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Beschreibung

HINTERGRUND DER ERFINDUNG

GEBIET DER ERFINDUNG

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Brot-
verpackungsvorrichtung zum Verpacken von Brot in
einem Beutel bzw. einer Türe und ein Brotfördersys-
tem zum Befördern von Brot entlang eines Förder-
wegs. Insbesondere betrifft die vorliegende Erfindung
eine Brotverpackungsvorrichtung und ein Brotförder-
system, das Brot auf eine zuverlässige Weise beför-
dern kann, und zwar ohne Beschädigung und Zerdrü-
cken des Brots während seiner Beförderung.

STAND DER TECHNIK

[0002] Verschiedenste Vorrichtungen wurden übli-
cherweise als Mittel zum Befördern von Artikeln, wie
zum Beispiel in Beutel zu verpackendes Brot, ver-
wendet.

[0003] Beispielsweise schließt eine Artikelverpa-
ckungsvorrichtung, offenbart in dem US Patent Num-
mer 3,603,059, ein: eine Schwebeeinführförderein-
richtung zum Befördern von Artikeln zu einer Ruhe-
position; ein Mittel zum Zuführen eines aufgeblase-
nen Beutels zu einer Verpackungsposition, die von
der Ruheposition beabstandet ist; und einen Schie-
berstangenaufbau, der ein Mittel ist, das einen Artikel
bei der Ruheposition in Eingriff bringt, um den Artikel
in dem aufgeblasenen Beutel zu verpacken.

[0004] Der Schieberstangenaufbau schließt eine
Vielzahl von Schieberstangen ein und jeder der Viel-
zahl von Schieberstangen bringt einen Artikel bei der
Ruheposition in Eingriff, bewegt diesen Artikel über
einen Schaufelaufbau nach vorne, der einen aufge-
blasenen Beutel hält, und drückt bzw. schiebt den Ar-
tikel in den Beutel. Die Schiebestange schiebt den
in den Beutel eingeführten Artikel, sodass der Artikel
gegen den inneren Boden des Beutels stößt. Wenn
der Artikel weiter geschoben wird, wird der verpackte
Artikel von dem Mittel zum Zuführen des Beutels ent-
fernt und wird zu einer Abführfördereinrichtung über-
führt. Dann befördert die Abführfördereinrichtung den
verpackten Artikel zu einem stromabwärtigen bzw.
nachgeschalteten Schritt.

[0005] Der Schiebestangenaufbau zum Verpacken
von Artikeln in Beuteln schließt Wellen ein, die durch
Endlosketten rotierend bewegt werden, und Streben,
an denen die Schiebestangen für den Kontakt mit den
Artikeln, gesichert sind, sind an den Wellen ange-
bracht. Wenn die Endlosketten drehend bewegt wer-
den, werden somit die Schiebestangen drehend und
hin- und herbewegend zwischen der Ruheposition,
in der die Schiebestangen mit den Artikeln in Kon-

takt kommen, und der Verpackungsposition, in der
ein Beutel angeordnet wird, bewegt.

[0006] Wie oben beschrieben führt die Artikelver-
packungsvorrichtung fortlaufend einen Vorgang aus,
der einschließt: Verpacken von Artikeln in Beuteln,
die fortlaufend durch die Zuführfördereinrichtung zu-
geführt werden, und zwar durch Hin- und Herbewe-
gen der Schiebestangen in Richtung der Artikel; und
Überführen der verpackten Artikel zu der Abführför-
dereinrichtung.

[0007] Bei der Artikelverpackungsvorrichtung des
US Patents Nummer 3,603,059 werden die Schiebe-
stangen in Rotationsrichtung bewegt, um Artikel zu
befördern. Wenn mit dieser Vorrichtung relativ wei-
che Artikel, wie zum Beispiel Brot, befördert wer-
den, können die Schiebestangen Schäden an den
Artikeln, wie zum Beispiel Brot, verursachen, wenn
die Schiebestangen mit den Artikeln in Kontakt kom-
men, und die Artikel können durch einen von den
Schiebestangen empfangenen Stoß wegfliegen. Um
einer Beschädigung und einem Wegfliegen der Arti-
kel vorzubeugen, können die Schiebestangen mit ge-
ringer Geschwindigkeit angetrieben werden. Jedoch
kann es in diesem Fall schwierig sein, die Verarbei-
tungsgeschwindigkeit der Artikelverpackungsvorrich-
tung zu erhöhen.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0008] Die vorliegende Erfindung wurde in Anbe-
tracht der vorgenannten Umstände ausgeführt. Dem-
entsprechend ist es eine Aufgabe, eine Brotverpa-
ckungsvorrichtung und ein Brotfördersystem bereit-
zustellen, die einen Brotverpackungsvorgang oder ei-
nen Brotbeförderungsvorgang mit hoher Geschwin-
digkeit ausführen können, während Artikel, wie zum
Beispiel Brot davor bewahrt werden, während der Be-
förderung der Artikel beschädigt zu werden, und weg-
zufliegen, wenn die Artikel während der Beförderung
einen Stoß aufnehmen.

[0009] Um das obige Problem zu lösen und das Ziel
der Erfindung zu erreichen, ist ein erster Aspekt der
Erfindung eine Brotverpackungsvorrichtung zum Ver-
packen von Brot in einem Beutel, die Vorrichtung mit:
einem ersten Antriebsmittel, das mit einem Brotlaib in
Kontakt kommt, und den Brotlaib entlang eines För-
derwegs befördert; und einem Steuermittel zum Steu-
ern einer Geschwindigkeit des ersten Antriebsmittels;
wobei das Steuermittel die Geschwindigkeit des ers-
ten Antriebsmittels steuert, sodass die Geschwindig-
keit, wenn das erste Antriebsmittel mit dem Brotlaib
in Kontakt kommt, sich von der Geschwindigkeit un-
terscheidet, wenn das erste Antriebsmittel den Brot-
laib befördert.

[0010] Gemäß eines zweiten Aspekts der Erfindung,
steuert das Steuermittel bei dem ersten Aspekt der
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Erfindung die Geschwindigkeit des ersten Antriebs-
mittels, sodass die Geschwindigkeit, wenn das ers-
te Antriebsmittel mit dem Brotlaib in Kontakt kommt,
geringer ist als die Geschwindigkeit, wenn das erste
Antriebsmittel den Brotlaib befördert.

[0011] Gemäß eines dritten Aspekts der Erfindung,
steuert das Steuermittel bei dem ersten oder zwei-
ten Aspekt der Erfindung die Geschwindigkeit des
ersten Antriebsmittels, sodass die Geschwindigkeit,
wenn ein Kontakt des ersten Antriebsmittels mit dem
Brotlaib freigegeben wird, geringer als eine Förderge-
schwindigkeit bei einem stromabwärtigen Schritt ist.

[0012] Gemäß eines vierten Aspekts der Erfindung
steuert das Steuermittel bei einem des ersten bis
dritten Aspekts der Erfindung das erste Antriebsmit-
tel, sodass das erste Antriebsmittel angehalten wird,
wenn das erste Antriebsmittel mit dem Brotlaib in
Kontakt kommt.

[0013] Ein fünfter Aspekt der Erfindung ist die Vor-
richtung von einem des ersten bis vierten Aspekts der
Erfindung, ferner mit: einem zweiten Antriebsmittel,
das mit einem weiteren Brotlaib in Kontakt kommt,
der sich von dem Brotlaib unterscheidet bzw. ein an-
derer ist, und den weiteren Brotlaib entlang des För-
derwegs befördert; einer ersten Antriebsquelle zum
Bereitstellen einer Rotationskraft; einer ersten An-
triebswelle, zu der die Rotationskraft von der ersten
Antriebsquelle übertragen wird; einem ersten antrei-
benden Rotationskörper, der an der ersten Antriebs-
welle montiert ist; einem ersten angetriebenen Ro-
tationskörper, der mit dem ersten antreibenden Ro-
tationskörper zusammenwirkt; einem ersten endlos-
bandförmigen Körper, der über den ersten antreiben-
den Rotationskörper und den ersten angetriebenen
Rotationskörper gewickelt ist, wobei das erste An-
triebsmittel an dem ersten endlosbandförmigen Kör-
per angebracht ist; einer zweiten Antriebsquelle zum
Bereitstellen einer weiteren Rotationskraft, die sich
von der Rotationskraft unterscheidet bzw. eine ande-
re ist; einer zweiten Antriebswelle, zu der die weitere
Rotationskraft von der zweiten Antriebsquelle über-
tragen wird; einem zweiten antreibenden Rotations-
körper, der an der zweiten Antriebswelle montiert ist;
einem zweiten angetriebenen Rotationskörper, der
mit dem zweiten antreibenden Rotationskörper zu-
sammenwirkt; und einem zweiten endlosbandförmi-
gen Körper, der über den zweiten antreibenden Ro-
tationskörper und den zweiten angetriebenen Rota-
tionskörper gewickelt ist, wobei das zweite Antriebs-
mittel an dem zweiten endlosbandförmigen Körper
angebracht ist; wobei der zweite angetriebene Rota-
tionskörper an der ersten Antriebswelle angebracht
ist, sodass er unabhängig von der Rotation der ersten
Antriebswelle drehbar ist, und der erste angetriebene
Rotationskörper an der zweiten Antriebswelle ange-
bracht ist, sodass er unabhängig von einer Rotation
der zweiten Antriebswelle ist.

