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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】各グループ内の所定の数量の品目を正確迅速に
分配する方法および装置を提供する。
【解決手段】複数の品目１１６を撮像装置に向かって運
搬するコンベヤー１２０を作動させ、その品目１１６が
単一層に配列され、平行して運搬され、コンベヤー１２
０から落下する品目１１６が軌道内にある間に画像に記
録されるように、コンベヤー１２０の端部１２８の真下
の領域の画像を継続して捕捉するために撮像装置を作動
させ、落下する品目１１６の数を継続して判断するため
に、リアルタイムで画像を処理し、品目１１６が慣性で
コンベヤー１２０から落下しなくなるまで、落下する品
目１１６の数を継続して判断しながら、落下する品目１
１６の数が、所定の数に達する前に、コンベヤー１２０
を停止させ、および、品目１１６の所定の数を満たすた
め、追加の数量の品目１１６を自動的に分配する。
【選択図】図１Ａ
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　所定の数の離散品目を迅速かつ正確に分配するための方法であって、
　複数の品目を撮像装置に向かって運搬するためのコンベヤーを作動させることであって
、前記品目が単一層に配列され、かつ、少なくとも前記品目のいくつかが平行して運搬さ
れる、コンベヤーを作動させることと、
　前記コンベヤーの端部の真下の領域の画像を、前記コンベヤーから落下する品目が軌道
内にある間に前記画像に記録されるように、継続して捕捉するために前記撮像装置を作動
させることと、
　落下する品目の数を継続して判断するために、リアルタイムで前記画像を処理すること
と、
　品目が慣性で前記コンベヤーから落下しなくなるまで、落下する品目の前記数を継続し
て判断しながら、落下する品目の前記数が、前記所定の数に達する前に、前記コンベヤー
を停止させることと、
　品目の前記所定の数を満たすために、追加の数量の品目を自動的に分配することと
を含む方法。
【請求項２】
　品目の前記所定の数を満たすために必要な前記数の品目を正確に分配するために、前記
追加の数量の品目を前記自動的に分配することが、補助的品目分配装置を作動させること
を含む、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記追加の数量の品目を前記自動的に分配することが、前記コンベヤーのパルスを設定
することを含み、前記パルスの長さは、パルス長の落下する品目に対する比が統計的に推
定される初期の較正段階に基づき決定される、請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記コンベヤーの前記端部の前記真下の領域が、平行して運ばれ、かつ、前記コンベヤ
ーの前記端部から平行して落下する前記品目の全てが前記画像に記録されるように、前記
コンベヤーの前記端部の幅の有効部分まで延在する、先行する請求項のいずれか１つ記載
の方法。
【請求項５】
　前記コンベヤーの端面が前記画像に記録されないことを確実にするために、前記コンベ
ヤーの前記端部と前記領域の上縁部との間に垂直間隙が提供される、先行する請求項のい
ずれか１つ記載の方法。
【請求項６】
　落下する品目の前記数を継続的に判断するために前記画像を前記処理することが、品目
が前記領域を出る際に品目カウントを１だけ増加させることを含み、出たことが、品目の
上部が１つの画像に現れるが、連続した画像からは見つからない場合に判断される、先行
する請求項のいずれか１つ記載の方法。
【請求項７】
　落下する品目の前記数を継続的に判断するために前記画像を前記処理することが、品目
が前記領域に入る際に品目カウントを１だけ増加させることを含み、入ったことが、品目
の下部が１つの画像に現れるが、直前の画像からは見つからない場合に判断される、請求
項１～請求項５のいずれか１つに記載の方法。
【請求項８】
　落下する品目の前記数を継続的に判断するために前記画像を前記処理することが、
　各品目を、前記領域に入ってから前記領域を出るまで、連続した画像に渡って追跡する
ことと、
　１つまたは複数の前記画像に偶発的なノイズが現れる場合に数え間違いを防ぐため、各
追跡する品目が前記出たときに品目カウントを１だけ増加させることとを含む、
請求項１～請求項５のいずれか１つに記載の方法。
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【請求項９】
　所定の数の離散品目を迅速かつ正確に分配するための装置であって、
　複数の品目を平行して、ホッパーからコンベヤーの端部まで運搬するように構成された
平行運搬コンベヤーと、
　前記コンベヤーの端部の真下の領域の画像を、前記コンベヤーから落下する品目が軌道
内にある間に前記画像に記録されるように、継続して捕捉するように構成された撮像装置
と、
　落下する品目の前記数を継続して判断するために、リアルタイムで前記画像を処理する
ように構成された計数装置と、
　アクチュエータ制御コマンドに従って前記コンベヤーの作動を制御するように構成され
たアクチュエータと、
　落下する品目の前記数が前記所定の数に達する前に前記コンベヤーを停止するための前
記アクチュエータ制御コマンドを生成するため、および品目の前記所定の数を満たすため
に必要な前記数の品目に基づき分配装置制御コマンドを生成するために、落下する品目の
前記数を前記計数装置から受信するように構成されたコンピューティングプラットフォー
ムと、
　前記分配装置制御コマンドに応答して、品目の前記所定の数を満たすために必要な前記
数の品目を正確に分配するように構成された補助的品目分配装置と
を備える装置。
【請求項１０】
　前記計数装置が、画像センサーを含み、かつ、前記画像センサーの所定の数の画素行を
用いて、前記画像を捕捉するように構成され、前記所定の数が、前記画像センサー内に存
在するセンサー行の総数より少ない、請求項９に記載の装置。
【請求項１１】
　前記計数装置が、前記画像センサーの連続したサンプル内で、落下する品目によって影
響を受けたセンサー画素のパターンを分析することにより、落下する品目の前記数を判断
するように構成された、請求項９または請求項１０に記載の装置。
【請求項１２】
　前記計数装置が、画像センサーを含み、かつ、前記装置が、前記落下する品目によって
前記画像センサー上に反射するための光を提供するための少なくとも１つの光源をさらに
備える、請求項９～請求項１１のいずれか１つに記載の装置。
【請求項１３】
　前記落下する品目から反射された光を前記撮像装置上に集めるためのレンズ組立体をさ
らに備える、請求項９～請求項１２のいずれか１つに記載の装置。
