に位置すれば、図７Ｃのように、ロッキ
ングシャフト２５０の挿入部２５５は、第２ロッキング溝２３０に挿入される。これによ
り、ヒップシート１３０は、開かれた状態で固定される。
【００８９】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢から第２姿勢に転換されれば、本体部１０に載せら
れた赤ちゃんの体重は、ヒップシート１３０を通じて腰バンド３０に伝達されることによ
って、左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂを通じてユーザの肩に加えられた荷重が腰バ
ンド３０に分散される。したがって、腰バンド３０に加えられる荷重が左側及び右側肩バ
ンド２０ａ、２０ｂに加えられる荷重よりもさらに大きく作用する。
【００９０】
　このように、荷重調節ユニット１００を第１姿勢から第２姿勢に切り換えれば、ユーザ
は、肩に加えられる痛みを減らしうる。
【００９１】
　一方、荷重調節ユニット１００を第２姿勢で設定した状態でベビーキャリア１を長時間
使用すれば、腰に痛みを感じることができる。この場合、荷重調節ユニット１００を第２
姿勢から第１姿勢に迅速に変更することによって、腰の痛みを緩和することができる。以
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下、荷重調節ユニット１００を第２姿勢から第１姿勢に切り換える過程を説明する。
【００９２】
　荷重調節ユニット１００を第２姿勢から第１姿勢に変更するために、ユーザは、ロッキ
ングハンドル２５７を図６に表示された矢印方向に引っ張れば、第２ロッキング溝２３０
に挿入されたロッキングシャフト２５０の挿入部２５５は、第２ロッキング溝２３０から
抜け出る。この状態でヒップシート１３０を折畳方向に回転すれば、挿入部２３５は、弾
性部材２５３によってロッキングリブ２７０の一面２７０ａを加圧した状態でスライディ
ングしながら第ｌロッキング溝２２０のカム面２２３に沿って第１ロッキング溝２３０に
挿入される。挿入部２３５が引き続き第１ロッキング溝２２０のカム面２２３に沿ってス
ライディングしながら第１ロッキング溝２３０の固定部２２５に挿入されれば、ヒップシ
ート１３０は、ベース１１０に折り畳まれて荷重調節ユニット１００は第１姿勢に変更さ
れる。
【００９３】
　一方、本発明の一実施形態による荷重調節ユニットは、多様な構造の姿勢保持部を有し
、以下、添付の図８ないし図１７Ｃを参照して荷重調節ユニットの多様な実施形態を説明
する。
【００９４】
　図８ないし図１７Ｃを通じて分かるように、荷重調節ユニットの基本的な構造は、前述
した本発明の一実施形態と同様になされる。したがって、前記一実施形態と同じ部分及び
構成に対しては、同じ参照符号を付与して引用する。
【００９５】
　図８は、他のロッキング構造によって第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面
図であり、図９Ａは、他のロッキング構造によって第１姿勢を保持する荷重調節ユニット
を示す正面図である。図９Ｂは、図９Ａに表示されたＦ－Ｆ線に沿って示す断面図であり
、図９Ｃは、図８に表示されたＥ－Ｅ線に沿って示す断面図である。
【００９６】
　図８ないし図９Ｃを参照すれば、荷重調節ユニット１００を第１または第２姿勢に変更
するように操作することができる姿勢保持部３００は、ヒップシート１３０に摺動可能に
弾力的に配されるロッキングシャフト３５０と、ベース１１０に形成され、ロッキングシ
ャフト３５０が固定可能に結合される第１及び第２ロッキング溝３２０、３３０と、を含
みうる。
【００９７】
　図８に示された本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１００の姿勢保持部３０
０のロッキングシャフト３５０は、ヒップシート１３０に形成され、第１及び第２ロッキ
ング溝３２０、３３０は、ベース１１０に形成される。ロッキングシャフト２５０がベー
ス１１０に形成され、第１及び第２ロッキング溝２２０、２３０は、ヒップシート１３０
に形成された図６の実施形態のロッキング構造と差がある。
【００９８】
　ベース１１０は、ヒンジ孔１５３と第１及び第２ロッキング溝３２０、３３０が形成さ
れたロッキングリブ３７０とを含む。ロッキングリブ３７０は、ベース１１０の上部でヒ
ップシート１３０に向けて突設される。ロッキングリブ３７０は、ベース１１０の外側面
に形成され、ロッキングリブ３７０は、ベース１１０の上部両側に互いに対称に形成され
る。
【００９９】
　ロッキングシャフト３５０は、ロッキングリブ３７０面に対して垂直な方向に沿って直
線移動することができる。ロッキングシャフト３５０は、後述する弾性部材３５３によっ
てロッキングシャフト収容部３８０内で弾力的に移動可能である。ロッキングシャフト収
容部３８０は、ヒップシート１３０に形成され、ロッキングシャフト収容部３８０は、ロ
ッキングリブ３７０面に隣接して配される。
【０１００】
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　第１ロッキング溝３２０と第２ロッキング溝３３０は、互いに一定間隔を置いてロッキ
ングリブの一面３７０ａに形成される。ロッキングリブの一面３７０ａは、ロッキングシ
ャフト収容部３８０と隣接した面である。
【０１０１】
　第１及び第２ロッキング溝３２０、３３０は、一定間隔を置いて配され、ヒップシート
１３０がベースに折り畳まれるか、開かれる第１及び第２姿勢によってロッキングシャフ
ト３５０が挿入される位置に配置される。これにより、ロッキングシャフト３５０は、ヒ
ップシート１３０がベース１１０に折り畳まれる第１姿勢に位置する時、第１ロッキング
溝３２０に挿入され、ヒップシート１３０がベース１１０に対して所定の角度で開かれる
第２姿勢に位置する時、第２ロッキング溝３３０に挿入される。このように、ロッキング
シャフト３５０が第ｌまたは第２ロッキング溝３２０、３３０に挿入される時、第１また
は第２姿勢が保持されうる。
【０１０２】
　第１ロッキング溝３２０は、第２ロッキング溝３３０よりも上側に位置する。
【０１０３】
　具体的に、ヒップシート１３０が第２姿勢を保持する時、ロッキングシャフト３５０は
、ロッキングリブ３７０の下側に形成された第２ロッキング溝３３０に挿入される。
【０１０４】
　第１ロッキング溝３２０と第２ロッキング溝３３０は、ロッキングシャフト３５０の挿
入部３５５が挿設される深さを有するように形成される。第ｌロッキング溝３２０と第２
ロッキング溝３３０は、ロッキングシャフト３５０の挿入部３５５に対応する円筒状に形
成される。第ｌロッキング溝３２０と第２ロッキング溝３３０の直径は、ロッキングシャ
フト３５０の直径と同じか、少し大きく形成される。
【０１０５】
　ロッキングシャフト３５０は、軸部３５１、挿入部３５５及びロッキングハンドル３５
７を含みうる。軸部３５１は、ロッキングリブ３７０の一部に摺動自在に貫設される。挿