[0014] Um das obige Problem zu lösen und die Auf-
gabe der Erfindung zu erreichen, ist ein sechster As-
pekt der Erfindung ferner ein Brotfördersystem zum
Befördern einer Vielzahl von Brotlaiben entlang ei-
nes Förderwegs, das System mit: einem ersten An-
triebsmittel, das mit einem Brotlaib in Kontakt kommt,
und den Brotlaib entlang des Förderwegs befördert;
einem zweiten Antriebsmittel, das mit einem weite-
ren Brotlaib in Kontakt kommt, und den weiteren
Brotlaib entlang des Förderwegs befördert; und ei-
nem Steuermittel zum Steuern einer Geschwindigkeit
des ersten Antriebsmittels und der Geschwindigkeit
des zweiten Antriebsmittels; wobei das Steuermittel
das erste Antriebsmittel und das zweite Antriebsmittel
steuert, sodass die Geschwindigkeit des ersten An-
triebsmittels sich von der Geschwindigkeit des zwei-
ten Antriebsmittels unterscheidet.

[0015] Gemäß eines siebten Aspekts der Erfindung
sind bei dem sechsten Aspekt der Erfindung werden
das erste Antriebsmittel und das zweite Antriebsmit-
tel durch jeweils unterschiedliche Antriebsquellen an-
getrieben.

[0016] Gemäß eines achten Aspekts der Erfindung
ist bei dem sechsten oder siebten Aspekt der Er-
findung der Förderweg, den der Brotlaib durchläuft,
identisch zu dem Förderweg, den der weitere Brotlaib
durchläuft.

[0017] Gemäß eines neunten Aspekts der Erfindung
steuert das Steuermittel bei einem des sechsten bis
achten Aspekts der Erfindung das erste Antriebsmit-
tel und das zweite Antriebsmittel, sodass das erste
Antriebsmittel und das zweite Antriebsmittel abwech-
selnd den Förderweg durchlaufen.

[0018] Ein zehnter Aspekt der Erfindung ist das Sys-
tem bei einem des sechsten bis neunten Aspekts der
Erfindung, ferner mit einem Fördermittel zum Beför-
dern des Brotlaibs und des weiteren Brotlaibs, wo-
bei das Fördermittel auf einer stromabwärtigen Sei-
te des ersten Antriebsmittels und des zweiten An-
triebsmittels im Förderweg angeordnet ist, und wobei
das Steuermittel die Fördergeschwindigkeit des Brot-
laibs und des weiteren Brotlaibs, die durch das För-
dermittel befördert werden, steuert, sodass die För-
dergeschwindigkeit höher ist als die Geschwindigkeit
des ersten Antriebsmittels, wenn der Kontakt des ers-
ten Antriebsmittels mit dem Brotlaib freigegeben wird,
und höher ist als die Geschwindigkeit des zweiten An-
triebsmittels, wenn der Kontakt des zweiten Antriebs-
mittels mit dem weiteren Brotlaib freigegeben wird.

[0019] Bei der vorliegenden Beschreibung bedeutet
eine stromabwärtige Seite eine stromabwärtige Seite
in der Förderrichtung des Brots entlang eines Förder-
wegs und eine stromaufwärtige Seite bedeutet eine
stromaufwärtige Seite in der Förderrichtung des Brots
entlang des Förderwegs.
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[0020] Bei der Brotverpackungsvorrichtung und dem
Brotfördersystem gemäß der vorliegenden Erfindung
kann die Geschwindigkeit des ersten Antriebsmittels,
wenn ein Artikel, wie zum Beispiel Brot, befördert
wird, anders eingestellt werden als die Geschwindig-
keit des ersten Antriebsmittels, wenn es mit Brot in
Kontakt kommt. Bei der Brotverpackungsvorrichtung
und dem Brotfördersystem der vorliegenden Erfin-
dung kann die Geschwindigkeit des ersten Antriebs-
mittels, wenn es mit dem Brot in Kontakt kommt, da-
her so eingestellt werden, dass der Stoß auf das
Brot unterdrückt wird. Die Geschwindigkeit des ers-
ten Antriebsmittels, wenn es das Brot befördert, kann
zudem auf eine gewünschte Geschwindigkeit einge-
stellt werden. Das erste Antriebsmittel zum Befördern
von Brot kann somit mit der gewünschten Geschwin-
digkeit angetrieben werden, während der Stoß des
ersten Antriebsmittels auf das Brot unterdrückt wird,
sodass das Brot effizient auf zuverlässige Weise be-
fördert oder verpackt werden kann.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0021] Fig. 1A ist eine Draufsicht, die schematisch
ein Brotfördersystem in Übereinstimmung mit einer
Ausführungsform veranschaulicht, Fig. 1B ist eine
Vorderansicht, die das Brotfördersystem in Überein-
stimmung mit der Ausführungsform veranschaulicht
und Fig. 1C ist eine Seitenansicht, die das Brotför-
dersystem in Übereinstimmung mit der Ausführungs-
form schematisch veranschaulicht;

[0022] Fig. 2 ist eine perspektivische Teilansicht, die
einen Teil eines in Fig. 1 gezeigten Schieberaufbaus
veranschaulicht;

[0023] die Fig. 3A und Fig. 3B sind perspektivi-
sche Ansichten, die eine Verpackungsvorrichtung, ei-
ne Zuführfördereinrichtung und eine Abführförderein-
richtung veranschaulichen, die in den Fig. 1A bis
Fig. 1C gezeigt werden, und die den Schritt des Ver-
packens von Brot in einem Beutel bzw. einer Tüte zei-
gen;

[0024] die Fig. 4A bis Fig. 4J sind Vorderansich-
ten der Verpackungsvorrichtung, der Zuführförder-
einrichtung und der Abführfördereinrichtung während
des Schritts des Verpackens von Brot in einem Beu-
tel; und

[0025] Fig. 5 ist ein Graph, der die Beziehung zwi-
schen der Bewegungsstrecke (L) einer Schaufel in
dem Schieberaufbau und vergangener Zeit (t) zeigt.

BESCHREIBUNG DER AUSFÜHRUNGSFORMEN

[0026] Eine Brotverpackungsvorrichtung gemäß der
vorliegenden Erfindung und ein Brotfördersystem ge-
mäß einer Ausführungsform, bei der die Brotverpa-
ckungsvorrichtung eingesetzt wird, wird nachfolgend

unter Bezugnahme auf die Zeichnungen beschrie-
ben. Die vorliegende Erfindung ist jedoch nicht auf
diese Ausführungsform beschränkt.

Brotfördersystem

[0027] Fig. 1A ist eine Draufsicht, die schematisch
ein Brotfördersystem einer Ausführungsform veran-
schaulicht, Fig. 1B ist eine Vorderansicht, die das
Brotfördersystem gemäß der Ausführungsform sche-
matisch veranschaulicht und Fig. 1C ist eine Seiten-
ansicht, die das Brotfördersystem gemäß der Ausfüh-
rungsform schematisch veranschaulicht.

[0028] Das Brotfördersystem 101 schließt haupt-
sächlich ein: eine Brotverpackungsvorrichtung 103
zum Verpacken eines im Wesentlichen kubischen
Brotlaibs in einem Beutel; eine Zuführfördereinrich-
tung 107 zum Fördern des Brotlaibs von der Abführ-
fördereinrichtung 113 (siehe Fig. 3A und Fig. 3B),
die in einem vorgeschalteten Schritt zu der Brotver-
packungsvorrichtung 103 verwendet wird; eine Ab-
führfördereinrichtung 109 zum Befördern des durch
die Brotverpackungsvorrichtung 103 verpackten bzw.
eingetüteten Brotlaibs zu einem nachgeschalteten
Schritt und eine Steuerung 111 zum Steuern des Be-
triebs des Brotfördersystems 101. Als Nächstes wird
jede der Komponenten beschrieben.