【請求項１４】
　品目を、少なくとも毎秒５０品目の速度で運搬するように構成された平行運搬コンベヤ
ーと、
　前記コンベヤーの端部の下の領域の画像を、前記コンベヤーから落下する品目が軌道内
にある間に前記画像に記録されるように、継続して捕捉するように構成された撮像装置と
、
　落下する品目の前記数を継続して判断するために、リアルタイムで前記画像を処理する
ように構成された計数装置と、
　アクチュエータ制御コマンドに従って前記コンベヤーの作動を制御するように構成され
たアクチュエータと、
　落下する品目の前記数が前記所定の数に達する前に前記コンベヤーを停止するための前
記アクチュエータ制御コマンドを生成するため、および品目の前記所定の数を満たすため
に必要な前記数の品目に基づき分配装置制御コマンドを生成するために、落下する品目の
前記数を前記計数装置から受信するように構成されたコンピューティングプラットフォー
ムと、
　前記分配装置制御コマンドに応答して、毎秒１～４品目の速度で、品目の前記所定の数
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を満たすために必要な前記数の品目を正確に分配するように構成された補助的品目分配装
置と
を備える、品目分配装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、非常に多数の離散品目（ｉｔｅｍ）をグループ（または「一群（ｂａｔｃｈ
）」）に分配するための装置および方法に関し、各グループは、所定の数の品目を含む。
【背景技術】
【０００２】
　粒子状物質の品目を既知の数量の一群に分配することが、しばしば必要になる。例えば
、錠剤、丸薬、カプセル、種子、キャンディ、または同様のものを瓶、袋、または他の容
器に分配することや、異なる評価者が全体の品質および価値、または同様のものを評価で
きるようにするために、未加工のダイヤモンドをほぼ同数のサンプルのパッケージまたは
容器に分類することがある。
【０００３】
　いくつかの分配タスクでは、仕上がった容器は、所定数より少ない品目を含んでいては
ならない。例えば、ある丸薬を分配する場合、完全な治療周期が提供される必要があり得
、従って、少なくとも所定数の品目が各容器内に提供されなければならない。
【０００４】
　一方、分配される品目が高価であり得、そのため、あまりに多くの容器に所定数を超え
る品目が含まれていると、それは、結果的にその品目の供給業者またはパッケージング組
織の直接損害になる。
【０００５】
　多くの分配マシンでは、品目はコンベヤーに沿って運ばれ、その端部で品目は容器内に
落下するか、または容器内に収集される。従って、品目がコンベヤー上に一列に置かれる
場合、単純な計数または計量機構で十分な結果を提供し得る。しかし、かかる機構は、本
質的に遅く、従って、品目が、かかる制限を課すことなくコンベヤー上に自由に置かれる
場合よりも、少ない品目の分配しかできない。
【０００６】
　さらに、いくつかの分配マシンは、所望の量に達すると、品目がコンベヤーから物理的
に落下するのを防止するために様々な障壁も利用する。
【０００７】
　「Ｍｅｔｈｏｄｓ　ａｎｄ　ａｐｐａｒａｔｕｓ　ｆｏｒ　ｃｏｎｔｒｏｌｌｉｎｇ　
ｔｈｅ　ｆｅｅｄ　ｒａｔｅ　ｏｆ　ａ　ｄｉｓｃｒｅｔｅ　ｏｂｊｅｃｔ　ｓｏｒｔｅ
ｒ／ｃｏｕｎｔｅｒ」という名称のＳｍｉｔｈに対する米国特許第５，４７３，７０３号
は、センサーアレイが最初の物体を検知するまで、供給ボウルを所定の振幅で振動させる
ように振動器を調整するコントローラを開示する。コントローラは、次いで、より低い振
幅で供給ボウルを振動させるように振動器を調整し、他の物体の検知をモニタリングする
。物体を検知する間の時間間隔がモニタリングされ、コントローラが、一定の供給量を維
持するために、供給ボウルを低いか、または高い振幅で振動させるように振動器を調整す
る。検知した物体の数が保持され、所定の最大数と比較される。物体の数が、最大数未満
の所定の数と等しくなると、コントローラは、供給量を減らすために、供給ボウルを低い
振幅で振動させるように振動器を調整する。物体の数が最大数と等しくなると、コントロ
ーラは、傾斜台（ｃｈｕｔｅ）を閉じるゲートを作動させる。
【０００８】
　「Ｃａｓｓｅｔｔｅｓ　ｆｏｒ　ｓｙｓｔｅｍｓ　ｗｈｉｃｈ　ｆｅｅｄ，ｃｏｕｎｔ
　ａｎｄ　ｄｉｓｐｅｎｓｅ　ｄｉｓｃｒｅｔｅ　ｏｂｊｅｃｔｓ」という名称のＧｅｌ
ｔｓｅｒらに対する米国特許第６，６５９，３０４号は、とりわけ、離散物体を出口の穴
に向かって一列で供給する構造を含む、物体計数および分配システムのための大容量カセ
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ットを開示する。
【０００９】
　「Ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ　ａｕｔｏｍａｔｅｄ　ｄｒｕｇ　ｄｉｓｐｅｎｓｅ　ｍｅｔ
ｈｏｄ　ａｎｄ　ａｐｐａｒａｔｕｓ」という名称のＨｅｂｒｏｎらに対する米国特許第
６，４４９，９２７号は、とりわけ、薬剤がほぼ一列になってキャニスタ（ｃａｎｉｓｔ
ｅｒ）の中を進むプロセスである、単一化（ｓｉｎｇｕｌａｔｉｏｎ）制御を開示する。
単一化制御のための手段が、加速ランプ（ｒａｍｐ）および分配ランプの幅によって提供
される。適切なランプ幅を提供することにより、薬剤がほぼ一列以外になって移動するの
を防ぐ。適切なランプ幅は、実際には、２つ以上の幅であり得、例えば、最大幅から最小
幅まで漸減する幅であり得る。また、薬剤のサイズおよび形状に基づき、特定の薬剤に対
するキャニスタを設計することも、好ましくあり得る。適切なランプ幅を選択するために
、薬剤のサイズおよび形状が使用され得る。単一化制御は、薬剤がその上を移動する加速
ランプおよび分配ランプの表面を水平位置に関して斜めに維持することにより、支援され
得る。角度は、キャニスタの中央に最も近いランプ表面の縁部が、キャニスタの中心から
最も遠いランプ表面の縁部を交差する水平面の上になるように、選択される。
【００１０】
　Ｈｅｂｒｏｎは、充填時間を最小限にするために、駆動周波数が、センサーの最大検出
率に近づくまで、ゆっくり増加することをさらに開示する。薬剤数は、固定のサンプリン
グ時間内に記録された離散整数カウントである。移動平均が、最後の薬剤がいつセンサー
を通って落下するかを予測するための基準として使用される。薬剤数が総数に近づくにつ
れて、充填を終了する時間が、計数機構のサンプリング時間の分数として予測される。終
了する予定時刻に近づくと、振動分配装置によるキャニスタまたは使用単位瓶の振動が終
了する。１つまたは２つの固形の薬剤が不足するという予測されるイベントでは、例えば
、最後に使用された周波数として、２５ミリ秒から１００ミリ秒の短時間パルスの間、駆