入部３５５は、軸部３５１の一端に延設され、第ｌ及び第２ロッキング溝３２０、３３０
に選択的に挿入される。軸部３５１の他端には、ユーザが軸部３５１を移動させるための
ロッキングハンドル３５７が結合される。
【０１０６】
　挿入部３５５は、荷重調節ユニット１００が第ｌまたは第２姿勢に変更されることによ
って、第１及び第２ロッキング溝３２０、３３０のうち何れか１つに選択的に挿入される
。挿入部３５５は、第１及び第２ロッキング溝３２０、３３０のうち何れか１つに挿入さ
れれば、第１または第２姿勢に位置したヒップシート１３０を固定させ、第１及び第２ロ
ッキング溝３２０、３３０から抜け出れば、ヒップシート１３０が第１及び第２姿勢のう
ち何れか１つの姿勢から残りの１つの姿勢に変更可能な状態になる。
【０１０７】
　弾性部材３５３は、シャフト収容部３８０の一部の内側で軸部３５１を弾力的に支持す
る。弾性部材３５３は、軸部３５１が挿入されるコイルバネで形成されうる。弾性部材３
５３は、ロッキングシャフト３５０をロッキングリブ３７０側に加圧する方向に弾性力が
作用する。これにより、ロッキングシャフト３５０は、第ｌ及び第２ロッキング溝３２０
、３３０が形成されたロッキングリブ３７０面に対してほぼ垂直な方向に沿って直線移動
することができる。
【０１０８】
　ロッキングハンドル３５７は、第２姿勢でロッキングリブ３７０から遠ざかる方向に引
っ張って挿入部３５５を第２ロッキング溝３３０から引き出す。これにより、ヒップシー
ト１３０は、開かれたまま保持された状態が解除されてベース１１０に折り畳まれる。
【０１０９】
　ロッキングシャフト３５０は、ヒップシート１３０が第２姿勢に開かれる時、外部に露
出されるように配される。ロッキングシャフト３５０は、ヒップシート１３０の姿勢を変
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更するために矢印方向に移動しなければならない。ヒップシート１３０が開かれた状態で
、ロッキングハンドル３５７が外部に露出されているので、ユーザがヒップシート１３０
を第２姿勢から第１姿勢に変更させる時に容易な利点がある。
【０１１０】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢または第２姿勢から残りの姿勢に変更される時、挿
入部３５５は、第ｌロッキング溝３２０または第２ロッキング溝３３０から抜け出る。引
き続き、挿入部３５５は、ロッキングリブ３７０の一面３７０ａをスライディングしなが
らヒップシート１３０と共に回転する。この際、挿入部３５５は、弾性部材３５３によっ
てロッキングリブ３７０方向に弾性力が作用して、ヒップシート１３０が第１姿勢または
第２姿勢に位置すれば、挿入部３５５は、第１ロッキング溝３２０または第２ロッキング
溝３３０に挿入される。
【０１１１】
　具体的に、図９Ｂのように、ヒップシート１３０が第１姿勢に位置すれば、挿入部３５
５は、第１ロッキング溝３２０に挿設され、図９Ｃのように、ヒップシート１３０が第２
姿勢に位置すれば、挿入部３５５は、第２ロッキング溝３３０に挿設される。
【０１１２】
　本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１００は、第１姿勢で、ロッキング部３
００は、ベース１１０とヒップシート１３０とがヒンジ連結される部分に配される。これ
により、ロッキングハンドル３５７は、ベビーキャリア１のヒンジ部１５０によって遮蔽
されうる。ヒンジ部１５０が荷重調節ユニット１００の連結部分を遮蔽するように配され
れば、荷重調節ユニット１００が外観上きれいに見える効果がある。
【０１１３】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢を保持する時、ロッキングシャフト３５０は、第１
ロッキング溝３２０に挿入される。ヒップシート１３０が折り曲げられた状態でロッキン
グシャフト３５０は、ロッキングリブ３７０の上側に形成された第１ロッキング溝３２０
に挿入される。
【０１１４】
　第１ロッキング溝３２０は、ロッキングシャフト３５０の挿入部３５５に対応する形状
に形成されるために、第１姿勢で固定されたヒップシート１３０のロッキングを解除する
ために、ロッキングシャフト３５０を第ｌロッキング溝３２０から取り出さなければなら
ない。
【０１１５】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０が第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１
つから、第１姿勢及び第２姿勢のうち残りの１つに変更する過程を、図９Ｂ及び図９Ｃを
参照して説明する。
【０１１６】
　図９Ｂのように、ヒップシート１３０は、第１姿勢ベース１１０に折り畳まれる。荷重
調節ユニット１００を第１姿勢から第２姿勢に変更するために、ユーザは、ロッキングシ
ャフト３５０を図９Ａに示された矢印方向に引っ張る。ロッキングハンドル３５７を矢印
方向に引っ張れば、ロッキングシャフト３５０の挿入部３５５は、第１ロッキング溝３２
０から抜け出る。この状態でヒップシート１３０を開かれる方向に回転させれば、挿入部
３５５は、弾性部材３５３によってロッキングリブ３７０の一面３７０ａを加圧した状態
でスライディングしながら第２ロッキング溝３３０に挿入される。
【０１１７】
　ヒップシート１３０が完全に開かれた第２状態に位置すれば、図９Ｃのように、ロッキ
ングシャフト３５０の挿入部３５５は、第２ロッキング溝３３０に挿設される。ロッキン
グシャフト３５０が第２ロッキング溝３３０に挿入されることによって、ヒップシート１
３０は、第２姿勢を保持するように固定される。
【０１１８】
　ユーザは、荷重調節ユニット１００を第２姿勢から第１姿勢に変更するために、ロッキ
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ングシャフト３５０を図８に示された矢印方向に移動させる。ロッキングハンドル３５７
を矢印方向に引っ張れば、ロッキングシャフト３５０の挿入部３５５は、第２ロッキング
溝３３０から抜け出る。この状態でヒップシート１３０を折畳方向に回転させれば、挿入
部３５５は、弾性部材３５３によってロッキングリブ３７０の一面３７０ａを加圧した状
態でスライディングしながら第ｌロッキング溝３２０に挿入される。
【０１１９】
　図１０は、さらに他のロッキング構造によって第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを
示す正面図であり、図１１Ａは、さらに他のロッキング構造によって第１姿勢を保持する
荷重調節ユニットを示す正面図である。図１１Ｂは、図１１Ａに表示されたＨ－Ｈ線に沿
って示す断面図であり、図１１Ｃは、図１０に表示されたＧ－Ｇ線に沿って示す断面図で
ある。
【０１２０】