Brotverpackungsvorrichtung

[0029] Als Nächstes wird die Brotverpackungsvor-
richtung 103 unter Bezugnahme auf die Fig. 1A bis
Fig. 3B beschrieben. Fig. 2 ist eine perspektivische
Teilansicht, die einen Teil eines in den Fig. 1A bis
Fig. 1C gezeigten Schieberaufbaus veranschaulicht;
die Fig. 3A und Fig. 3B sind perspektivische Ansich-
ten, die eine Verpackungsvorrichtung, eine Zuführför-
dereinrichtung und eine Abführfördereinrichtung ver-
anschaulichen, die in den Fig. 1A bis Fig. 1C gezeigt
sind, und den Schritt des Verpackens von Brot in ei-
nem Beutel zeigen.

[0030] Wie in den Fig. 1A, Fig. 1B, Fig. 2, Fig. 3A
bis Fig. 3B gezeigt, schließt die Brotverpackungsvor-
richtung 103 einen Schieberaufbau 1 und eine Beu-
telzuführeinheit 3 ein. Der Schieberaufbau 1 schließt
ein: Schaufeln 5 und 6, die als erstes Antriebsmittel
dienen, das mit einem Brotlaib B in Kontakt kommt,
um den Brotlaib B entlang eines Förderwegs T zu för-
dern; und die Steuerung 111, die als Steuermittel zum
Steuern der Geschwindigkeit der Schaufeln 5 und 6
dient. Die Geschwindigkeit der Schaufeln 5 und 6,
wenn eine der Schaufeln 5 und 6 mit einem Brotlaib
B in Kontakt kommt, kann durch die Steuerung 111
gesteuert werden, um sich von der Geschwindigkeit
der Schaufeln 5 und 6 zu unterscheiden, wenn der
Brotlaib B befördert wird. Bei dieser Ausführungsform
wird der Förderweg T durch die obere Fläche eines
Endlosbands der Zuführfördereinrichtung 107 in der
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Draufsicht, die obere Fläche eines Fördertisch 10 in
der Beutelzuführeinheit 3 in der Draufsicht, die obere
Fläche eines Beutelhalteabschnitts 81 in der Drauf-
sicht und die obere Fläche eines Endlosbands der
Abführfördereinrichtung 109 in der Draufsicht ausge-
bildet.

[0031] Wie in Fig. 2 gezeigt, schließt der Schieber-
aufbau 1 bei dieser Ausführungsform ein erstes und
ein zweites Antriebssystem ein und diese Antriebs-
systeme können unabhängig voneinander durch die
Steuerung 111 gesteuert werden. Jedes Antriebssys-
tem schließt einen Antriebsmotor 9, einen Schne-
ckentrieb in einem Schneckengehäuse 11, eine An-
triebswelle 13, Antriebsscheiben 15, 21 und ange-
triebene Scheiben 17, 25a, 33, 35a, 55, 57, 59 ein.
Da diese Antriebssysteme im Wesentlichen den glei-
chen Aufbau aufweisen, wird eine Beschreibung des
ersten Antriebssystems gegeben. Für das zweite An-
triebssystem werden Komponenten, die sich von de-
nen in dem ersten Antriebssystem unterscheiden, be-
schrieben.

[0032] Das erste Antriebssystem schließt einen ers-
ten Antriebsmotor 9a ein, der als Antwort auf ein
Steuersignal von der Steuerung 111 eine Rotations-
kraft zuführen kann. Die nicht gezeigte Antriebswel-
le des ersten Antriebsmotors 9a ist mit einer ers-
ten Hauptantriebswelle 13a über einen nicht gezeig-
ten Schneckentrieb verbunden, der in einem ersten
Schneckentriebgehäuse 11 angeordnet ist. Der obige
Schneckentrieb weist einen üblichen bekannten Auf-
bau auf und schließt eine Schnecke und ein Schne-
ckenrad ein, das eine Rotationsachse aufweist, die
sich in einer zu der Rotationsachse der Schnecke
senkrechten Richtung erstreckt. Das Schneckenrad
ändert die Rotationsrichtung.

[0033] Eine erste Antriebskraftübertragungsscheibe
19a, eine erste Antriebsscheibe 15a1 und eine ers-
te angetriebene Scheibe 55a, die eine Komponen-
te des zweiten Antriebssystems ist, sind an der ers-
ten Hauptantriebswelle 13a angebracht, um vonein-
ander in der Richtung der Achse der ersten Haupt-
antriebswelle 13a beabstandet zu sein. Da die ers-
te Antriebskraftübertragungsscheibe 19a und die ers-
te Antriebsscheibe 15a1, die als ein erster antreiben-
der Rotationskörper dient, an der der ersten Haupt-
antriebswelle 13a montiert sind, wird die Rotations-
kraft der ersten Hauptantriebswelle 13a zu der ersten
Antriebskraftübertragungsscheibe 19a und der ers-
ten Antriebsscheibe 15a1 übertragen.

[0034] Erste Wellen 23, die jeweils eine zu der Rota-
tionsachse der ersten Hauptantriebswelle 13a paral-
lele Achse aufweisen, sind fest angeordnet. Die ers-
ten Wellen 23 schließen eine erste Vorwärtswelle 23a
und eine erste Rückwärtswelle 23b ein, die vonein-
ander beabstandet sind und in einer Förderrichtung

D auf der stromaufwärtigen Seite der ersten Haupt-
antriebswelle 13a angeordnet sind.

[0035] Die Rotationsachse der ersten Vorwärtswel-
le 23a und die Rotationsachse der ersten Rückwärts-
welle 23b sind voneinander in einer Richtung beab-
standet, die senkrecht zu der Transportrichtung D
ist. Eine angetriebene Scheibe 17a, die als ein zwei-
ter angetriebener Rotationskörper dient, der der ers-
ten Antriebsscheibe 15a1 in einer Rückwärtsrichtung
R (einer der Transportrichtung D entgegengesetzten
Richtung) entgegengesetzt ist, ist drehbar an der ers-
ten Rückwärtswelle 23b angebracht, und eine an-
getriebene Scheibe 17b, die als ein dritter angetrie-
bener Rotationskörper dient, ist drehbar an der ers-
ten Vorwärtswelle 23a angebracht. Eine angetriebe-
ne Scheibe 25a, die als ein erster angetriebener Ro-
tationskörper dient, ist drehbar an der zweiten Haupt-
antriebswelle 13b angebracht, die eine Komponente
des zweiten später beschriebenen Antriebssystems
ist, um von der ersten Antriebsscheibe 15a1 in einer
zu der Förderrichtung D senkrechten Richtung beab-
standet zu sein.

[0036] Ein Endlosband 7a1, das als ein erster end-
losbandförmiger Körper dient, ist über die erste An-
triebsscheibe 15a1, die erste angetriebene Scheibe
25a, die zweite angetriebene Scheibe 17a und die
dritte angetriebene Scheibe 17b gewickelt. Wenn die
erste Antriebsscheibe 15a1 sich dreht, greifen kon-
vexe Abschnitte, die auf der äußeren Umfangsfläche
der ersten Antriebsscheibe 15a1 eingraviert sind, in
konkave Abschnitte ein, die auf der inneren Umfangs-
fläche des ersten Endlosbands 7a1 ausgebildet sind.
Das erste Endlosband 7a1 wird dadurch in Rotations-
richtung bewegt und die zweite angetriebene Schei-
be 17a, die dritte angetriebene Scheibe 17b und die
erste angetriebene Scheibe 25a werden gedreht. Wie
oben beschrieben, sind die erste bis dritte angetrie-
bene Scheibe 25a, 17a und 17b drehbar durch die
ersten Wellen 23 und die zweite Hauptantriebswelle
13b unterstützt. Das erste Endlosband 7a1 bewegt
sich in Rotationsrichtung entlang einer abgerundeten
Rechtecktrajektorie, wie von der Vorderseite in den
Fig. 1B, Fig. 3A, Fig. 3B, etc. zu sehen.

[0037] Eine erste Antriebskraftempfangsscheibe
29a(29) ist an einer ersten Unterantriebswelle 27a
montiert, die auf der stromabwärtigen Seite der ers-
ten Hauptantriebswelle 13a in der Transportrichtung
D drehend unterstützt bzw. gelagert ist, um von der
ersten Hauptantriebswelle 13a beabstandet zu sein.
Ein erstes Antriebskraftübertragungsband 31a(31),
das als endlosbandförmiger Körper dient, ist über
die erste Antriebskraftübertragungsscheibe 19a und
die erste Antriebskraftempfangsscheibe 29a gewi-
ckelt und die Rotationskraft der ersten Hauptantriebs-
welle 13a wird über die erste Antriebskraftübertra-
gungsscheibe 31a zu der ersten Unterantriebswelle
27a übertragen.
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[0038] Eine erste Unterantriebsscheibe 15a2 ist an
der ersten Unterantriebswelle 27a bei einer Position
montiert, die von der ersten Antriebskraftempfangs-
schiebe 29a in Richtung der Rotationsachse der ers-
ten Unterantriebswelle 27a beabstandet ist. Die zu
der ersten Antriebskraftempfangsscheibe 29a über-
tragene Rotationskraft wird somit zu der ersten Unter-
antriebsscheibe 15a2 übertragen. wie oben beschrie-
ben, werden die erste Antriebsscheibe 15a1 und die
erste Unterantriebsscheibe 15a2 durch die Rotati-
onskraft des ersten Antriebsmotors 9a synchron an-
getrieben.