動機構が再起動される。次いで、少なくとも次の薬剤数が記録されるまで、駆動機構がオ
フにされる。数がまだ不足している場合は、このプロセスが繰り返される。
【００１１】
　「Ｖｉｂｒａｔｉｎｇ　ｂｏｗｌ，ｖｉｂｒａｔｉｎｇ　ｂｏｗｌ　ｆｅｅｄｅｒ，　
ａｎｄ　ｖａｃｕｕｍ　ｄｅｐｏｓｉｔｉｏｎ　ａｐｐａｒａｔｕｓ」という名称の、Ｏ
ｇａｗａらに対する欧州特許出願第１，８５２，３７２号は、とりわけ、振動ボウルおよ
び同様のものを開示し、それは、供給する物体の数を正確に数えることができ、単位時間
当たりに正確に物体を１つずつ外部位置に導き、単純な配列手段によって物体の集合体を
供給路上の中間点で行または列に配置する。
【００１２】
　「Ａｕｔｏｍａｔｅｄ　ｐｉｌｌ－ｄｉｓｐｅｎｓｉｎｇ　ａｐｐａｒａｔｕｓ」とい
う名称のＧｅｒｏｌｄらに対する米国特許公開第２００３／０２２２９１号は、とりわけ
、固体の丸薬を自動的に分配するために便利な大量貯蔵装置を開示し、長さ、上流端部お
よび下流端部を有するトラックを含み、そのトラックは、トラックが振動すると、その長
さに沿って縦方向に丸薬を供給するように適合されている。貯蔵装置は、トラックの上に
位置付けられ、上流端部上の丸薬を落とすための開口部を有するホッパーを含み、その貯
蔵装置は、単一化した丸薬を下流端部から落とすことを可能にする開位置と、丸薬がトラ
ックから落下するのを防ぐ閉位置との間で移動可能なドアを含む。そのドアは、閉位置に
近接し、閉位置へ移動している場合、縦方向に平行に移動して、ドアが閉位置で止まると
、下流端部から落ちかかっているどの丸薬もトラック上に押し戻されるようになる。
【００１３】
　「Ａｕｔｏｍａｔｅｄ　ｐｉｌｌ－ｄｉｓｐｅｎｓｉｎｇ　ａｐｐａｒａｔｕｓ」とい
う名称のＣｈａｍｂｅｒｓに対するに対する米国特許公開第２０１０／０２０５００２号
は、とりわけ、丸薬が震動性供給ボウルの螺旋状縁部まで進み、単一化装置（ｓｉｎｇｕ
ｌａｔｏｒ）を通過することを開示する。概ね一列になって進むと、各丸薬は１つずつ、
震動性供給ボウルの出口側縁部から、丸薬分配ルートの上流に落下する。丸薬が上流を通
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過するとき、それらは、第１および第２のセンサーのペアによって提供される光ビームも
通過する。次いで、丸薬は続いて、分配ルート、通常は分配傾斜台（ｃｈｕｔｅ）の下流
を通過する。分配傾斜台を通過した後、丸薬は分配用ネック部を通過し、丸薬分配装置か
ら出て、丸薬用瓶に入る。所望の数の丸薬が分配されると、コントローラは震動性ベース
装置をオフにするように信号を送る。さらに、出口側縁部に近接して位置しているどの追
加の丸薬も分配ルートの上流に落下するのを防ぐため、丸薬停止機構がコントローラによ
って起動される。
【００１４】
　「Ａｕｔｏｍａｔｉｃ　ｈｉｇｈ－ｓｐｅｅｄ　ｐｉｌｌ　ｃｏｕｎｔｉｎｇ　ａｐｐ
ａｒｔｕｓ」という名称のＩｓｈｉｚｕｋａに対する米国特許第６，４４９，９２７号は
、とりわけ、台板に丸薬用出口およびセンター穴を有する円筒状丸薬ホッパーを備える装
置を開示し、回転式分離供給装置（ｒｏｔａｔｉｏｎａｌ　ｓｅｐａｒａｔｉｖｅ　ｆｅ
ｅｄｅｒ）がその円筒状丸薬ホッパーに取り付けられ、かつ、台板のセンター穴で支えら
れた軸に移動可能に取り付けられており、供給装置は、丸薬ホッパーの下部の内径に近い
外径を有する、上方の直径方向により小さい部分および下方の直径方向により大きい部分
を含み、非常に多数の垂直貫通孔が下方の直径方向により大きい部分の外周に形成されて
、複数の丸薬を垂直に収容するための丸薬用出口に一致されるようにされ、複数の垂直貫
通孔は下方部分で拡大され、下方の直径方向により大きい部分の外周内の位置が実質的に
１つの丸薬を底面から収容できるように、リング状の切れ込みが形成され、丸薬分離板が
、丸薬用出口の上の円筒状丸薬ホッパーに取り付けられ、切れ込みにゆったりと適合した
内向きに突き出た先端を有する。本装置は、ホッパーの円筒状部分の内壁が汚れて、丸薬
が汚れたり破損したりするのを防ぎながら、丸薬を迅速かつ正確に数えることができる。
【００１５】
　「Ａｒｔｉｃｌｅ　ｈａｎｄｌｉｎｇ　ｓｙｓｔｅｍ　ｗｉｔｈ　ｄｉｓｐｅｎｓｅｒ
」という名称のＬｅｒｎｅｒに対する米国特許第４，３８２，５２７号は、とりわけ、計
量済みまたはカウント済みの品物を分配するためのシステムで、ボウル状フィーダーホッ
パー内の品物の制御レベルを維持するために、品物が振動コンベヤーによって供給ホッパ
ーから供給されることを開示する。重量計の実施形態では、品物が最初にフィーダーホッ
パーから２つの吐出し口を通ってアキュムレーターバケツに放出される。計量装置は、バ
ケツ内の品物の重さをモニタリングし、バケツ内の品物の重さが所定の重さに近づき始め
ると、ドアに信号を送って吐出し口の１つを閉める。計量装置は、続いて、バケツ内の品
物の重さが所定の重さにさらに近づくと、フィーダーホッパー駆動に信号を送ってその供
給動作を減速する。フィーダーホッパーの吐出し口は、ドアによって制御する開口部が品
物の迅速な大量供給を提供する位置で互いに近接して配置されるが、一方、他の開口部は
一列でぽつりぽつりと提供する。計数器の実施形態では、品物が一列でフィーダーホッパ
ーから計数器を通ってアキュムレーターバケツに渡されるように、単一の吐出し口を有す
るフィーダーホッパーが使用される。
【００１６】
　「Ｇｒａｎｕｌａｒ　ｍａｔｅｒｉａｌ　ｄｉｓｃｈａｒｇｉｎｇ　ｄｅｖｉｃｅ」と
いう名称のＫａｚｕｍｉらに対する日本特許第２，１３２，０１１号は、その公開された
英語の要約で、とりわけ、振動式フィーダーを利用する薬剤の定量的放出装置（ｑｕａｎ
ｔｉｔａｔｉｖｅ　ｄｉｓｃｈａｒｇｉｎｇ　ｄｅｖｉｃｅ）内の流速が一定になるよう
に、負荷変動に応じて振動周波数を選択するか、または各振動周波数に対する負荷および
流速の測定データに基づきフィーダーを選択することによる、放出制御精度の向上を開示
する。その装置は、例えば、Ｄ１など、入力された大量材料のタイプに応じて、振動周波
数、負荷、および流速の中から関係データを選択する中央処理装置を含む。現在の負荷に
対応する最適回数が、重量測定装置から計算された負荷信号ＳＬに基づきデータＤ１から
選択され、周波数信号に対応するＡＣ電源がＤ／Ａ変換回路、積分回路、Ｖ／Ｆ変換回路
、および電力駆動回路を介して電磁気部に供給される。振動式フィーダーが現在の周波数
で操作され、流速がほぼ一定にされる。放出制御精度が、この構造に従って向上できる。
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【００１７】
　いくつかの配分および梱包機械は、収集した物体の実際の数を決定するための計数機構
を含む。画素化された配列への光源の照明を遮断する物体をモニタリングすることにより