　図１０ないし図１１Ｃを参照すれば、本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１
００の姿勢保持部４００は、第ｌロッキング溝４２０が第２ロッキング溝４３０よりも下
側に位置した第ｌ及び第２ロッキング溝４２０、４３０を含む。具体的に、ヒップシート
１３０を第１姿勢に固定させるための第ｌロッキング溝４２０がヒップシート１３０を第
２姿勢に固定させるための第２ロッキング溝４３０よりも下側に位置する。
【０１２１】
　図１０に示されたさらに他のロッキング構造による荷重調節ユニットは、第ｌロッキン
グ溝４２０が第２ロッキング溝４３０よりも上側に形成された図８の実施形態と差異点が
ある。
【０１２２】
　本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０が第２姿勢
に固定される時、図１１Ｃのように、ロッキングシャフト４５０は、ヒンジ孔１５３より
も上側に形成された第２ロッキング溝４３０に挿設される。これにより、ヒップシート１
３０が第２姿勢に位置する時、ロッキングシャフト４５０が外部に露出されない。ロッキ
ングシャフト４５０は、ヒップシート１３０の外側面上に配される。
【０１２３】
　ロッキングハンドル４５７が第２姿勢で外部に露出されないために、ユーザの誤った作
動によって、ヒップシート１３０が第２姿勢で固定が解除される危険が減少する利点があ
る。
【０１２４】
　本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１００のロッキング部４００は、第１姿
勢でヒップシート１３０の外側面に配されるために、ロッキング部４００が外部に露出さ
れる。
【０１２５】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢を保持する時、図１１Ｂのように、ロッキングシャ
フト４５０は、第１ロッキング溝４２０に挿入される。ヒップシート１３０が折り畳まれ
た状態でロッキングシャフト４５０は、固定ブラケット４７０のヒンジ孔１５３よりも下
側に形成された第１ロッキング溝４２０に挿入される。
【０１２６】
　第１ロッキング溝４２０は、ロッキングシャフト４５０の挿入部４５５に対応する形状
に形成されるために、第１姿勢で固定されたヒップシート１３０のロッキングを解除する
ために、ロッキングシャフト４５０を第１ロッキング溝４２０から引き出さなければなら
ない。
【０１２７】
　ユーザは、ロッキングハンドル４５７を図１６に示された矢印方向に引っ張って第１姿
勢で固定されたヒップシート１３０のロッキングを解除することができる。ロッキングハ
ンドル４５７が第１姿勢で外部に露出されており、ユーザの接近が容易である。これによ
り、ユーザが荷重調節ユニット１００の姿勢を変更させやすい。
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【０１２８】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０が第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１
つから、第１姿勢及び第２姿勢のうち残りの１つに変更する過程は、図８の実施形態と同
一なので、これについての説明は省略する。
【０１２９】
　図１２は、支持部材を通じて第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図であり
、図１３Ａは、支持部材を通じて第１姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す正面図であ
る。図１３Ｂは、図１３Ａに表示されたＪ－Ｊ線に沿って示す断面図であり、図１３Ｃは
、図１２に表示されたＩ－Ｉ線に沿って示す断面図である。
【０１３０】
　図１２ないし図１３Ｃを参照すれば、ベース１１０の一側には、ヒップシート１３０が
第２姿勢に位置された状態で荷重調節ユニット１００を第１または第２姿勢に変更するよ
うに操作することができる姿勢保持部５００が設けられうる。
【０１３１】
　姿勢保持部５００は、一端が前記ヒップシートにヒンジ連結され、前記第２姿勢で前記
ベースに対して前記ヒップシートを開かれた状態に保持する支持部材５１０を含む。
【０１３２】
　支持部材５１０の一端５１２ａ、５１２ｂは、ヒップシート１３０にヒンジ連結され、
支持部材５１０の他端５１４は、第１姿勢でヒップシート１３０に分離可能に固定され、
第２姿勢でベース１１０される。支持部材５１０は、“コ”字状に形成され、支持部材５
１０の一端５１２ａ、５１２ｂは、ヒップシート１３０に形成された挿入溝５１１に回転
自在に挿入される。支持部材５１０は、開かれたヒップシート１３０からベース１１０ま
で回転可能である。ヒップシート１３０の他端５１４は、ベース１１０に形成された支持
溝５１３に据え置きされる。
【０１３３】
　支持部材５１０の一端は、ヒップシート１３０に配され、支持部材５１０の他端は、ベ
ース１１０に据え置きされて、ヒップシート１３０を第２姿勢に固定することができる。
【０１３４】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢に位置する時、図１３Ｂのように、支持部材５１０
の一端５１２ａ、５１２ｂは、ヒップシート１３０にヒンジ連結され、支持部材５１０の
他端５１４は、ヒップシート１３０に形成された収容溝５１５に分離可能に固定される。
【０１３５】
　荷重調節ユニット１００が第２姿勢に位置する時、図１３Ｃのように、支持部材５１０
の一端５１２ａ、５１２ｂは、ヒップシート１３０にヒンジ連結され、支持部材５１０の
他端５１４は、ベース１１０に形成された支持溝５１３に据え置きされる。
【０１３６】
　ヒップシート１３０とベース１１０とがヒンジ連結されるヒンジ部１５０に第１及び第
２スナップ結合部材５３５が配置される。第１及び第２スナップ結合部材５３１、５３５
は、ヒンジ軸１５１上に配される。第１スナップ結合部材５３１は、ヒップシート１３０
に配され、第２スナップ結合部材５３５は、ベース１１０に配置される。第１スナップ結
合部材５３１と第２スナップ結合部材５３５は、互いに隣接して配される。
【０１３７】
　第１スナップ結合部材５３１は、ヒップシート１３０に形成されたスナップ結合収容部
５１５に配され、弾性部材５３３と第２スナップ結合部材５３５との間に配される。第１
スナップ結合部材５３１の第２スナップ結合部材５３５と隣接しない面に弾性部材５３３
が配される。弾性部材５３３は、第ｌスナップ結合部材５３１が第２スナップ結合部材５
３３を加圧する方向に弾性力を有する。これにより、第１スナップ結合部材５３１は、ヒ
ップシート１３０と共に回転する時、第２スナップ結合部材５３５を加圧する。第１スナ
ップ結合部材５３１の一端は、弾性部材５３３と接触し、第１スナップ結合部材５３１の
他端は、第２スナップ結合部材５３５と接触する。第ｌスナップ結合部材５３１の他端に