[0039] Ein drittes Endlosband 7a2 ist über die erste
Unterantriebsscheibe 15a2, eine erste angetriebene
Scheibe 35a, eine zweite angetriebene Scheibe 33a
und eine dritte angetriebene Scheibe 33b gewunden,
sodass diese Scheiben auf die gleiche Weise zusam-
menwirken, wie die erste Antriebsscheibe 15a1 mit
der ersten angetriebenen Scheibe 25a, der zweiten
angetriebenen Scheibe 17a und der dritten angetrie-
benen Scheibe 17b zusammenwirkt. Die erste ange-
triebene Scheibe 35a ist durch eine später beschrie-
bene zweite Unterantriebswelle 27b rotierbar gela-
gert. Die zweite Unterantriebswelle 27b weist eine
Achse auf, die parallel zu der Rotationsachse der ers-
ten Unterantriebswelle 27a ist und sich in einer Rich-
tung erstreckt, die senkrecht zu der Transportrichtung
D ist. Selbstverständlich sind konvexe Abschnitte, die
in konkave Abschnitte eingreifen, die auf der inne-
ren Umfangsfläche des ersten Endlosbands 7a1 und
des dritten Endlosbands 7a2 ausgebildet sind, auf der
äußeren Umfangsfläche der zweiten angetriebenen
Scheiben 17a und 33a und der dritten angetriebenen
Scheiben 17b und 33b bereitgestellt.

[0040] Eine zweite Rückwärtswelle 37b ist so ange-
ordnet, dass ihre Achse parallel zu der Rotationsach-
se der ersten Unterantriebswelle 27a ist und auf der
stromaufwärtigen Seite der ersten Unterantriebswel-
le 27a in der Förderrichtung D angeordnet ist. Die
zweite angetriebene Scheibe 33a ist an der zweiten
Rückwärtswelle 37b montiert, um in Bezug zu der
zweiten Rückwärtswelle 37b drehbar zu sein. Die drit-
te angetriebene Scheibe 33b ist drehbar durch eine
zweite Vorwärtswelle 37a unterstützt, die parallel zu
der zweiten Unterantriebswelle 27b ist und auf ihrer
stromaufwärtigen Seite in der Förderrichtung D ange-
ordnet ist.

[0041] Die erste angetriebene Scheibe 25a, die
zweite angetriebene Scheibe 17a, die dritte angetrie-
bene Scheibe 17b und das erste Endlosband 7a1,
das mit der ersten Antriebsscheibe 15a1 zusammen-
wirkt, haben die gleichen Abmessungen und For-
men wie die der ersten angetriebenen Scheibe 35a,
der zweiten angetriebenen Scheibe 33a, der dritten
angetriebenen Scheibe 33b und des dritten Endlos-
bands 7a2, die mit der ersten Unterantriebsscheibe
15a2 zusammenwirken.

[0042] Schaufeln 5 zum Schieben und Fördern von
Brotlaiben sind an dem ersten und dritten Endlos-
band 7a1 und 7a2 angebracht. Bei dieser Ausfüh-
rungsform sind zwei Schaufeln 5a und 5b angeord-
net, um mit regelmäßigen Abständen in der Umfangs-
richtung des Endlosbands 7 beabstandet zu sein. Je-
de Schaufel 5 schließt einen Schaufelsicherungsab-
schnitt 39 ein, der an dem ersten und dritten Endlos-
band 7a1 und 7a2 gesichert ist und einen Schaufel-
abschnitt 40, der durch den Schaufelsicherungsab-
schnitt 39 unterstützt ist und mit einem Brotlaib B in
Kontakt kommt.

[0043] Der Schaufelsicherungsabschnitt 39 schließt
ein: einen Überbrückungsstababschnitt 45, der paral-
lel zu der ersten Unterantriebswelle 27a ist und sich
auf der äußeren Umfangsseite des dritten Endlos-
bands 7a2 und eines später beschriebenen vierten
Endlosbands 7b2 erstreckt; einen Überbrückungs-
stababschnitt 47, der sich auf der äußeren Umfangs-
seite des ersten Endlosbands 7a1 und eines später
beschriebenen zweiten Endlosbands 7b1 erstreckt;
und einen Verbindungsstab 49, der diese Stabab-
schnitte 45 und 47 verbindet und sich in der För-
derrichtung D erstreckt. Die Überbrückungsstabab-
schnitte 45 und 47 sind respektive an dem dritten und
ersten Endlosband 7a2 und 7a1 gesichert, und zwar
unter Verwendung bekannter Sicherungsmittel, wie
zum Beispiel eine Schraube und eine Mutter.

[0044] Der Schaufelabschnitt 40 schließt ein: einen
Kontaktabschnitt 53, der eine flache Kontaktfläche
aufweist, die sich in einer vertikalen Richtung er-
streckt und für einen Kontakt mit einer konvexen Flä-
che vorgesehen ist; und einen Schaufelsicherungs-
abschnitt 51, der mit dem Überbrückungsstabab-
schnitt 47 verbunden ist und so gebogen ist, dass
der Kontaktabschnitt 53 mit einem Brotlaib B in Kon-
takt kommen kann, das in dem Förderweg T angeord-
net ist. Die Form der Kontaktfläche des Kontaktab-
schnitts 53 bei dieser Ausführungsform kann zweck-
mäßig zu einer gekrümmten Form, einer gebogenen
Form, etc. gemäß der Form eines Objekts, das für
einen Kontakt mit der Kontaktfläche vorgesehen ist,
verändert werden. Das erste Antriebssystem mit dem
oben beschriebenen Aufbau verursacht, dass sich
die ersten Schaufeln 5 von vorne gesehen entlang ei-
ner im Wesentlichen abgerundeten rechteckigen Tra-
jektorie bewegen.

[0045] Wie in Fig. 1A gezeigt, schließt die Brotver-
packungsvorrichtung 103 ferner ein: einen Stützträ-
ger 67, der sich in der Förderrichtung D erstreckt und
an einem Wandelement gesichert ist, das zu dem Ge-
häuse der Brotverpackungsvorrichtung 103 gehört;
ein Paar Streben 65, die jeweils bei einem Endab-
schnitt an dem Stützträger 67 gesichert sind; und
Wellenstützelemente 61, 63 und 66, die jeweils mit
einer des Strebenpaars 65 verbunden sind, obwohl
diese in den Fig. 2, Fig. 3A und Fig. 3B zwecks
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einer Vereinfachung der Figuren weggelassen wor-
den sind. Die Wellenstützelemente 61 und 63, die als
Paar angeordnet sind, und an denen die gegenüber-
liegenden Enden der Wellen 23 in Längsrichtung ver-
bunden sind, sind mit der Strebe 65 verbunden, die
auf der stromaufwärtigen Seite in der Förderrichtung
D angeordnet ist. Ein Längsendabschnitt von jeder
Welle 37 ist mit dem Stützträger 67 verbunden und
der andere Endabschnitt ist an dem Wellenstützele-
ment 61 gesichert. Wie oben beschrieben ist jede der
Wellen 23 und 37 wie ein Ausleger durch den Stütz-
balken 67 an einem Ende unterstützt.

[0046] Ein Endabschnitt von jeder Antriebswelle 13
ist drehbar an dem Wellenstützelement 66 ange-
bracht, das an der Strebe 65 gesichert ist, die auf
der stromabwärtigen Seite angeordnet ist, und der
andere Endabschnitt von jeder Antriebswelle 13 in
der Nähe bzw. Umgebung des Schneckengetriebe-
gehäuses 11 ist drehbar durch den Stützträger 67 un-
terstützt. Ein Endabschnitt von jeder Unterantriebs-
welle 27 ist drehbar an dem Wellenstützelement 68
angebracht, das an der Strebe 65 gesichert ist, die
auf der stromabwärtigen Seite angeordnet ist und der
andere Endabschnitt von jeder Unterantriebswelle 27
in der Umgebung des Schneckengetriebegehäuses
11 ist drehbar durch die Strebe 65 unterstützt. Jedes
der Wellenstützelemente 66 und 68 wird durch den
Stützträger 67 bei einem Ende wie ein Ausleger un-
terstützt. Bei dieser Ausführungsform ist jede der An-
triebswellen 13, Unterantriebswellen 27 und Wellen
23 und 37 an einem Ende wie ein Ausleger unter-
stützt, um einer Beeinträchtigung bzw. einem Eingriff
mit einem Brotlaib B vorzubeugen, der sich entlang
des Förderwegs T bewegt, und um Wartungsarbeiten
auf einfache Weise auszuführen. Jede dieser Wel-
len kann jedoch natürlich wie ein doppelt unterstütz-
ter Balken an gegenüberliegenden Enden unterstützt
werden, ohne ein befördertes Objekt zu beeinträchti-
gen, wie zum Beispiel ein Brotlaib.