、注ぎ込んでいる物体の数を数えることができる。
【００１８】
　かかる機構が、例えば、「Ｍｅｔｈｏｄ　ａｎｄ　ａｐｐａｒａｔｕｓ　ｆｏｒ　ｏｐ
ｔｉｃａｌｌｙ　ｃｏｕｎｔｉｎｇ　ｄｉｓｃｒｅｔｅ　ｏｂｊｅｃｔｓ」という名称の
Ｐｉｎｔｏらに対する米国特許第５，７６８，３２７号で開示されている。Ｐｉｎｔｏは
、円錐台形状部を有する供給漏斗を含む物体計数器について記述し、その狭い端部が、概
ね矩形断面を有する概ね垂直な供給路に連結されている。１対の線形光学センサーアレイ
が、供給路の隣接する直交側に沿って配置され、対応する対の平行光源が、各アレイ内の
各センサーが対応する光源を受信するように、供給路の反対の隣接する側に沿って配置さ
れる。供給漏斗内に置かれた物体が供給路に落ち、供給漏斗を通過する際に、アレイ内の
センサー上に影を落とす。２本の線形光学アレイの各々からの出力が、好ましくは様々な
控えめな基準に従って、別々に処理され、２つの物体のカウントがそれによって取得され
る。２つの控えめなカウントの高い方が正確なカウントとして受け入れられ、数値表示部
に表示される。別の実施形態では、４つのセンサーアレイおよび光源が提供される。第３
および第４のセンサーアレイならびに対応する光源が、第１および第２のアレイの下流に
配置される。センサーアレイの各々の出力が別々に処理され、最も高い控えめなカウント
が正確なカウントとして受け入れられ、数値表示部に表示される。
【００１９】
　「Ｍｅｔｈｏｄ　ａｎｄ　ａｐｐａｒａｔｕｓ　ｆｏｒ　ｔｈｅ　ｒｅｃｏｇｎｉｔｉ
ｏｎ　ａｎｄ　ｃｏｕｎｔｉｎｇ　ｏｆ　ｄｉｓｃｒｅｔｅ　ｏｂｊｅｃｔｓ」という名
称のＰｒｏｚｅｋらに対する米国特許第５，３１７，６４５号は、とりわけ、様々なサイ
ズおよび形状の離散物体を、それらが無秩序な流れで装置内を移動する際に、カウントす
るための装置を開示する。その装置は、直線状に配置された複数の光検出器を含むセンサ
ーアレイを含む。離散物体は、センサーアレイを横切る。センサーアレイを離散物体に関
する情報を取得するための手段として利用することにより、その装置は、所定の時間間隔
でセンサーアレイをサンプリングし、サンプリングを通して生成された画像の様々な外形
を検査し、所定の基準に基づいて、画像が１つまたは複数の物体を表しているか否かを決
定する。
【００２０】
　「Ｍｅｔｈｏｄ　ａｎｄ　ａｐｐａｒａｔｕｓ　ｆｏｒ　ｓｏｒｔｉｎｇ　ｇｒａｎｕ
ｌａｒ　ｏｂｊｅｃｔｓ　ｗｉｔｈ　ａｔ　ｌｅａｓｔ　ｔｗｏ　ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ　
ｔｈｒｅｓｈｏｌｄ　ｌｅｖｅｌｓ」という名称のＳａｔｏｒｕらに対する欧州特許第１
，０８３，００７号は、とりわけ、異なるサイズの品目を分類するための方法およびシス
テムを開示し、その方法およびシステムでは、連続した形態で流れる粒状の物体が照明に
よって照射される。結果として生じるソリッドステート画像装置からの画素信号は、第１
のレベルの粒状の物体の不完全な部分を検出するために決定された所定の輝度の閾値によ
って二値化され、前述の画素信号は、第２のレベルの不完全な部分を検出するために決定
された所定の輝度の閾値によっても二値化される。第２のレベルは、第１のレベルよりも
どんよりとした色調に対するものである。不完全な画素信号が二値化された画素から検出
されると、中心位置における不完全な粒状の物体の画素が指定され、指定された中心位置
における画素に対応する不完全な粒状の物体の中心位置に作用するため、分類信号が出力
される。サイズは小さいが、製品価値に影響を及ぼす、極度に色の付いた部分を有する粒
状の物体を効果的に押し出すことができる。分類の出来高（ｙｉｅｌｄ）は、小さくて、
少しだけ色が付いている、従って、製品価値に影響を及ぼさない、不完全な部分を有する
粒状の物体を選び出さないことにより、向上する。
【００２１】
　従って、当技術分野における分配装置および方法に対する必要性があり、それは、各グ
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ループ内の所定の数量の品目を、正確、迅速、および効果的な方法で分配することを提供
する。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【００２２】
　一実施形態による、所定の数の離散物体を迅速かつ正確に分配するための方法が提供さ
れ、その方法は、複数の品目を撮像装置に向かって運搬するようにコンベヤーを作動させ
ることであって、その品目が単一層に配列され、少なくともいくつかの品目が平行して運
搬される、コンベヤーを作動させること；コンベヤーから落下する品目が軌道内にある間
に画像に記録されるように、コンベヤーの端部の真下の領域の画像を継続して捕捉するよ
うに撮像装置を作動させること；落下する品目の数を継続して判断するためにリアルタイ
ムで画像を処理すること；品目が慣性でコンベヤーから落下しなくなるまで落下する品目
の数を継続して判断しながら、落下する品目の数が所定の数に達する前に、コンベヤーを
停止すること；および、品目の所定の数を満たすため、追加の数量の品目を自動的に分配
することを含む。
【００２３】
　いくつかの実施形態では、追加の数量の品目を自動的に分配することは、品目の所定数
を満たすために必要な数の品目の正確に分配するために、補助的品目分配装置を作動させ
ることを含む。
【００２４】
　いくつかの実施形態では、追加の数量の品目を自動的に分配することは、コンベヤーの
パルスを設定することを含み、パルスの長さは、パルス長の品目の落下に対する比が統計
的に推定される初期の較正段階に基づき決定される。
【００２５】
　いくつかの実施形態では、コンベヤーの端部の真下の領域が、平行して運ばれ、かつ、
コンベヤーの端部から平行して落下する全ての品目が画像に記録されるように、コンベヤ
ーの端部の幅の有効部分まで延在する。
【００２６】
　いくつかの実施形態では、コンベヤーの端面が画像に記録されないことを確実にするた
めに、垂直間隙（ｖｅｒｔｉｃａｌ　ｇａｐ）が、コンベヤーの端部とその領域の上縁部
との間に提供される。
【００２７】
　いくつかの実施形態では、落下する品目の数を継続的に判断するために画像を処理する
ことは、品目が領域を出る際に品目カウントを１だけ増加させることを含み、出たことは
、品目の上部が１つの画像に現れるが、連続した画像からは見つからない場合に判断され
る。
【００２８】
　いくつかの実施形態では、落下する品目の数を継続的に判断するために画像を処理する
ことは、品目が領域に入る際に品目カウントを１だけ増加させることを含み、入ったこと
は、品目の下部が１つの画像に現れるが、直前の画像からは見つからない場合に判断され
る。
【００２９】