(19) JP 2019-111171 A 2019.7.11

10

20

30

40

50

は、外側に突出した複数の突起５３２が形成される。
【０１３８】
　第２スナップ結合部材５３５は、ヒンジ軸１５１に固定された状態で配される。第２ス
ナップ結合部材５３５は、ベース１１０に形成されたヒンジ部１５０に配される。第２ス
ナップ結合部材５３５の第ｌスナップ結合部材５３１と接触する一端には、第ｌスナップ
結合部材５３１の突起５３２に結合可能な溝５３６が形成される。突起５３２と溝５３６
は、第１姿勢または第２姿勢で互いに噛み合うように形成される。
【０１３９】
　第ｌ及び第２スナップ結合部材５３５は、第１姿勢または第２姿勢で互いにスナップ結
合される。ヒップシート１３０が第１または第２姿勢で回転すれば、ヒップシート１３０
の回転によって第ｌスナップ結合部材５３１が回転する。それにより、第１及び第２スナ
ップ結合部材５３１、５３５の結合は解除される。回転したヒップシート１３０が再び第
ｌまたは第２姿勢に位置すれば、第１及び第２スナップ結合部材５３１、５３５は、互い
にスナップ結合される。
【０１４０】
　ヒップシート１３０が第１姿勢から第２姿勢に変更される場合、ヒップシート１３０の
回転によって、第ｌスナップ結合部材５３１は、ヒップシート１３０と共に回転する。ヒ
ップシート１３０の第１姿勢状態では、第ｌ及び第２スナップ結合部材５３１、５３５は
、互いにスナップ結合されているが、第１スナップ結合部材５３１が回転すれば、第１ス
ナップ結合部材５３１の突起５３２と第２スナップ結合部材５３５の溝５３６が、互いに
結合されなくなる。これにより、第１スナップ結合部材５３１は、第２スナップ結合部材
５３５と隣接した面に反対される方向に直線移動する。すなわち、第１スナップ結合部材
５３１は、弾性部材５３３が配された方向に移動する。ヒップシート１３０が第２姿勢に
位置する面、第１及び第２スナップ結合部材５３５は、互いにスナップ結合される。
【０１４１】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０が第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１
つから、第１姿勢及び第２姿勢のうち残りの１つに変更する過程を、図１３Ｂ及び図１３
Ｃを参照して説明する。
【０１４２】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０を第１姿勢から第２姿勢に変更する時、
ユーザは、単にヒップシート１３０を開かれる方向に回転させれば、第１姿勢でのヒップ
シート１３０に対する固定は解除される。
【０１４３】
　ヒップシート１３０が第２姿勢に位置する時、第１及び第２スナップ結合部材５３５が
互いにスナップ結合されてヒップシート１３０を第２姿勢の位置に一時的に固定させるこ
とができる。ユーザが支持部材５１０の他端５１４をヒップシート１３０から分離して、
ベース１１０の支持溝５１３に据え置きさせれば、支持部材５１０の他端５１４がベース
１１０に据え置きされて、ヒップシート１３０を第２姿勢に固定させることができる。支
持部材５１０は、第２姿勢でヒップシート１３０を支持する。
【０１４４】
　荷重調節ユニット１００が第２姿勢から第１姿勢に変更される時、ユーザは、ベース１
１０に据え置きされた支持部材５１０の他端５１４を支持溝５１３から分離させて、ヒッ
プシート１３０の収容溝５１５に固定させる。支持部材５１０の他端５１４をヒップシー
ト１３０に移動させて、第２姿勢に固定されたヒップシート１３０のロッキングを解除さ
せる。ロッキングが解除されたヒップシート１３０は、第１姿勢で折れる。
【０１４５】
　ヒップシート１３０が第１姿勢に位置する時、第ｌ及び第２スナップ結合部材５３５は
、互いにスナップ結合して、ヒップシート１３０を第１姿勢の位置に一時的に固定させる
ことができる。第ｌ及び第２スナップ結合部材５３５による固定力は、ユーザが手でヒッ
プシート１３０を開ければ、固定が解除される程度である。
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【０１４６】
　図１４は、他の構造の支持部材を通じて第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを示す斜
視図であり、図１５Ａは、他の構造の支持部材を通じて第１姿勢を保持する荷重調節ユニ
ットを示す正面図である。図１５Ｂは、図１５Ａに表示されたＬ－Ｌ線に沿って示す断面
図であり、図１５Ｃは、図１４に表示されたＫ－Ｋ線に沿って示す断面図である。
【０１４７】
　図１４ないし図１５Ｃを参照すれば、本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１
００の姿勢保持部６００は、一端がベース１１０とヒンジ連結される第１リンク６１０と
、一端がヒップシート１３０にヒンジ連結され、他端が第１リンク６１０の一部にヒンジ
連結される第２リンク６３０と、で構成された支持部材５１０を含む。
【０１４８】
　第１リンク６１０の一端には、ベース１１０に回転自在に連結される第１ヒンジ軸６１
３が配され、第１リンク６１０の中間部分には、第２リンク６３０と回転自在に連結する
ための第３ヒンジ軸６５０が配される。第１リンク６１０の一部には、第２姿勢で第２リ
ンク６３０とスナップ結合される突起６１５が形成される。第１リンク６１０の突起６１
５は、第３ヒンジ軸６５０よりも上に形成される。
【０１４９】
　第２リンク６３０の一端には、ヒップシート１３０に回転自在に連結される第２ヒンジ
軸６３３が配され、第２リンク６３０の中間部分には、第１リンク６１０と回転自在に連
結するための第３ヒンジ軸６５０が配される。第２リンク６３０の一部には、第２姿勢で
第１リンク６１０とスナップ結合される溝６３５が形成される。第２リンク６３０の溝６
３５は、第３ヒンジ軸６５０よりも下に形成される。
【０１５０】
　第３ヒンジ軸６５０は、第１リンク６１０と第２リンク６３０とを回転自在に連結する
。第１リンク６１０と第２リンク６３０は、第３ヒンジ軸６５０によって互いに連動して
回転する。
【０１５１】
　第１リンク６１０と第２リンク６３０は、前記第２姿勢で互いにスナップ結合される。
第１リンク６１０と第２リンク６３０は、第２姿勢で一部が重畳されて一直線上に配され
る。一直線上に配された第１リンク６１０と第２リンク６３０とによって、ヒップシート
１３０は、第２姿勢の位置で折れないように支持される。
【０１５２】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢から第２姿勢に変更される時、ユーザは、ヒップシ
ート１３０を開けて第２姿勢の位置に配置する。この際、第１及び第２リンク６１０、６
３０が互いにスナップ結合して、ヒップシート１３０を第２姿勢の位置に固定させること
ができる。
【０１５３】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢に位置する時、第１及び第２リンク６３０は、互い
に重畳されるように折れる。
【０１５４】
　荷重調節ユニット１００が第２姿勢から第１姿勢に変更される時、第１及び第２リンク
６３０は、第３ヒンジ軸６５０で連結された部分がベース１１０と遠ざかる方向に回転す
る。第１リンク６１０は、第２リンク６３０と連結された第３ヒンジ軸６５０がベース１
１０と結合した第ｌ回転軸６１３よりも下に位置するように折れる。第２リンク６３０は
、第１リンク６１０と連結された第３ヒンジ軸６５０がヒップシート１３０と結合した第
２回転軸６３３よりも下に位置するように折れる。
【０１５５】
　ユーザは、第１リンク６１０と第２リンク６３０とが連結された第３ヒンジ軸６５０部
分にベース１１０と遠ざかる方向に力を加えれば、第２姿勢に固定されたヒップシート１