[0047] Wie in den Fig. 1A und Fig. 1C und Fig. 2
gezeigt ist das zweite Antriebssystem zum Antrei-
ben der zweiten Schaufeln 6 auf ähnliche Weise wie
das erste Antriebssystem zum Antreiben der ersten
Schaufeln 5 eingerichtet. Daher ist der Aufbau des
zweiten Antriebssystems der gleiche wie der des ers-
ten Antriebssystems, außer es wird ausdrücklich et-
was anderes erwähnt. Das zweite Antriebssystem
schließt einen zweiten Antriebsmotor 9b ein, der als
Antwort auf ein Steuersignal von der Steuerung 111
eine Rotationskraft bereitstellt. Die nicht gezeigte An-
triebswelle des zweiten Antriebsmotors 9b greift in ei-
ne Schneckenwelle (nicht gezeigt) ein, die in einem
zweiten Schneckengehäuse 11b angeordnet ist. Ein
Schneckenrad ist mit der zweiten Hauptantriebswelle
13b verbunden. Der Aufbau des Schneckengetriebes
ist der gleiche wie der für das erste Antriebssystem
beschriebene Aufbau.

[0048] Eine Hauptantriebsscheibe 21b1, die als
zweiter antreibender Rotationskörper dient, ist an der
zweiten Hauptantriebswelle 13b montiert. Eine ange-
triebene Scheibe 57a, die als ein zweiter angetriebe-
ner Rotationskörper dient, ist drehbar an der ersten
Rückwärtswelle 23b angebracht, die parallel zu der
Rotationsachse der ersten Hauptantriebswelle 13a
ist, und eine angetriebene Scheibe 59a, die als drit-
ter angetriebener Rotationskörper dient, ist drehbar
an der ersten Vorwärtswelle 23a angebracht. Eine
angetriebene Scheibe 55a, die als erster angetriebe-
ner Rotationskörper dient, ist drehbar an der ersten
Hauptantriebswelle 13a angebracht.

[0049] Ein Endlosband 7b1, das als ein zweiter end-
losbandförmiger Körper dient, ist über die zweite An-
triebsscheibe 21b1, die erste angetriebene Schei-
be 55a, die zweite angetriebene Scheibe 57a und
die dritte angetriebene Scheibe 59a gewickelt. Wenn
sich die zweite Antriebsscheibe 21b1 dreht, greifen
konvexe Abschnitte, die in die äußere Umfangsflä-
che der zweiten Antriebsscheiben 21b1 eingearbeitet
sind, in konkave Abschnitte ein, die auf der inneren
Umfangsfläche des zweiten Endlosbands 7b1 ausge-
bildet sind. Das zweite Endlosband 7b1 wird dadurch
in Rotationsrichtung bewegt, und die erste angetrie-
bene Scheibe 55a, die zweite angetriebene Scheibe
57a und die dritte angetriebene Scheibe 59a werden
gedreht.

[0050] Eine zweite Antriebskraftempfangsscheibe
29b(29) ist an der zweiten Unterantriebswelle 27b
montiert, die auf der stromabwärtigen Seite der zwei-
ten Hauptantriebswelle 13b in der Förderrichtung D
angeordnet ist, sodass sie von der zweiten Haupt-
antriebswelle 13b beabstandet ist. Ein zweites An-
triebskraftübertragungsband 31b(31), das als endlos-
bandförmiger Körper dient, ist über eine zweite An-
triebskraftübertragungsscheibe 19b und die zweite
Antriebskraftempfangsscheibe 29b gewickelt und die
Rotationskraft der zweiten Hauptantriebswelle 13b
wird über das zweiten Antriebskraftübertragungs-
band 31b zu der zweiten Unterantriebswelle 27b
übertragen.

[0051] Eine zweite Unterantriebsscheibe 21b2 ist an
der zweiten Unterantriebswelle 27b bei einer Po-
sition montiert, die von der zweiten Antriebskraft-
empfangsscheibe 29b in Richtung der Rotationsach-
se der zweiten Unterantriebswelle 27b beabstandet
ist. Die zu der zweiten Antriebskraftempfangsschei-
be 29b übertragene Rotationskraft wird somit zu der
zweiten Unterantriebsscheibe 21b2 übertragen. Wie
oben beschrieben werden die zweite Antriebsscheibe
21b1 und die zweite Unterantriebsscheibe 21b2 syn-
chron durch die Rotationskraft des zweiten Antriebs-
motors 9b angetrieben.

[0052] Das vierte Endlosband 7b2 ist über die zweite
Unterantriebsscheibe 21b2, eine erste angetriebene
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Scheibe 55b, eine zweite angetriebene Scheibe 57b
und eine dritte angetriebene Scheibe 59b gewickelt,
sodass diese Scheiben zusammenwirken. Die erste
angetriebene Scheibe 55b ist drehbar durch die ers-
te Unterantriebswelle 27a unterstützt. Die zweite an-
getriebene Scheibe 57b ist drehbar an der Rückführ-
welle 37b angebracht. Die dritte angetriebene Schei-
be 59b ist drehbar an der Vorwärtswelle 37a ange-
bracht.

[0053] Bei dieser Ausführungsform weisen die erste
angetriebene Scheibe 55a, die zweite angetriebene
Scheibe 57a, die dritte angetriebene Scheibe 59a und
das zweite Endlosband 7b1, die mit der zweiten An-
triebsscheibe 21b1 zusammenwirken, die gleichen
Abmessungen und Formen auf, wie die der ersten
angetriebenen Scheibe 55b, der zweiten angetriebe-
nen Scheibe 57b, der dritten angetriebenen Scheibe
59b und des vierten Endlosbands 7b2, das mit der
zweiten Antriebsscheibe 21b2 zusammenwirkt.

[0054] Schaufeln 6 zum Drücken und Fördern von
Brotlaiben sind an den zweiten und vierten Endlos-
bändern 7b1 und 7b2 angebracht. Bei dieser Ausfüh-
rungsform sind zwei Schaufeln 6 angeordnet, sodass
sie mit regelmäßigen Abständen in der Umfangsrich-
tung des zweiten und vierten Endlosbands 7 beab-
standet sind. Die oben beschriebenen Schaufeln 5
und Schaufeln 6 sind, gesehen von vorne, abwech-
selnd angeordnet. Der Aufbau der Schaufeln 6 ist der
gleiche wie der Aufbau der Schaufeln 5, die durch das
erste Antriebssystem angetrieben werden, mit Aus-
nahme ihrer gesicherten Abschnitte, und ihre aus-
führliche Beschreibung wird ausgelassen.

[0055] Die Schaufeln 5, die durch das oben einge-
richtete erste Antriebssystem angetrieben werden,
und die Schaufeln 6, die durch das zweite Antriebs-
system angetrieben werden, sind so eingerichtet,
dass die Kontaktabschnitte 53 der Schaufeln 5 und
6 abwechselnd an einer beliebigen Position des För-
derwegs T vorbeigehen. Bei dieser Ausführungsform
sind zwei Schaufeln 5 an einem Endlosband 7 an-
gebracht. Jedoch kann natürlich nur eine einzelne
Schaufel an dem einen Endlosband angebracht sein
oder die Anzahl von Schaufeln kann für jedes An-
triebssystem anders sein. Um die Unterstützungs-
steifigkeit der Schaufeln 5(6) sicherzustellen, wer-
den die Schaufeln 5(6) bei dieser Ausführungsform
durch zwei Endlosbänder 7 unterstützt. Die Schau-
feln 5(6) können jedoch durch ein Endlosband unter-
stützt sein. Insbesondere werden bei so einem Auf-
bau die erste und zweite Unterantriebswelle 27 und
die damit zusammenhängenden Scheiben nicht be-
reitgestellt.