　いくつかの実施形態では、落下する品目の数を継続的に判断するために画像を処理する
ことは、各品目を、領域に入ってからその領域を出るまで、連続した画像に渡って追跡す
ること、および１つまたは複数の画像に偶発的なノイズが現れる場合に数え間違いを防ぐ
ため、各追跡する品目が出る際に品目カウントを１だけ増加させることを含む。
【００３０】
　一実施形態により、離散物体をカウントする方法がさらに提供され、その方法は、カウ
ントする複数の品目を提供すること；その品目を撮像装置に向かって運搬するためにコン
ベヤーを作動させることであって、品目が一列に配列され、少なくともいくつかの品目が
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平行して運搬される、コンベヤーを作動させること；コンベヤーから落下する品目が軌道
内にある間に画像に記録されるように、コンベヤーの端部の真下の領域の画像を継続して
捕捉するように撮像装置を作動させること；落下する品目の数を継続して判断するために
リアルタイムで画像を処理すること；および、所定の期間、品目が落下していないことを
処理が示すと、落下する品目の決定された総数を提供することを含む。
【００３１】
　いくつかの実施形態では、本方法は、所定の期間、品目が落下していないことを処理が
示すと、コンベヤーを自動的に停止することをさらに含む。
【００３２】
　一実施形態により、所定の数の離散物体を迅速かつ正確に分配するための装置がさらに
提供され、その装置は、複数の品目を平行して、ホッパーからコンベヤーの端部まで運搬
するように構成された平行運搬コンベヤー；コンベヤーから落下する品目が軌道内にある
間に画像に記録されるように、コンベヤーの端部の真下の領域の画像を継続して捕捉する
ように構成された撮像装置；落下する品目の数を継続して判断するためにリアルタイムで
画像を処理するように構成された計数装置；アクチュエータ制御コマンドに従って前記コ
ンベヤーの作動を制御するように構成されたアクチュエータ；落下する品目の数が所定の
数に達する前に前記コンベヤーを停止するためのアクチュエータ制御コマンドを生成する
ため、および品目の所定の数を満たすために必要な品目数に基づき分配装置制御コマンド
を生成するために、落下する品目の数を前記計数装置から受信するように構成されたコン
ピューティングプラットフォーム；および分配装置制御コマンドに応答して、品目の所定
の数を満たすために必要な数の品目を正確に分配するように構成された補助的品目分配装
置を含む。
【００３３】
　いくつかの実施形態では、前記計数装置は、画像センサーを含み、前記画像センサーの
所定の数の画素行を用いて、前記画像を捕捉するように構成され、その所定の数は、前記
画像センサー内に存在するセンサー行の総数より少ない。
【００３４】
　いくつかの実施形態では、前記計数装置は、画像センサーの連続したサンプル内で、落
下する品目によって影響を受けたセンサー画素のパターンを分析することにより、落下す
る品目の数を判断するように構成される。
【００３５】
　いくつかの実施形態では、前記計数装置は画像センサーを含み、本装置は、落下する品
目によって画像センサー上に反射するための光を提供するための少なくとも１つの光源を
さらに含む。
【００３６】
　いくつかの実施形態では、本装置は、落下する品目から反射された光を撮像装置上に集
めるためのレンズ組立体をさらに含む。
【００３７】
　一実施形態により、品目分配装置がさらに提供され、その品目分配装置は、品目を、少
なくとも毎秒５０品目の速度で運搬するように構成された平行運搬コンベヤー；コンベヤ
ーから落下する品目が軌道内にある間に画像に記録されるように、コンベヤーの端部の真
下の領域の画像を継続して捕捉するように構成された撮像装置；落下する品目の数を継続
して判断するためにリアルタイムで画像を処理するように構成された計数装置；アクチュ
エータ制御コマンドに従って前記コンベヤーの作動を制御するように構成されたアクチュ
エータ；落下する品目の数が所定の数に達する前に前記コンベヤーを停止するためのアク
チュエータ制御コマンドを生成するため、および品目の所定の数を満たすために必要な品
目数に基づき分配装置制御コマンドを生成するために、落下する品目の数を前記計数装置
から受信するように構成されたコンピューティングプラットフォーム；および分配装置制
御コマンドに応答して、毎秒１～４品目の速度で、品目の所定の数を満たすために必要な
数の品目を正確に分配するように構成された補助的品目分配装置を含む。
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【００３８】
　一実施形態により、品目分配装置がさらに提供され、その品目分配装置は、平行運搬コ
ンベヤー；品目がコンベヤーから落下する際に、品目の少なくとも１つの画像を捕捉する
ための撮像装置であって、ほとんどの品目が、撮像装置によって捕捉される際に実質的に
同一平面上に位置している、撮像装置；少なくとも１つの画像に基づき、品目をカウント
するための計数装置；前記コンベヤーおよび前記計数装置に連結されたコンピューティン
グプラットフォームであって、現在の一群が前記計数装置によってほぼ所望の品目カウン
トに達していると示されるまで、前記コンベヤーを連続モードで、また、少なくとも、所
望の品目カウントから不足している品目の数量を満たすためのパルスモードで、動作する
ように構成され、パルスモードは、パルスに続く慣性力に起因して、間接的のみならず、
コンベヤーの操作の直接的結果として、設定された数の品目がコンベヤーから落下するよ
うに事前決定された長さを有する少なくとも１つのパルスで前記コンベヤーを作動させる
コンピューティングプラットフォームを含む。
【００３９】
　例示的な実施形態を参照図に示す。図に示すコンポーネントの寸法および特徴は、一般
に、便宜上および提示を明確にするために選択され、必ずしも原寸に比例して示されてい
ない。図は、以下の通りである。
【図面の簡単な説明】
【００４０】
【図１Ａ】品目を分配するためのマシンの第１の例示的な実施形態の略図を示す。
【図１Ｂ】品目を分配するためのマシンの第２の例示的な実施形態の略図を示す。
【図２Ａ】分配マシンを較正するための方法におけるステップの流れ図である。
【図２Ｂ】分配マシンを操作するための方法におけるステップの流れ図である。
【図３Ａ】コンベヤーから落下する品目をカウントするために使用されるレンズ、センサ
ーおよび照明器材の例示的な実施形態である。
【図３Ｂ】滑り領域（ｓｌｉｄｉｎｇ　ａｒｅａ）から落下する品目をカウントするため
に使用されるレンズ、センサーおよび照明器材の例示的な実施形態である。
【図４Ａ】滑り領域から落下する品目の例示的なスナップショットを示す。
【図４Ｂ】３つの例示的な錠剤の落下中に捕捉された非常に多数のセンサー線の略図であ