３０のロッキングを解除することができる。ロッキングが解除されたヒップシート１３０
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は、第１及び第２リンク６３０が互いに重畳されるように折れながら、ベース１１０に折
り畳まれる。
【０１５６】
　第１及び第２リンク６１０、６３０が互いに重畳されるように折れることによって、ヒ
ップシート１３０とベース１１０とがコンパクトに折れる。
【０１５７】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１１０が第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１
つから、第１姿勢及び第２姿勢のうち残りの１つに変更する過程を、図１５Ｂ及び図１５
Ｃを参照して説明する。
【０１５８】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢である時、ヒップシート１３０がベース１１０に折
り畳まれる。荷重調節ユニット１００が第１姿勢である時、ベース１１０の全体または少
なくとも一部は重ねられる。
【０１５９】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０を第１姿勢から第２姿勢に変更するため
に、ユーザは、単にヒップシート１３０を開かれる方向に回転させれば、第１姿勢でのヒ
ップシート１３０に対する固定は解除される。ユーザがヒップシート１３０を開ければ、
第ｌ及び第２リンク６１０、６３０は、ヒップシート１３０とベース１１０との間で回転
して一直線を成すように配される。具体的に、第１リンク６１０は、ヒップシート１３０
が開かれる方向に回動し、第２リンク６３０は、ヒップシート１３０が開かれる逆方向に
回動する。第１リンク６１０と第２リンク６３０とが一直線上に配されれば、第１リンク
６１０の突起６１５が第２リンク６３０の溝６３５にスナップ結合される。第１リンク６
１０と第２リンク６３０とがスナップ結合されることによって、ヒップシート１３０は、
第２姿勢を保持するように固定される。
【０１６０】
　ユーザは、荷重調節ユニット１００を第２姿勢から第１姿勢に変更するために、第１リ
ンク６１０と第２リンク６３０とのスナップ結合を解除する。スナップ結合が解除された
第１リンク６１０は、ヒップシート１３０が第ｌ位置に回転する回転方向に回転し、第２
リンク６３０は、ヒップシート１３０の逆方向に回転する。図１３Ｂのように、第１及び
第２リンク６１０、６３０は、互いに重畳配されるように回転する。
【０１６１】
　図１６は、さらに他の構造の支持部材を通じて第２姿勢を保持する荷重調節ユニットを
示す斜視図であり、図１７Ａは、さらに他の構造の支持部材を通じて第１姿勢を保持する
荷重調節ユニットを示す正面図である。図１７Ｂは、図１７Ａに示されたＮ－Ｎ線に沿っ
て示す断面図であり、図１７Ｃは、図１６に表示されたＭ－Ｍ線に沿って示す断面図であ
る。
【０１６２】
　図１６ないし図１７Ｃを参照すれば、本発明の他の実施形態による荷重調節ユニット１
００の姿勢保持部７００は、第１リンク７１０、第２リンク７３０及び第３リンク７５０
で構成された支持部材７００を含む。
【０１６３】
　第１リンク７１０は、一端がベース１１０とヒンジ連結され、第２リンク７３０は、一
端がヒップシート１３０にヒンジ連結され、他端が第１リンク７１０の他端とヒンジ連結
され、第３リンク７５０は、一端がヒップシート１３０とヒンジ連結され、他端が第２リ
ンク７３０に摺動自在に結合する。
【０１６４】
　第１リンク７１０の一端には、ベース１１０に回転自在に連結される第ｌヒンジ軸７１
１が配され、第２リンク７３０の一端には、ヒップシートｌ３０に回転自在に連結される
第２ヒンジ軸７３１が配される。第１リンク７１０の他端と第２リンク７３０の他端には
、第１リンク７１０と第２リンク７３０とを連結する第３ヒンジ軸７２１が配される。第
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３ヒンジ軸７２１によって第１リンク７１０と第２リンク７３０は、互いに連動して回転
する。第１リンク７１０の他端の裏面には、第２リンク７３０に向けて突設された支持台
７３３をさらに含みうる。ヒップシート１３０が第２姿勢に位置する時、支持台７３３は
、第１リンク７１０がベース１１０の逆方向への回転を防止する役割を果たす。支持台７
３３は、第２リンク７３０の裏面を支えることができるように形成される。
【０１６５】
　第３リンク７５０の一端は、ヒップシート１３０に回転自在に連結される第４ヒンジ軸
７５１が配される。第３リンク７５０の他端は、第２リンク７３０の中央に第２リンク７
３０に沿って摺動可能に配される。
【０１６６】
　ヒップシート１３０が第２姿勢に位置する時、第１リンク７１０と第２リンク７３０は
、一直線上に置かれるように配される。第１リンク７１０と第２リンク７３０とが一直線
上に保持されるように、第３リンク７５０は、第２リンク７３０を支持する。
【０１６７】
　第３リンク７５０は、第２リンク７３０を支持するためにトラス構造を形成する。ヒッ
プシート１３０と第２リンク７３０と第３リンク７５０は、互いに三角状を形成するよう
に配される。ヒップシート１３０に加えられる荷重は、第３リンク７５０に加えられ、第
３リンク７５０は、第２リンク７３０と第１リンク７１０とが一直線を保持するように固
定させる。
【０１６８】
　第１リンク７１０は、複数で形成されうる。具体的に、第２リンク７３０に対して右側
、左側側面にそれぞれ配されるように、第１リンク７１０ａ、７１０ｂが形成されうる。
一対の第１リンク７１０は、第２リンク７３０とヒンジ連結される。第３ヒンジ軸７２１
は、一対の第１リンク７１０と第２リンク７３０とを共にヒンジ連結する。
【０１６９】
　第２リンク７３０は、一対の第１リンク７１０の間に配されて、第１リンク７１０と連
通して回転するように第１リンク７１０とヒンジ連結される。第２リンク７３０は、中央
部分に第３リンク７５０の一端が挿入され、第２リンク７３０の長手方向に沿って移動可
能に移動ホール７３７が形成される。移動ホール７３７の両側には、第２リンク７３０の
長手方向に沿ってガイド溝７３５が形成される。
【０１７０】
　第３リンク７５０の両側面には、第２リンク７３０のガイド溝７３５に配されるガイド
突起７４７が形成される。
【０１７１】
　荷重調節ユニット１００のヒップシート１３０が第１姿勢及び第２姿勢のうち何れか１
つから、第１姿勢及び第２姿勢のうち残りの１つに変更する過程は、下記の通りである。
【０１７２】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢から第２姿勢に変更される時、折れていた第１リン
ク７１０は、ベース１１０と遠ざかる方向に開かれ、折れていた第２リンク７３０も、ヒ
ップシート１３０と遠ざかる方向に開かれる。第１リンク７１０と第２リンク７３０とが
互いに一直線を成す時、ユーザが第３リンク７５０をヒップシート１３０と近くなる方向
に移動させれば、第３リンク７５０は、第１リンク７１０と第２リンク７３０とが一直線
上に保持されるように支持する。第３リンク７５０は、第２リンク７３０及びヒップシー
ト１３０と共に内側に三角状を形成しうる。これにより、トラス構造が形成され、ヒップ
シート１３０に加えられる荷重を支持することができる。
【０１７３】
　荷重調節ユニット１００が第１姿勢に位置する時、第１リンク７１０、第２リンク７３
０及び第３リンク７５０は、互いに重畳されるように折れる。
【０１７４】
　荷重調節ユニット１００が第２姿勢から第１姿勢に変更する時、ユーザは、第３リンク
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７５０をヒップシート１３０と遠ざかる方向に移動させる。第３リンク７５０を第２リン