Beutelzuführeinheit

[0056] Die Beutelzuführeinheit 3, die in der Brotver-
packungsvorrichtung 103 einbezogen ist, ist unter

dem Schieberaufbau 1 aus den Fig. 1A bis Fig. 1C,
Fig. 3A und Fig. 3B angeordnet. Die Beutelzuführein-
heit 3 weist einen bekannten üblichen Aufbau auf.
Dieser Aufbau wird kurz beschrieben. Die Beutelzu-
führeinheit 3 schließt ein: Backen 83 zum Öffnen der
Öffnung eines gefalteten Beutels C und Halten des
offenen Beutels C; ein Backenöffnungs-Schließme-
chanismus 84 zum Öffnen und Schließen der Backen
83; einen Beutelhalteabschnitt 81 zum Halten einer
Vielzahl von gefalteten Beuteln C; und einen Halte-
tisch 10, auf dem ein Brotlaib B auf der stromaufwär-
tigen Seite zu dem Beutelhalteabschnitt 81 gehalten
wird.

[0057] Der Beutelhalteabschnitt 81 ist in dem För-
derweg T angeordnet, durch den Brotlaibe B hin-
durchgehen, und hält die gestapelten Beutel C, so-
dass der oberste freiliegende Beutel C im Wesentli-
chen mit der oberen Fläche des Haltetischs 10 fluch-
tet. Die Backen 83 schließen eine obere rechte Backe
83a, eine untere rechte Backe 83c, eine obere linke
Backe 83b und eine untere rechte Backe 83d ein, die
links-rechts-symmetrisch, gesehen in der Förderrich-
tung D, angeordnet sind. Ein nichtgezeigter Aktuator,
wie zum Beispiel ein Luftzylinder, ist mit diesen vier
Backen 83a bis 83d durch Verbindungen 85 und 78
verbunden.

[0058] Wenn der Aktuator betätigt wird, werden die
vier Backen 83a bis 83d geöffnet (wie durch die sich
abwechselnden langen und kurzen gestrichelten Li-
nien in Fig. 1b gezeigt). In diesem Fall werden die
Backen 83a bis 83d auf ihr maximales Ausmaß ge-
öffnet, sodass die Form der Öffnung eines Beutels C,
der durch die Backen 83a bis 83d geöffnet wird, der
Form eines Brotlaibs B entspricht. Die Endabschnit-
te der Backen 83a bis 83d auf der stromabwärtigen
Seite in der Förderrichtung D sind voneinander beab-
standet.

[0059] Wenn der Aktuator betätigt wird und die vier
Backen 83a bis 83d geschlossen sind (wie durch die
durchgehenden Linien in Fig. 1B gezeigt), kommen
die Endabschnitte der vier Backen 83a bis 83d auf
der stromabwärtigen Seite in der Förderrichtung D
eng zusammen. Wenn der geschlossene Zustand der
Backen 83 zu dem geöffneten Zustand geändert wird,
bewegen sich die obere rechte Backe 83a und die
obere linke Backe 83b nach vorne und die Endab-
schnitte (die Abschnitte auf der stromabwärtigen Sei-
te in der Förderrichtung D) der Backen 83a und 83b
treten in einen Beutel C ein, während sie sich nach
oben bewegen und die Öffnung des Beutels C halten.

[0060] Die untere rechte Backe 83c und die unte-
re linke Backe 83d treten in den Beutel C durch sei-
ne Öffnung ein und halten die Öffnung des Beutels
C. Selbstverständlich ist ein Luftblasmittel (nicht ge-
zeigt) in der Umgebung des Beutelhalteabschnitts 81
angeordnet, um die Öffnung des in dem Beutelhalte-
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abschnitt 81 gehaltenen Beutels C zu öffnen, sodass
die Endabschnitte der Backen 83 in den Beutel C ein-
treten können. Die Backen 83 werden als Antwort auf
ein Betätigungssignal von der Steuerung 111 betrie-
ben.

Betrieb des Brotfördersystems

[0061] Der Betrieb des Brotfördersystems wird unter
Bezugnahme auf die Fig. 4A bis Fig. 4J und Fig. 5 be-
schrieben. Die Fig. 4A bis Fig. 4J sind Vorderansich-
ten der Verpackungsvorrichtung, der Zuführförder-
einrichtung und der Abführfördereinrichtung bei dem
Schritt des Verpackens von Brot in einem Beutel und
Fig. 5 ist ein Graph, der die Beziehung zwischen der
Bewegungsstrecke (L) einer Schaufel in dem Schie-
beraufbau und die vergangene Zeit (t) zeigt.

[0062] Fig. 4A veranschaulicht einen Zustand, in
dem die Schaufel 5b (und die Schaufel 5a), die in
Drehrichtung durch das erste Antriebssystem bewegt
wird, angehalten ist. Dieser Zustand entspricht der
Zeit t2 in dem Graph der Fig. 5. Zu diesem Zeitpunkt
wird ein erster Brotlaib B zu dem Tisch 10 der Brotver-
packungsvorrichtung 103 durch die Zuführförderein-
richtung 107 überführt. Die Schaufel 5b wird in dem
in Fig. 4A gezeigten Zustand zu einer in Fig. 4B ge-
zeigten Position bewegt, und zwar mit einer in Fig. 5
gezeigten Geschwindigkeit V1, und wird dann ange-
halten (dieser Zustand entspricht dem Zeitpunkt t3 in
Fig. 5).

[0063] Ein in Fig. 4C veranschaulichter Zustand
zeigt, dass die stillstehende Schaufel 5b mit einer Ge-
schwindigkeit V2 bewegt wird (dieser Zustand ent-
spricht dem Zeitpunkt t3 in Fig. 5). Die Positions-
beziehung, bei welcher der Kontaktabschnitt (siehe
Bezugszeichen 53 in den Fig. 3A und Fig. 3B) der
Schaufel 5b mit dem Brotlaib B in Kontakt ist, wird
mit der Schaufel 5B in dem obigen angehaltenen Zu-
stand (Geschwindigkeit: 0) oder sich mit einer rela-
tiv niedrigen Geschwindigkeit bewegend erreicht. Da
die Schaufel 5b mit dem Brotlaib B, wie oben be-
schrieben, bei einer relativ geringen Geschwindigkeit
in Kontakt kommt, kann der Brotlaib B davor bewahrt
werden, beschädigt zu werden und durch einen von
der Schaufel 5b auf den Brotlaib B ausgeübten Stoß
aus dem Förderweg T zu fliegen. Zu diesem Zeit-
punkt ist die Öffnung des Beutels C durch die Backen
83 geöffnet (siehe Fig. 3A und Fig. 3B), sodass der
Brotlaib durch den durch die Backen 83 ausgebilde-
ten Raum hindurchgehen kann.

[0064] In Fig. 5 ist die Geschwindigkeit V1 der
Schaufel 5b, bis sie mit dem Brotlaib B in Kontakt
kommt, geringer als die Geschwindigkeit V2, wenn
die Schaufel 5b den Brotlaib B befördert. Jedoch ist
die Geschwindigkeit V1 natürlich nicht notwendiger-
weise immer geringer als die Geschwindigkeit V2. Die
Geschwindigkeit der Schaufel 5, wenn sie mit dem

Brotlaib B in Kontakt kommt, ist nicht notwendiger-
weise 0 und kann so eingestellt sein, dass der Brot-
laib B nicht beschädigt wird und nicht aus dem För-
derweg T fliegt.

[0065] Wie in Fig. 4D gezeigt, drückt die Schaufel
5b den Brotlaib B mit V2, sodass der Brotlaib B in
den durch die Backen 83 ausgebildeten Raum ein-
tritt und durch die Öffnung des Beutels C hindurch-
geht (Fig. 4E und Fig. 4F). Die Geschwindigkeit der
Schaufel 5B ist nicht notwendigerweise von 0 auf V2
erhöht. Wenn V2 eine für die Beförderung geeigne-
te Geschwindigkeit ist, kann die Geschwindigkeit von
V1 auf V2 erhöht werden.

[0066] Fig. 4G veranschaulicht einen Zustand, in
dem die flache Bodenfläche des Brotlaibs B die in-
nere Bodenfläche des Beutels C erreicht, die sei-
ner Öffnung gegenüberliegt. Dann wird der Brotlaib
B zu der Abführfördereinrichtung 109 überführt. Die-
ser Zeitpunkt entspricht t4 in Fig. 5. Genauer gesagt
wird bei dem in Fig. 4G gezeigten Zeitpunkt die Ge-
schwindigkeit V2 der Schaufel 5b geringer eingestellt
als die Geschwindigkeit Vbelt3 der Abführförderein-
richtung 109. Bei dieser Ausführungsform ist die Ge-
schwindigkeit V2 der Schaufel 5b auf 0 oder einen
Wert nahe 0 eingestellt. Wie in Fig. 4H gezeigt, wird
der eingetütete Brotlaib B, der zu der Abführförderein-
richtung 109 überführt wird, von dem Kontakt mit der
Schaufel 5b freigegeben und zu einem nachgeschal-
teten Arbeitsschritt befördert. Dann wird die Schaufel
5b mit der Geschwindigkeit V1 und von dem Förder-
weg T beabstandet bewegt (Zeitpunkt t1 in Fig. 5).
Die Geschwindigkeit der Schaufel 5b, wenn sie von
dem Kontakt freigegeben worden ist, ist nicht notwen-
digerweise 0 und kann jegliche Geschwindigkeit sein,
die niedriger als Vbelt3 ist.