る。
【図５】コンベヤーおよび補助的品目分配装置の操作モードを示す略図である。
【発明を実施するための形態】
【００４１】
　以下の説明は、種子、宝石、錠剤、丸薬、カプセル、キャンディまたは同様のものなど
、離散物体の所定の数量を迅速で、正確かつ効率的に分配することに関する。
【００４２】
　開示する方法および装置で対処する１つの技術的な問題は、実質的に同一の品目を容器
から別個のパッケージに分配する必要があり、各パッケージが同じ所定数の品目を含む、
状況に関する。分配は、顧客の不満および不平を回避するために、どのパッケージに含ま
れる要素も所定数より少なくないように、高精度で行われる必要がある。一方、無駄およ
び経済的損失を回避するため、所定数よりも多くを含むパッケージは稀でなければならな
い。
【００４３】
　１つの技術的解決策は、所定数の品目を分配するための装置および方法を提供すること
である。
【００４４】
　本装置は、分配する大量の品目を含むことができるホッパーまたはサイロなどの、供給
装置を含み得る。ホッパーは、品目を、アクチュエータによって作動されたコンベヤー上
に放出し、そのアクチュエータは、コンピューティングプラットフォームによって制御さ
れる。コンベヤーは、コンベヤーベルト、振動コンベヤー、振動傾斜台、勾配が変化する
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傾斜台、または経路に沿って品目を運搬するための任意の類似の手段であり得る。いくつ
かの実施形態では、品目は、第１の品目が完全に放出される前に第２の品目の放出を開始
できるように、複数の品目が同時に、または最小限の時間差で放出できるような、自由な
方法でホッパーから放出される。コンベヤーの移動および／またはその振動の結果として
、品目がコンベヤーの表面に、単一層で、かつ、複数の品目が（一列とは対照的に）平行
に進む方法で、無作為に配列される。
【００４５】
　アクチュエータの振動は、コンベヤー上の品目を振動させ得、それらの各々が最終的に
安定した体勢をとるようにする。例えば、錠剤などのいくつかの品目は、直円柱の形状、
または少なくとも１つの実質的に平坦な面を有する類似の形状であり得る。振動により、
錠剤は、それらの任意の１つの平坦な側面をコンベヤー上に位置付けるようにされ得、通
常、錠剤は互いに寄り掛かからず、各錠剤の完全に平坦な面がコンベヤーの表面に置かれ
る。平坦な側面を有していない品目は、それらの形状、重心および同様のものに従って、
相対的に安定した体勢をとり得る。例えば、端部が丸みを帯びた管状カプセルは、先端に
相対して、管状面をコンベヤー上に向けて位置し得る。対称的であるため、たとえカプセ
ルが管状面に関して回転しても、上から見ると、同じ投影を有するであろう。
【００４６】
　品目がコンベヤーの端部に達すると、品目は、コンベヤーを外れて弾道軌道内に落ち始
めて、容器または最終的に容器に通じる軌道に入る。品目がコンベヤーを外れて落ち始め
ると、それらの間の間隙が増える傾向があり、コンベヤー上で以前は互いに触れあってい
た品目が、分離し易くなる。その結果、一実施形態では、撮像装置は、品目の大部分が、
全部ではないにしても、散らばって互いに接触していないときに、落下する品目が、軌道
内にある間に画像に示されるよう、コンベヤーの端部の真下の領域（「計数領域」）の画
像を継続して捕捉する。これは、補足した画像のコンピュータ分析中に、品目をうまく数
えられるようにする。
【００４７】
　代替実施形態では、概ね水平なコンベヤーは、傾斜した滑り領域で終了する。品目は、
コンベヤーから滑り領域へ落ち、その領域を横切って滑り、その端部で充填中の容器の中
か、またはその容器に通じる軌道に落下する。滑り領域の傾斜は、その滑り領域に沿って
移動する品目に対して、実質的に同一の速度機能、従って、品目が滑り領域を離れる瞬間
に実質的に同一の品目の落下速度を提供する。それはまた、品目の間の間隔を増やし、一
旦滑り領域を離れると実質的に同様な軌道を提供し、それ故、撮像装置に関して同様な角
度を提供する。
【００４８】
　いくつかの実施形態では、起動時のコンベヤーの付随的な加速および停止時の減速を除
いて、アクチュエータは、速度、振動周波数、振動振幅、傾斜台の傾き、および／または
同様のものなど、一定の特性でコンベヤーを動かす。
【００４９】
　品目は、コンベヤーの縁部または滑り領域から落下する際にカウントされ、少なくとも
所定の数の品目が容器の中に落下すると、コンベヤーは停止する。いくつかの実施形態で
は、コンベヤーが停止した後に、慣性力によって１つまたは複数の品目がまだ容器の中に
落ち得ることが考慮に入れられるため、所定数は、アンダーシュート、すなわち、最終的
な分配に必要な品目数よりも少ない。コンベヤーが停止した後に落下する品目もカウント
され、容器内の品目の総数が決定される。
【００５０】
　一実施形態では、システムは、たとえ慣性力が働いても、分配する品目の総数がほとん
ど全ての場合、最終的に必要な数よりもまだ少ないように構成され得る。これらの場合、
制御システムが、追加の品目が落ちて最終数を満たすように、必要に応じて、１または複
数のパルスでコンベヤーを再作動させる。
【００５１】
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　パルスは、コンベヤーが短期間、その一定の速度（または他の特性）で動作する、短い
作動に関連する。数パルスはまだ非常に短い可能性があるため、コンベヤーはその以前の
一定の速度に何とか達するようにさえできない。通常は、パルスは、ほんの一瞬持続し得
、例えば、１～１０品目など、いくつかの品目が、コンベヤーまたは滑り領域から落下す
るようにする。
【００５２】
　追加のパルスが必要か否かを判断するために、分配された品目の累算数が、各パルスの
後に決定される。分配された品目の数が品目の必要数に達する（または超える）と、容器
が取り除かれ、新しい容器が置かれて同様の方法で充填される。
【００５３】
　最終的な数からまだ足りない品目を満たすため、パルスの代替として、補助的品目分配
装置と呼ばれる追加の装置が使用され得る。補助的品目分配装置は、複数の品目を貯蔵庫
内に保持し、それらを機械的に１つずつ、離散的に押し出す機構を含み得る。この機構は
、特に、不足している品目数が、例えば、５以上の場合、比較的低速であり得る。低速の
追加のステップが毎回必要であれば、コンベヤーによる非常に高速な分配が役に立たない
ように見えるので、この低速は、理論上は、プロセス全体を非効率にし得る。例として、
コンベヤーは、少なくとも毎秒約５０品目（または、別の実施形態では、少なくとも毎秒
約９０品目）の速度で分配し得、一方、補助的品目分配装置は、発明者によって実験的に