ク７３０の長手方向に沿って移動させて第２姿勢に固定されたヒップシート１３０のロッ
キングを解除することができる。また、第３リンク７５０がヒップシート１３０と遠ざか
る方向に移動することによって、第２リンク７３０とヒップシート１３０と第３リンク７
５０とが成すトラス構造が崩れて、第２リンク７３０と第１リンク７１０との固定も解除
される。
【０１７５】
　これにより、第１リンク７１０は、ベース１１０と近くなる方向に回転し、第２リンク
７３０は、ヒップシート１３０と近くなる方向に回転する。第３リンク７５０は、第２リ
ンク７３０の移動ホール７３７の内側に配され、第２リンク７３０は、一対の第１リンク
７１０の間に配置される。ヒップシート１３０が第１姿勢に位置する時、第ｌないし第３
リンク７１０、７３０、７５０は、互いに重畳されるように折り畳まれる。第２リンク７
３０は、第３ヒンジ軸７２１で連結された部分がベース１１０と遠ざかる方向に回転する
。第１リンク７１０は、第２リンク７３０と連結された第３ヒンジ軸７２１がベース１１
０と結合した第１回転軸７１１よりも下に位置するように折れる。第２リンク７３０は、
第１リンク７１０と連結された第３ヒンジ軸７２１がヒップシート１３０と結合した第２
回転軸７３１よりも下に位置するように折れる。
【０１７６】
　第１及び第２リンク７３０が互いに重畳されるように折れることによって、ヒップシー
ト１３０とベース１１０とがコンパクトに折れる。
【０１７７】
　ヒップシート１３０には、第２リンク７３０とヒンジ連結される第２ヒンジ収容部７３
３が形成され、ベース１１０には、第２ヒンジ収容部７３３が第１姿勢で分離可能に固定
される固定溝７１５が形成される。ヒップシート１３０が第１姿勢に位置する時、第２ヒ
ンジ収容部７３３は、固定溝７１５に挿入されうる。これにより、ヒップシート１３０と
ベース１１０は、さらにコンパクトに折り畳まれる。
【０１７８】
　図１８は、本発明の一実施形態によるベビーキャリアの肩バンドまたは腰バンドに備え
られる引っ張り取っ手を示す斜視図である。
【０１７９】
　図１８を参照すれば、一般的なバンド調節装置に固定リング２７をさらに付着する。一
般的に、基本バンド２１の長さ調整後、残りのバンドがぶらぶらして外観上汚く見えるこ
とを解消するために、残る余分のバンド２１を固定リング２７で固定することができる。
【０１８０】
　固定リング２７を適用した場合に、バンド２１の長さ調節のために引っ張り取っ手２５
をさらに付着することができる。引っ張り取っ手２５は、左側及び右側肩バンド２０ａ、
２０ｂまたは腰バンド３０に付着されうる。引っ張り取っ手２５によって左側及び右側肩
バンド２０ａ、２０ｂまたは腰バンド３０の長さ調節を容易に行うことができる。
【０１８１】
　固定リング２７を適用してバンド２１の長さ調節が難しい問題があった。このような問
題を解消するために、一般的な基本バンド２１に長さ調節のための引っ張り取っ手２５を
さらに付着する。左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂまたは腰バンド３０の長さを調節
する時、引っ張り取っ手２５を持ち上げれば、長さ調節部材２３と基本バンド２１との間
に空間が形成される。その後、引っ張り取っ手２５を下に引っ張れば、左側及び右側肩バ
ンド２０ａ、２０ｂまたは腰バンド３０の長さが調節される。また、長さ調節後、残る引
っ張り取っ手２５と基本バンド２１部分は、調節リング２７によってきれいに整理する。
【０１８２】
　図１９は、本発明の一実施形態によるベビーキャリアの裏面固定部材が肩バンドに付着
される状態を示す斜視図である。
【０１８３】
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　図１９を参照すれば、本発明の一実施形態によるベビーキャリア１は、裏面に締結部材
４０がベビーキャリア１の前側に固定されるように配される。
【０１８４】
　締結部材４０は、左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂにそれぞれ連結された第１及び
第２ベルト４２ａ、４２ｂと、第ｌ及び第２ベルト４２ａ、４２ｂの一端部にそれぞれバ
ックル４１、４３と、が備えられる。バックル４１、４３によって第ｌ及び第２ベルト４
２ａ、４２ｂが互いに分離可能に締結されうる。
【０１８５】
　ユーザの体形によって、ユーザが締結部材４０の位置を探しにくい問題があって、ユー
ザ一人でベビーキャリア１の着用が難しいという問題がある。したがって、ユーザが締結
部材４０の締結を容易にするように、締結部材材４０が締結していない状態では、常にベ
ビーキャリア１の前側に固定させる。
【０１８６】
　締結部材４０には、磁性を帯びた固定手段４５が備えられ、左側及び右側肩バンド２０
ａ、２０ｂにも、締結部材４０に形成された磁石４５ａと異なる極性の磁石４５ｂとが備
えられる。したがって、締結部材４０は、左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂの前側に
分離可能な状態で配置される。
【０１８７】
　これにより、ユーザがベビーキャリア１を着用する時、締結部材４０が常にベビーキャ
リア１の前側に位置するために、締結部材４０の締結時に容易な利点がある。
【０１８８】
　締結部材４０を左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂの前側に分離可能に固定するため
の固定手段を磁石と説明したが、これに限定されるものではない。ベビーキャリア１を着
用していない状態で締結部材４０が左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂの前側に分離可
能に固定される固定手段であれば、十分である。
【０１８９】
　図２０Ａ及び図２０Ｂは、それぞれ図１９に表示した０部分と０部分の裏面を拡大した
図面である。図２０Ｃは、図２０Ｂに表示されたＰ－Ｐ線に沿って示す断面図である。
【０１９０】
　図２０Ａないし図２０Ｃを参照すれば、本発明の一実施形態によるベビーキャリア１は
、上、下方向に移動可能な頭台５０を含む。
【０１９１】
　頭台５０は、ベビーキャリア１の本体部３０と左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂに
配されたレール５１とに沿って移動可能に形成される。レール５１は、本体部３０の一部
と左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂとの一部に置かれるように配される。レール５１
は、本体部３０と左側及び右側肩バンド２０ａ、２０ｂとが曲線で形成されたものに対応
するように凹状に曲がる。レール５１には、レール５１の長手方向に沿って複数の溝５３
が形成される。複数の溝５３の上側には、頭台５０をレール５１の長手方向に案内するた
めのガイド部５２が形成される。ガイド部５２は、レール５１の長手方向に沿って外側に
突出するように形成される。
【０１９２】
　レール５１には、頭台５０と連結され、レール５１に沿って動く移動部材５５が配され
る。移動部材５５は、一側に固定突起５６を形成した結合部５５ａと、ガイド部５２が挿
入されたガイド溝５７と、が形成されうる。また、移動部材５５は、レール５１のガイド
部５２を離脱しないようにガイド部５２の一部を取り囲むように形成されるガイド移動部
５５ｂを含みうる。ガイド溝５７は、移動部材５５の下端に形成され、図２０Ｂのように
、裏面から見た時、移動部材５５の中間に結合部５５ｂが形成され、移動部材５５の両端
にガイド移動部５５ｂが形成されうる。結合部５５ａが中央に配されて移動部材５５が移
動後、特定の位置で堅固に固定されうる。図２０Ａのように、前面かた見た時、移動部材
５５は、ガイド移動部５５ｂのみで形成されうる。