[0067] In dem in Fig. 4G gezeigten Zustand erreicht
die durch das zweite Antriebssystem angetriebene
Schaufel 6b eine Position bei t2 in Fig. 5. Genau-
er gesagt wird ein Brotlaib B neben dem durch die
Schaufel 5b eingetüteten Brotlaib B zu der stromauf-
wärtigen Seite der Backen 83 der Brotverpackungs-
vorrichtung 103 durch die Zuführfördereinrichtung
107 befördert. Bei der Brotverpackungsvorrichtung
103 wird Luft zugeführt, um das Öffnen der Öffnung
eines Beutels C zu beginnen.

[0068] In dem in Fig. 4H gezeigten Zustand beför-
dert die Schaufel 6b den in der Nähe davon plat-
zierten Brotlaib B mit einer Geschwindigkeit V2 (Zeit-
punkt t3 in Fig. 5) und tritt in die geöffneten Backen
83, wie in Bezug auf Fig. 4C beschrieben, ein. Dann
erreicht der durch die Schaufel 6b beförderte Brot-
laib B die Öffnung des Beutels C (Fig. 4I), wird weiter
zu der stromabwärtigen Seite in der Förderrichtung D
gefördert und in den Beutel C eingeführt (Fig. 4J).
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[0069] Bei dieser Ausführungsform wird die Ge-
schwindigkeit der Schaufeln 5 und 6 von V1 auf 0
zu einem Zeitpunkt nahe t3 reduziert, bei dem eine
der Schaufeln 5 und 6 mit einem Brotlaib B in Kon-
takt kommt. Dann wird die Geschwindigkeit der ei-
nen von den Schaufeln 5 und 6, die mit dem Brotlaib
B in Kontakt ist, von 0 zu einer vorgesehenen Ge-
schwindigkeit V2 erhöht. Die Geschwindigkeit V1 der
Schaufeln 5 und 6 ist ein Wert, der für den Zweck ei-
nes Kontakts mit dem Brotlaib B geeignet ist. Selbst
wenn die Schaufeln 5 und 6 nicht zeitweise gestoppt
werden und auf die Geschwindigkeit V2 beschleunigt
werden, wird der Brotlaib somit davor bewahrt, be-
schädigt zu werden und von dem Förderweg T zu
fliegen. Wenn die Schaufeln 5 und 6 jedoch zeitwei-
se gestoppt werden und dann die Geschwindigkeit
von 0 auf V2 erhöht wird, kann der auf den Brotlaib
B ausgeübte Stoß reduziert werden. Wenn unter Be-
rücksichtigung der Weichheit etc. des Brots die Kon-
taktgeschwindigkeit V1 somit wichtig ist, wird bevor-
zugt, die Geschwindigkeit auf die in der obigen Aus-
führungsform beschriebenen Weise zu steuern.

[0070] Andere Komponenten des Brotfördersystems
101 werden als Nächstes kurz beschrieben. Die
Steuerung 111 ist elektrisch mit Komponenten ver-
bunden, wie zum Beispiel der Brotverpackungsvor-
richtung 103, der Zuführfördereinrichtung 107 und
der Abführfördereinrichtung 109. Die Steuerung 111
schließt eine bekannte CPU (Central Processing
Unit), einen ROM (Read Only Memory), der vor-
bestimmte Programme speichert, einen RAM (Ran-
dom Access Memory), einen EEPROM (Electrical-
ly Erasable and Programmable Read Only Memo-
ry), der verschiedene Einstellwerte, etc. speichert ein
und die CPU führt ein in dem ROM etc. gespeicher-
tes Steuerprogramm aus, um verschiedene oben be-
schriebene Prozesse bzw. Vorgänge auszuführen,
wie zum Beispiel das Befördern und Verpacken von
Brotlaiben.

[0071] Wie in den Fig. 1A und Fig. 1B gezeigt,
schließt die Zuführfördereinrichtung 107 ein: eine
Hauptfördereinrichtung 88, auf der ein querliegender
Brotlaib platziert ist, und zwar mit seiner hervorste-
henden konvexen oberen Fläche der stromaufwärti-
gen Seite zugewandt; und zwei Unterfördereinrich-
tungen 89 und 91, die einander in einer zu der För-
derrichtung D senkrechten Richtung gegenüberste-
hen, und zwar mit der Hauptfördereinrichtung 88 da-
zwischen angeordnet. Bei dieser Zuführfördereinrich-
tung 107 wird ein Brotlaib B mit seinen drei durch
die Hauptfördereinrichtung 88 und die Unterförder-
einrichtungen 89 und 91 unterstützten Seiten beför-
dert. Bei dieser Ausführungsform steuert die Steue-
rung 111 die Fördergeschwindigkeit Vbelt2 der Zu-
führfördereinrichtung 107, sodass die Geschwindig-
keit Vbelt2 die gleiche ist, wie die Fördergeschwindig-
keit Vbelt1 der Abführfördereinrichtung 113 bei dem
vorgeschalteten Schritt. Der Brotlaib B wird somit

durch die Zuführfördereinrichtung 107 mit der glei-
chen Fördergeschwindigkeit befördert, wie der der
Abführfördereinrichtung 113 in dem vorgeschalteten
Schritt.

[0072] Ein eingetüteter Brotlaib B wird zu der Abführ-
fördereinrichtung 109 durch die Brotverpackungs-
vorrichtung 103 befördert, und zwar mit der konve-
xen oberen Fläche des Brotlaibs B wie bei der Ab-
führfördereinrichtung 113 der stromaufwärtigen Sei-
te der Förderrichtung D zugewandt. Im Gegensatz
zu der Zuführfördereinrichtung 107 schließt die Ab-
führfördereinrichtung 109 nur eine Hauptförderein-
richtung ein, die eine Seitenfläche eines eingetüte-
ten Brotlaibs B unterstützt und keine Unterförder-
einrichtungen einschließt. Die Fördergeschwindigkeit
Vbelt3 der Abführfördereinrichtung 109 wird durch die
Steuerung 111 gesteuert, sodass die Geschwindig-
keit höher ist als die Geschwindigkeit V2 der Schau-
feln 5 und 6, wenn der Kontakt zwischen dem Brotlaib
B und einer der Schaufeln 5 und 6 freigegeben wird.

[0073] Zu einem Zeitpunkt t4, in dem ein Brotlaib B
zu der Abführfördereinrichtung 109 durch eine der
Schaufeln 5 und 6 (siehe Fig. 5 und Fig. 4G) über-
führt wird, ist die Fördergeschwindigkeit bei dieser
Ausführungsform 0 oder ein Wert nahe 0. Die Ge-
schwindigkeit der Abführfördereinrichtung 109 kann
somit relativ langsam sein, sodass die Gestaltungs-
freiheit bei der Zuführgeschwindigkeit der Brotlaibe
B in dem nachfolgenden Schritt erhöht werden kann.
Wie oben beschrieben, wird das Ziel der Erfindung
nicht dadurch erreicht, dass die Einstellung der Ge-
schwindigkeit V2 der Schaufeln 5 und 6 immer ge-
ringer ist als die Geschwindigkeit Vbelt3 der Abführ-
fördereinrichtung 109, sondern durch Einstellen der
Geschwindigkeit V2, sodass sie geringer ist als die
Geschwindigkeit Vbelt3 der Abführfördereinrichtung
109, wenn der Kontakt zwischen einem Brotlaib B
und einer der Schaufeln 5 und 6 freigegeben wird.

[0074] Bei dieser Ausführungsform sind die Schne-
ckenräder mit den Antriebsmotoren verbunden und
die Antriebswellen und die Unterantriebswellen er-
strecken sich in der Draufsicht in Fig. 1A nur nach un-
ten. Die Antriebswellen (oder die Antriebswellen und
die Unterantriebswellen) können sich jedoch auch
nach oben strecken. In diesem Fall können eine
Brotverpackungsvorrichtung und ein Brotfördersys-
tem einschließlich einer Vielzahl von Förderwegen
eingerichtet sein. Der Schieberaufbau dieser Ausfüh-
rungsform schließt die zweite und dritte angetriebe-
ne Scheibe ein und jeder endlosbandförmige Körper
weist eine abgerundete rechteckige Trajektorie, ge-
sehen von vorne, auf. Jedoch kann nur eine der zwei-
ten und dritten angetriebene Scheibe bereitgestellt
sein. In diesem Fall weist jeder endlosbandförmige
Körper eine abgerundete dreieckige Trajektorie auf.
Alternativ kann die Anzahl angetriebener Scheiben
weiter erhöht werden. In diesem Fall weist jeder end-
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losbandförmige Körper eine abgerundete Polygontra-
jektorie auf.