検証された通り、毎秒１～４品目を分配することができるだけである。
【００５４】
　従って、一実施形態では、コンベヤーによる分配および補助的品目分配装置による分配
が、少なくとも部分的に同時に実行され得、それにより、遅さの問題が軽減または除去さ
れる。この実施形態では、２つの容器ステーションが提供され、第１のステーションは、
落下する品目を受け取るために、コンベヤーの端部の下にあり、第２のステーションは、
離散的に分配された品目を受け取るために、補助的品目分配装置のところにある。このよ
うに、補助的品目分配装置が、コンベヤーによって既に充填されている容器内に不足して
いる品目を満たす間に、他の品目が第１のステーションでコンベヤーにより第２の容器内
に分配されている。第２の容器が品目の数量に届かないアンダーシュートで充填されると
、完了のために第２のステーションに移動される、などと続く。
【００５５】
　第２のステーションで充填する時間が第１のステーションで充填する時間を超えない限
り、補助的品目分配装置はいかなる遅延も生じないであろう。第２のステーションでの時
間が第１のステーションでの時間よりも幾分長い場合、第２のステーションでの時間のほ
とんどは、それでも無駄ではないので、プロセス全体は依然として有益と見なされるであ
ろう。
【００５６】
　本方法および装置は、各タイプの分配タスクに対して較正を必要とする。較正は、例え
ば、サイズ、形状、重さ、コンベヤーまたは滑り領域に対する摩擦係数、および／または
同様のものなど、分配する品目の特性によって決まり得る。較正は、最小または最大速度
、加速および減速速度、物理的寸法および／または同様のものなど、装置の動作パラメー
タによっても決まり得る。
【００５７】
　較正は、品目がホッパーからコンベヤーに分配される速度、必要な数量のほとんどを分
配するために制御システムがコンベヤーを作動させる時間の初期長、および所定の数量の
分配を完了するために必要なパルスの持続時間など、装置の起動に関連する１つまたは複
数のパラメータの決定を含む。
【００５８】
　滑り領域が使用される場合、滑り領域の長さまたは傾斜も決定され得る。
【００５９】
　いくつかの実施形態では、パルス長は、容器内でまだ不足している品目数によって決ま
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り得る。例えば、１つまたは２つの品目が不足している場合、装置は、コンベヤーを１０
０ミリ秒パルスの間作動させるように較正され得る。しかし、２０品目が不足している場
合、パルス長は５００ミリ秒に決定され得、その後、いくつかの品目がまだ不足している
可能性があり、従って、もう１つのパルスを必要とする。当然ながら、これらの例示的な
値は、分配する品目のタイプおよび／または装置の動作パラメータによって変わり得る。
【００６０】
　コンベヤーが各分配タイプに対して異なる特性（例えば、速度、関連する場合傾斜、振
動速度、振動振幅、および／または同様のもの）を仮定し得るいくつかの実施形態では、
これらの特性も、較正段階で決定され得る。
【００６１】
　新しいタイプの分配タスクの前に実行される較正ステップに加えて、分配タスクが実行
されている間に、較正はその場でも実行され得る。品目の１つのグループの分配が終了し
た後、このグループを特性化した動作パラメータが、次のグループに対するパラメータを
調整するために使用され得る。例えば、最初の較正で、最終カウントに達する５品目前で
コンベヤーを停止すべきことが決定されたが、タスク中に最終カウントを超えるオーバー
シュートが頻繁に発生するような場合は、後で、その場の較正で、最終カウントの６品目
前にコンベヤーを停止するように装置を設定し得る。同様に、所望の結果からのいずれか
の逸脱がどこかのポイントで検出された場合は、他のパラメータが調整され得る。このよ
うに、特に、分配する多数のグループを有する長い分配タスク中、分配に対する一定の制
御が行われて、最初の較正からのいずれの逸脱も阻止するか、または少なくとも軽減する
。
【００６２】
　容器内に入った品目数を判断するために採用された計数装置は、様々な方法で実施され
得る。いくつかの例示的な実施形態では、方法および装置は、画素の行および列から成る
画像センサーを使用し得る。
【００６３】
　センサーは、センサー行が実質的に水平に向けられ、センサー列が、例えば、軌道に垂
直、４５°と９０°の間、または９０°と１３５°の間など、計数領域で品目の軌道に対
してある角度で傾斜するように設置され得る。センサーは、落下する品目の軌道の上、ま
たは軌道の下、すなわち、コンベヤー（または、存在する場合は滑り領域）の下のいずれ
かに位置付けられ得る。
【００６４】
　センサーは、コンピューティングプラットフォームに関連する制御および処理装置によ
って制御され得る。センサーは、相補型金属酸化膜半導体（ＣＭＯＳ）センサー、電荷結
合素子（ＣＣＤ）センサーまたは任意の他のセンサーであり得る。通常の実施形態では、
レンズはセンサーと品目の落下領域との間に設置され、白色発光ダイオード（ＬＥＤ）な
ど、１つまたは複数の随意の光源が、落下する品目に光を当て得る。ＬＥＤは、落下する
品目以外の物体から最小限の光だけが反射されるような角度で、落下領域を照らし得、レ
ンズは、落下する品目から反射された光をセンサー上に集める。あるいは、ＬＥＤは、セ
ンサーが落下する品目の影を捕捉するように、軌道の下に位置付けられ得る。
【００６５】
　随意に、センサーの全部の行の中から、例えば、１～２０行など、センサー行の所定の
グループだけがサンプリングされて、センサー行の値の収集が、比較的狭い平面状の切れ
込みを通過する落下品目の撮像として記述され得るようになる。代替実施形態では、セン
サー全体が、例えば、１～２０行など、少数の画素行のみを含み得る。
【００６６】
　品目の落下速度は、コンベヤー速度または滑り領域に起因して実質的に一定であるので
、平均速度で落下する品目から反射された光が、少なくとも所定の数の連続したセンサー
サンプルによって捕捉されるように、センサーのサンプリングレートが設定され得る。品
目によって影響を受けるセンサー上の画素数は、落下する品目の形状によって決まり得る
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。例えば、直円柱の形状をした錠剤は、その平坦面が実質的に円に見えるように落下する
可能性が高い。従って、その品目が見られるセンサー行は、品目が捕捉される最初および
最後のセンサーサンプルが、中間のサンプルよりも少ない影響を受けた画素を含み得るパ
ターンを生成し得る。
【００６７】
　各錠剤が落下する際にそれによって影響を受けたセンサーサンプル内の画素の既知のパ
ターンにより、かつ、品目は、通常、互いに寄り掛かからず別々に落下するので、単一の