(25) JP 2019-111171 A 2019.7.11

10

20

30

40

50

【０１９３】
　結合部５５ａは、ガイド移動部５５ｂよりもさらに長く延設され、レール５１の溝５３
に接触可能に延設される。結合部５５ａの一端には、レール５１方向に突設された固定突
起５６を含む。図２０Ｃのように、固定突起５６は、レール５１の溝５３に挿入可能に形
成される。固定突起５６は、レール５１の溝５３に挿入されうるように円状の横断面を有
する。レール５１の溝５３の幅が固定突起５６の直径よりも少し大きく形成される。固定
突起５６の長さは、レール５１の幅よりも少し短く形成される。移動部材５５の固定突起
５６がレール５１の溝５３に挿入されることによって、頭台５０の位置が固定される。
【０１９４】
　頭台５０は、レール５１の長手方向に沿って移動可能である。移動部材５５の一端は、
頭台５０と連結され、移動部材５５の他端は、レール５１に移動可能に配される。移動部
材５５がレール５１のガイド部５２に沿ってレール５１の長手方向に移動し、移動部材５
５の結合部５５ａの固定突起５６がレール５１の溝５３に挿入されることによって、移動
部材５５は、その位置に固定され、頭台５０の最終位置が固定される。
【０１９５】
　頭台５０は、移動部材５５と連結部材５４とによって連結されうる。連結部材５４は、
頭台５０の一部に形成される。移動部材５５に連結部材５４がフック状に結合することが
できる連結溝５８が形成される。連結部材５４の一端は、頭台５０から延設される。連結
部材５４には、互いにスナップ結合される部材５４ａ、５４ｂが配される。前記部材は、
互いに結合可能な部材であれば、十分である。連結部材５４の他端が移動部材５５の連結
溝５８に挿入され、部材５４ａ、５４ｂが互いにスナップ結合すれば、頭台５０と移動部
材５５は、互いに結合される。頭台５０は、連結部材５４によって移動部材５５に着脱可
能である。
【０１９６】
　ベビーキャリア１の頭台５０が上下に動くことによって、赤ちゃんの発達状況及び姿勢
によって頭台５０の位置を変更することができる利点がある。
【０１９７】
　図２１は、本発明の一実施形態によるベビーキャリアにセンシング部が備えられた例を
示す斜視図であり、図２２は、図２１に示されたセンシング部を示す分解斜視図である。
【０１９８】
　図２１を参照すれば、本発明の一実施形態によるベビーキャリア１は、本体部３０に赤
ちゃんを支持するためのセンシング部６０が配される。センシング部６０は、抱っこ紐本
体部１０の内部に位置して、赤ちゃんの身体がセンシング部６０に直接に接触しない。
【０１９９】
　図２２を参照すれば、センシング部６０は、体重センシングユニット６１、オムツ状態
センシングユニット６３、プロセッサ６７、通信部６９、保存部６８で構成することがで
きる。
【０２００】
　センシング部６０は、赤ちゃんのお尻が位置するように本体部１０に配される。
【０２０１】
　体重センシングユニット６１は、エアチューブ６２と圧力センサー６１ａとを含む。エ
アチューブ６２には、エアチューブ６２の内部と圧力センサー６１ａを連結する連結ポー
ト６２ａと圧力センサー６１ａが配される第ｌ収容溝６２ｂとが形成される。連結ポート
６２ａは、圧力センサー６１ａをエアチューブ６２の内側に連結可能に配される。第ｌ収
容溝６２ｂは、エアチューブ６２の内側に連結可能に配される。これにより、圧力センサ
ー６１ａが第１収容溝６２ｂに配されてエアクッション６２の圧力変化をセンシングする
ことができる。
【０２０２】
　赤ちゃんがセンシング部６０に座る前と後とのエアチューブ６２の圧力は、圧力センサ
ー６１ａによって測定され、該測定された値によって赤ちゃんの体重を感知することがで
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きる。赤ちゃんが座らせられるセンシング部６０がエアチューブ６２からなり、圧力セン
サー６１ａを備えることによって、赤ちゃんがベビーキャリア１に座った時、赤ちゃんの
体重を圧力センサーを通じて感知して、赤ちゃんの成長過程での体重を知らせる。
【０２０３】
　オムツ状態センシングユニット６３は、温度、湿度、ガスをセンシングすることができ
るセンサーまたはこれらの統合センサー６５を含む。
【０２０４】
　統合センサー６５は、上側フレーム６４ａと下側フレーム６４ｂ内に配されてクレード
ル６６に挿入された状態でエアチューブ６２の内側に配される。エアチューブ６２は、オ
ムツ状態センシングユニット６３を収容するための第２収容溝６２ｃが形成されうる。第
２収容溝６２ｃは、赤ちゃんの身体または赤ちゃんが着用したオムツと隣接するようにエ
アチューブ６２の中央に形成させる。赤ちゃんが座った時、オムツ状態センシングユニッ
ト６３は、センシング部６０周辺の温度、湿度、ガスをセンシングすることができる。ま
た、６軸センサー（加速度＋ジャイロセンサー）をさらに含むことができて、抱っこ紐着
用時に傾いた程度をセンシングすることができる。
【０２０５】
　図２３は、本発明の一実施形態によるセンシング部を用いた赤ちゃんとオムツの状態モ
ニタリングシステムの構成を示す図面である。
【０２０６】
　図２３を参照すれば、本発明の一実施形態による外部機器を用いた赤ちゃんとオムツ状
態モニタリングシステム１０００は、赤ちゃんのオムツと隣接するように付着されたセン
シング部６０及びユーザの外部機器８０を含む。この際、赤ちゃんの身体（または、赤ち
ゃんが着用したオムツ）に隣接したセンシング部６０は、オムツ状態と赤ちゃんの体重と
を測定することができる。具体的に、センシング部６０は、温度、湿度、ガス及び圧力を
センシングすることができる。センシング部６０は、赤ちゃんのオムツに隣接して赤ちゃ
んのオムツの状態及び赤ちゃんの体重と関連した信号を測定することができる。この際、
センシング部６０は、測定された赤ちゃん信号を外部機器８０に伝送しうる。一方、セン
シング部６０の具体的な構成は、以下、図２３を参照して詳細に説明する。
【０２０７】
　ユーザの外部機器８０は、センシング部６０から測定された複数の信号を受信すること
ができる。この際、ユーザの外部機器８０は、受信された複数の信号を用いて赤ちゃんの
体重を計算し、赤ちゃんのオムツの状態を判断することができる。具体的に、ユーザの外
部機器８０は、受信された複数の信号に基づいて赤ちゃんの体重を表示し、赤ちゃんのオ
ムツの状態を天気として表現することができる。オムツの状態によって、太陽状態、雲状
態、雨状態及び稲光状態のうち１つであると判断することができる。
【０２０８】
　一方、説明の便宜上、ユーザの外部機器８０がユーザのスマートフォンであると限定し
て図示して説明したが、実際の具現時には、スマートＴＶ（Ｓｍａｒｔ　ＴＶ）、タブレ
ットＰＣ（Ｔａｂｌｅｔ　Ｐｅｒｓｏｎａｌ　Ｃｏｍｐｕｔｅｒ）、携帯用マルチメディ
ア再生装置（Ｐｏｒｔａｂｌｅ　Ｍｅｄｉａ　Ｐｌａｙｅｒ：ＰＭＰ）、個人情報端末機
（Ｐｅｒｓｏｎａｌ　Ｄｉｇｉｔａｌ　Ａｓｓｉｓｔａｎｔ：ＰＤＡ）、スマートウォッ
チ（Ｓｍａｒｔ　Ｗａｔｃｈ）などのディスプレイ装置あるいはＬＥＤ光の変化で報知を
与えることができるランプ（図示せず）などであり得る。
【０２０９】
　図２４は、本発明の一実施形態によるセンシング部の構成を示すブロック図である。
【０２１０】
　図２４を参照すれば、本発明の一実施形態によるセンシング部６０は、体重センシング
ユニット６０、オムツ状態センシングユニット６３、プロセッサ６７、通信部６９、保存
部６８を含みうる。
【０２１１】
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　この際、本発明の一実施形態によるセンシング部６０は、赤ちゃんのオムツに隣接して
赤ちゃん及びオムツに関する複数の信号を測定することができる。
【０２１２】
　一方、体重センシングユニット６０は、赤ちゃんの体重に関する信号を測定することが
できる。具体的に、圧力センサー６１ａとエアチューブ６２とで構成することができる。
圧力センサー６１ａは、エアチューブ６２の圧力を測定することができるように配される
。圧力センサー６１ａは、エアチューブ６２の圧力変化をセンシングすることができる。
圧力センサー６１ａは、エアチューブ６２を通じて変化する空気圧、力の大きさなどの物
理的変化を測定することができる。
【０２１３】
　一方、オムツ状態センシングユニット６３は、赤ちゃんのオムツ状態に関する信号を測
定することができる。具体的に、オムツ状態センシングユニット６３は、温度、湿度、ガ
スセンサーあるいはこれらが含まれた統合センサー６５を含む。
【０２１４】
　オムツ状態センシングユニット６３は、赤ちゃんのオムツと隣接してオムツの温度、湿