[0075] Bei dieser Ausführungsform werden die aus
Harz bzw. Polymer hergestellten Endlosbänder 7a
und 7b als endlosbandförmige Körper verwendet,
die über Ritzel des Antriebskraftübertragungsmecha-
nismus des Schieberaufbaus 1 gewickelt sind. Es
können jedoch aus Metall hergestellte Endlosbänder
oder aus Harz bzw. Polymer hergestellte oder aus
Metall hergestellte Ketten verwendet werden.

[0076] In der Beschreibung dieser Ausführungsform
werden kubische Brotlaibe mit einer konvexen Fläche
verwendet. Jedoch ist die vorliegende Erfindung nicht
auf solche kubischen Brotlaibe beschränkt und kann
auf eine Brotverpackungsvorrichtung und ein Brotför-
dersystem zum Verarbeiten von Brot angewandt wer-
den, das verschiedenste Abmessungen und Formen
aufweist. Bei dieser Ausführungsform sind die beför-
derten Objekte Brotlaibe. Jedoch kann die vorliegen-
de Erfindung auf Verpackungsvorrichtungen und För-
dersysteme zum Befördern von nicht nur Nahrungs-
mitteln, sondern ebenso auf verschiedenste Artikel
angewandt werden.

[0077] Diese Anmeldung beansprucht den Nutzen
bzw. Vorteil der japanischen Patentanmeldung Num-
mer 2013-040610, die am 1. März 2013 eingereicht
worden ist und die hiermit in ihrer Gesamtheit über
Bezugnahme einbezogen wird.
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Patentansprüche

1.    Brotverpackungsvorrichtung zum Verpacken
von Brot in einem Beutel, die Vorrichtung mit:
einem ersten Antriebsmittel, das mit einem Brotlaib
in Kontakt kommt und den Brotlaib entlang eines För-
derwegs fördert; und
einem Steuermittel zum Steuern einer Geschwindig-
keit des ersten Antriebsmittels; wobei
das Steuermittel die Geschwindigkeit des ersten An-
triebsmittels steuert, sodass die Geschwindigkeit,
wenn das erste Antriebsmittel mit dem Brotlaib in
Kontakt kommt, sich von der Geschwindigkeit unter-
scheidet, wenn das erste Antriebsmittel den Brotlaib
befördert.

2.   Brotverpackungsvorrichtung nach Anspruch 1,
bei der das Steuermittel die Geschwindigkeit des ers-
ten Antriebsmittels steuert, sodass die Geschwindig-
keit, wenn das erste Steuermittel mit dem Brotlaib in
Kontakt kommt, geringer ist als die Geschwindigkeit,
wenn das erste Antriebsmittel den Brotlaib befördert.

3.    Brotverpackungsvorrichtung nach Anspruch 1
oder 2, bei der das Steuermittel die Geschwindigkeit
des ersten Antriebsmittels steuert, sodass die Ge-
schwindigkeit, wenn der Kontakt des ersten Antriebs-
mittels mit dem Brotlaib freigegeben wird, geringer ist
als eine Fördergeschwindigkeit in einem nachfolgen-
den Schritt.

4.  Brotverpackungsvorrichtung nach einem der An-
sprüche 1 bis 3, bei der das Steuermittel das erste
Antriebsmittel steuert, sodass das erste Antriebsmit-
tel angehalten wird, wenn das erste Antriebsmittel mit
dem Brotlaib in Kontakt kommt.

5.  Brotverpackungsvorrichtung nach einem der An-
sprüche 1 bis 4, die Vorrichtung ferner mit:
einem zweiten Antriebsmittel, das mit einem weiteren
Brotlaib in Kontakt kommt, der sich von dem Brotlaib
unterscheidet, und den weiteren Brotlaib entlang des
Förderwegs befördert;
einer ersten Antriebsquelle zum Bereitstellen einer
Rotationskraft;
einer ersten Antriebswelle, zu der die Rotationskraft
von der ersten Antriebsquelle übertragen wird;
einem ersten antreibenden Rotationskörper, der an
der ersten Antriebswelle montiert ist;
einem ersten angetriebenen Rotationskörper, der mit
dem ersten antreibenden Rotationskörper zusam-
menwirkt;
einem ersten endlosbandförmigen Körper, der über
den ersten antreibenden Rotationskörper und den
ersten angetriebenen Rotationskörper gewickelt ist,
wobei das erste Antriebsmittel an dem ersten endlos-
bandförmigen Körper angebracht ist;
einer zweiten Antriebsquelle zum Bereitstellen einer
weiteren Rotationskraft, die sich von der Rotations-
kraft unterscheidet;

einer zweiten Antriebswelle, zu der die andere Rota-
tionskraft von der zweiten Antriebsquelle übertragen
wird;
ein zweiter antreibender Rotationskörper, der an der
zweiten Antriebswelle montiert ist;
einem zweiten angetriebenen Rotationskörper, der
mit dem zweiten antreibenden Rotationskörper zu-
sammenwirkt; und einem zweiten endlosbandförmi-
gen Körper, der über den zweiten antreibenden Ro-
tationskörper und den zweiten angetriebenen Rota-
tionskörper gewickelt ist, wobei das zweite Antriebs-
mittel an dem zweiten endlosbandförmigen Körper
angebracht ist; wobei
der zweite angetriebene Rotationskörper an der ers-
ten Antriebswelle angebracht ist, um unabhängig von
der Rotation der ersten Antriebswelle drehbar ist, und
der erste angetriebene Rotationskörper an der zwei-
ten Antriebswelle angebracht ist, um unabhängig von
der Rotation der zweiten Antriebswelle ist.

6.  Brotfördersystem zum Befördern einer Vielzahl
von Brotlaiben entlang eines Förderwegs, das Sys-
tem mit:
einem ersten Antriebsmittel, das mit einem Brotlaib in
Kontakt kommt und den Brotlaib entlang des Förder-
wegs befördert;
einem zweiten Antriebsmittel, das mit einem weiteren
Brotlaib in Kontakt kommt und den weiteren Brotlaib
entlang des Förderwegs befördert; und
einem Steuermittel zum Steuern einer Geschwindig-
keit des ersten Antriebsmittels und einer Geschwin-
digkeit des zweiten Antriebsmittels; wobei
das Steuermittel das erste Antriebsmittel und das
zweite Antriebsmittel steuert, sodass die Geschwin-
digkeit des ersten Antriebsmittels sich von der Ge-
schwindigkeit des zweiten Antriebsmittels unterschei-
det.

7.  Brotfördersystem nach Anspruch 6, bei dem das
erste Antriebsmittel und das zweite Antriebsmittel je-
weils durch unterschiedliche Antriebsquellen ange-
trieben werden.

8.  Brotfördersystem nach Anspruch 6 oder 7, bei
dem der Förderweg, den der Brotlaib durchläuft, mit
dem Förderweg identisch ist, den der weitere Brotlaib
durchläuft.

9.  Brotfördersystem nach einem der Ansprüche 6
bis 8, bei dem das Steuermittel das erste Antriebs-
mittel und das zweite Antriebsmittel steuert, sodass
das erste Antriebsmittel und das zweite Antriebsmit-
tel abwechselnd den Förderweg durchlaufen.

10.   Brotfördersystem nach einem der Ansprüche
6 bis 9, das System ferner mit einem Fördermittel
zum Befördern des Brotlaibs und des weiteren Brot-
laibs, wobei das Fördermittel auf einer stromabwär-
tigen Seite des ersten Antriebsmittels und des zwei-
ten Antriebsmittels auf dem Förderweg angeordnet
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ist, und wobei das Steuermittel die Fördergeschwin-
digkeit des Brotlaibs und des weiteren Brotlaibs, die
durch das Fördermittel befördert werden, steuert, so-
dass die Fördergeschwindigkeit höher ist als die Ge-
schwindigkeit des ersten Antriebsmittels, wenn der
Kontakt des ersten Antriebsmittels mit dem Brotlaib
freigegeben wird, und höher ist als die Geschwindig-
keit des zweiten Antriebsmittels, wenn der Kontakt
des zweiten Antriebsmittels mit dem weiteren Brotlaib
freigegeben wird.

Es folgen 6 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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