度、ガスをセンシングすることができる。これを通じてオムツの状態を測定することがで
きる。一方、通信部６９は、センシング部６０と外部機器８０とを連結するために、近距
離通信網（ＬＡＮ：Ｌｏｃａｌ　Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）及びインターネット網を通
じて外部装置に接続される形態だけではなく、無線通信（例えば、ＧＳＭ（Ｇｌｏｂａｌ
　Ｓｙｓｔｅｍ　ｆｏｒ　Ｍｏｂｉｌｅ　Ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓ）、ＵＭＴＳ（
Ｕｎｉｖｅｒｓａｌ　Ｍｏｂｉｌｅ　Ｔｅｌｅｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓ　Ｓｙｓｔ
ｅｍ）、ＬＴＥ（Ｌｏｎｇ　Ｔｅｒｍ　Ｅｖｏｌｕｔｉｏｎ）、ＷｉＢＲＯ（Ｗｉｒｅｌ
ｅｓｓ　Ｂｒｏａｄｂａｎｄ　Ｉｎｔｅｒｎｅｔ）、ＷｉＦｉ、ブルートゥース（登録商
標）（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ（登録商標））などの無線通信）方式を利用できる。
【０２１５】
　通信部６９は、体重センシングユニット６０及びオムツ状態センシングユニット６３に
よって測定された複数の信号またはプロセッサ６７によって処理された結果値を、本発明
の一実施形態によるユーザの外部機器８０に送信することができる。一方、通信部６９は
、体重センシングユニット６０及びオムツ状態センシングユニット６３によって測定され
た赤ちゃんに対する複数の信号に基づいて判断された赤ちゃんの体重を判断するか、赤ち
ゃんのオムツの状態についての情報を電子装置に送信することもできる。
【０２１６】
　一方、保存部６８は、体重センシングユニット６０及びオムツ状態センシングユニット
６３によって測定された複数の信号を保存することができる。
【０２１７】
　一方、プロセッサ６７は、赤ちゃん及びオムツに関する複数の情報を測定するために、
体重センシングユニット６０及びオムツ状態センシングユニット６３を制御することがで
きる。一方、プロセッサ６７は、測定された複数の信号を外部機器８０に送信するように
通信部６９を制御することができる。
【０２１８】
　一方、プロセッサ６７は、体重センシングユニット６０及びオムツ状態センシングユニ
ット６３によって測定された複数の生体信号を保存するように保存部６８を制御すること
ができる。
【０２１９】
　一方、プロセッサ６７は、測定された複数の信号を用いて赤ちゃんの体重を判断するか
、オムツの状態を判断することができる。
【０２２０】
　図２５は、本発明の一実施形態による外部機器の構成を示すブロック図であり、図２６
は、センシング部によって感知された赤ちゃんの状態をスマートフォンのディスプレイ部
に表示した例を示す図面である。
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【０２２１】
　図２５を参照すれば、ユーザの外部機器８０は、通信部８３、保存部８５、スピーカー
５７、ディスプレイ５９及びプロセッサ８１を含みうる。
【０２２２】
　ユーザの外部機器８０は、センシング部６０から赤ちゃんの体重及びオムツに対する複
数の信号を受信して、赤ちゃんの体重を判断するか、赤ちゃんのオムツの状態を判断する
ことができる。この際、ユーザの外部機器８０は、スマートフォン、タブレットＰＣ、Ｐ
ＭＰ、ＰＤＡ、及びスマートウォッチなどのユーザが携帯可能なディスプレイ装置であり
、スマートＴＶなどのユーザが携帯することができないディスプレイ装置あるいはＬＥＤ
光の変化で報知を与えることができるランプなどであり得る。
【０２２３】
　一方、通信部８３は、センシング部６０とユーザの外部機器８０とを連結するために近
距離通信網（ＬＡＮ：Ｌｏｃａｌ　Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）及びインターネット網を
通じて外部装置に接続される形態だけではなく、無線通信（例えば、ＧＳＭ（登録商標）
、ＵＭＴＳ、ＬＴＥ、ＷｉＢＲＯ、ＷｉＦｉ、ブルートゥースなどの無線通信）方式を利
用できる。
【０２２４】
　具体的に、通信部８３は、センシング部６０によって測定された赤ちゃんの体重に対す
る信号と赤ちゃんのオムツ状態に対する信号とを受信することができる。
【０２２５】
　一方、プロセッサ８１は、通信部８３が受信した圧力信号を用いて赤ちゃんの体重を判
断することができる。具体的に、プロセッサ８１は、受信された圧力信号に基づいてファ
ジー（Ｆｕｓｓｙ）アルゴリズムを用いて赤ちゃんの体重を出力することができる。これ
により、家庭で容易に赤ちゃんの体重を測定することができる利点がある。
【０２２６】
　体重推定及びオムツ状態把握アルゴリズムは、外部機器のプロセッサ８１で可能である
と説明したが、これに限定せず、体重推定及びオムツ状態把握アルゴリズムは、ベビーキ
ャリア１に含まれたセンシング部６０のプロセッサ６７でも処理されうる。
【０２２７】
　ディスプレイ８９は、測定された赤ちゃんの体重についての情報をディスプレイするこ
とができる。
【０２２８】
　一方、プロセッサ８１は、通信部８３が受信した複数の信号を用いて赤ちゃんのオムツ
の状態を判断することができる。具体的に、プロセッサ８１は、受信されたオムツ状態に
関する複数の信号に基づいて赤ちゃんのオムツの状態を天気として表現することができる
。オムツの状態によって、太陽状態、雨状態、雲状態及び稲光状態のうち１つであると判
断することができる。
【０２２９】
　センシング部６０のプロセッサ６７または外部機器８０のプロセッサ８１によって判断
された赤ちゃんのオムツの状態についての情報をユーザの外部機器８０に表示することが
できる。
【０２３０】
　スピーカー８７は、音の報知を提供することができる。
【０２３１】
　ディスプレイ８９は、赤ちゃんのオムツの状態についての情報をディスプレイすること
ができる。具体的に、図２６Ａを参照すれば、オムツがまだきれいな状態で交替が必要で
はない状態である場合、日が出た状態でディスプレイする。図２６Ｂを参照すれば、オム
ツの湿度が少し上がった状態で小便を少量でしたと疑うことができる。このようなオムツ
状態を雲状態にディスプレイする。図２６Ｃを参照すれば、赤ちゃんのオムツの雨が降る
状態を示すことである。赤ちゃんのオムツに湿度がより高く測定された場合、雨が降る天
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気でディスプレイされうる。図２６Ｄを参照すれば、赤ちゃんのオムツの稲光状態を示す
。オムツに大便や多量の小便などの排便がある場合を表示する。この場合、スピーカー８
７を通じた音の報知を共に提供することができる。
【０２３２】
　以上、本発明は、例示的な方法で説明された。ここで使われた用語は、説明のためのも
のであり、限定の意味として理解されてはならない。前記の内容によって、本発明の多様
な修正及び変形が可能である。したがって、別途に付加言及しない限り、本発明は、特許
請求の範囲の範疇内で自在に実施可能である。
【符号の説明】
【０２３３】
１００　荷重調節ユニット
 

【図１】 【図２Ａ】
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【図８】 【図９Ａ】
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【図１０】 【図１１Ａ】
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【図１１Ｂ】 【図１１Ｃ】

【図１２】 【図１３Ａ】

【図１３Ｂ】
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【図１３Ｃ】

【図１４】

【図１５Ａ】

【図１５Ｂ】 【図１５Ｃ】
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【図１６】

【図１７Ａ】

【図１７Ｂ】

【図１７Ｃ】

【図１８】

【図１９】
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【図２０Ａ】

【図２０Ｂ】

【図２０Ｃ】

【図２１】 【図２２】
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【図２３】

【図２４】

【図２５】

【図２６Ａ】

【図２６Ｂ】 【図２６Ｃ】
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