センサーサンプルによって捕捉される２つ以上の隣り合った落下する品目は、以前に、ま
たは連続して捕捉されたサンプルを用いて区別できる。
【００６８】
　開示した主題の１つの技術的効果は、所定数の品目を容器内に分配するための方法およ
び装置の提供であり、ほぼ１００％の事例で、パッケージが必要数を正確に含むような高
精度で、また、利用可能な資源がうまく利用されるようにタスクが高効率で実行される。
【００６９】
　ここで図１Ａを参照すると、これは、所定数の品目を高精度および高効率で分配するた
めに提供する装置の略図を示す。
【００７０】
　本装置は、コンピューティングプラットフォーム１０４と通信し、制御コマンドを受信
するマシン１００を含む。マシン１００は、撮像（または「捕捉」）装置１３５ならびに
情報を制御および処理装置１４４に提供する計数装置１３６を含む。コンピューティング
プラットフォーム１０４は、制御コマンドをマシン１００に提供する。
【００７１】
　マシン１００は、ホッパーまたはサイロ１１２などの貯蔵器を含み、それは、容器に分
配される複数の品目１１６を含む。容器１３２などの各容器は、最終的に、所定数の品目
１１６を含むことになる。
【００７２】
　貯蔵器の一例としてここに示す、ホッパー１１２は、その下側の開口部にゲートを含み
得る。そのゲートを上下させて、ホッパー１１２からコンベヤー１２０上に分配される品
目１１６の数を制限する。いくつかの実施形態では、下側の開口部１１４は、複数の品目
１１６がコンベヤー１２０上に平行して分配できるように十分な広さである。複数の品目
の同時処理は、本方法および装置に対して、高速分配および高収量を提供する。しかし、
当業者は、品目は、当技術分野で周知の他の手段を使用して、コンベヤー１２０上に分配
し得ることを認識するであろう。
【００７３】
　コンベヤー１２０は、コンベヤーベルト、振動傾斜台、勾配が変化する傾斜台、または
同様のものであり得る。随意に、コンベヤー１２０は、複数の品目を、運搬方向に直交す
る方向で、少なくとも部分的に平行して運搬可能にする形態（以下、「平行運搬コンベヤ
ー」）である。コンベヤー１２０は、複数の品目がその上面に平行して適合するような幅
である。
【００７４】
　コンベヤー１２０は、アクチュエータ１２４によって制御され、それは、コンピューテ
ィングプラットフォーム１０４からコマンドを受信する。アクチュエータ１２４は、電流
、作動液圧、空気圧、または任意の他のエネルギー源によって動作し得、エネルギーを、
コンベヤー１２０に加わる運動に変換する。
【００７５】
　アクチュエータ１２４の機能性は、コンベヤー１２０の本質によって決まる。例えば、
コンベヤー１２０がコンベヤーベルトであれば、アクチュエータ１２４は、ベルトを駆動
または停止し、コンベヤー１２０が振動傾斜台であれば、アクチュエータ１２４は、振動
エンジンを始動または停止し、コンベヤー１２０が変動勾配傾斜台であれば、アクチュエ
ータ１２４は、傾斜台の片側を上下させる、などである。
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【００７６】
　いくつかの実施形態では、アクチュエータ１２４は、コンベヤー１２０に振動を引き起
こし、それによりコンベヤー１２０上の品目にある体勢をとらせる。例えば、分配される
品目が円筒状の錠剤の場合、振動させると、錠剤は、平坦な側面の１つを下にしてコンベ
ヤー１２０上に置かれ、かつ、通常、どの品目も別の品目の上に一部または完全に寄り掛
かかることがないように、コンベヤー１２０上に配置される。しかし、品目は、時折、互
いに接触し得る。
【００７７】
　品目１１６は、操作時には、コンベヤー１２０に沿ってまたはそれと一緒に、コンベヤ
ーの端部１２８まで進む。
【００７８】
　コンベヤーの端部１２８から、品目は落ちて、直接または、図示するように、容器に至
る軌道（図示せず）を通ってのいずれかで、容器１３２に達する。
【００７９】
　いくつかの実施形態では、コンベヤー１２０の作動速度、従って、その上に置かれてい
る品目の速度は、例えば、毎秒約２ｃｍと毎秒２０ｃｍの間、例えば、毎秒６ｃｍであり
得る。
【００８０】
　落下する品目は、コンベヤーの端部１２８またはそのわずかに下から一定距離の下まで
延在し、補足装置に面する仮想凸状長方形（ｃｏｎｖｅｘ　ｒｅｃｔａｎｇｌｅ）を形成
する、仮想「計数領域」１２９に沿って移動する際に、補足装置１３５によって撮像され
る。画像は次いで、計数装置１３６によって分析され得る。計数装置１３６は、補足装置
１３５内でセンサーをサンプリングするコマンドなどの制御コマンドを、制御および処理
装置１６４から受信し得る。制御および処理装置１６４は、以下で説明するコンピューテ
ィングプラットフォーム１０４の一部であり得るか、またはそうでなければ、それと結合
し得る。計数装置１３６は、画像データをカウントのために制御および処理装置１６４に
提供し得る。制御および処理装置１６４は、生データまたはカウント結果または中間結果
をコンピューティングプラットフォーム１０４に転送し得る。
【００８１】
　いくつかの実施形態では、制御および処理装置１６４は、コンピューティングプラット
フォーム１０４の一部として、例えば、コンピューティングプラットフォーム１０４によ
って実行されるアプリケーションとして、実施され得る。しかし、他の実施形態では、制
御および処理装置１６４は、コンピューティングプラットフォーム１０４とは別に、また
は計数装置１３６の一部として、実施され得る。
【００８２】
　計数装置１３６および制御および処理装置１６４の動作については、以下で図３および
図４Ａ～図４Ｃに関連してさらに詳細に説明する。
【００８３】
　コンピューティングプラットフォーム１０４は、プロセッサ１４４を含み得る。プロセ
ッサ１４４は、任意の中央処理装置（ＣＰＵ）、マイクロプロセッサ、電子回路、集積回
路（ＩＣ）または同様のものであり得る。あるいは、コンピューティングプラットフォー
ムは、フィールドプログラマブルゲートアレイ（ＦＰＧＡ）または特定用途向け集積回路
（ＡＳＩＣ）などのハードウェアまたは設定可能ハードウェアとして実装できる。さらに
別の代替案では、プロセッサ１４４は、デジタル信号プロセッサ（ＤＳＰ）またはマイク
ロコントローラなどの専用プロセッサ用に書かれたか、または移植されたファームウェア
として実装できる。プロセッサ１４４は、数学的、論理的、またはコンピューティングプ
ラットフォーム１０４もしくはそのサブコンポーネントのいずれかで必要な任意の他の命
令を実行するために使用され得る。
【００８４】
　いくつかの実施形態では、コンピューティングプラットフォーム１０４は、ＭＭＩ（マ
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ンマシンインターフェース）モジュール１４８を含み得る。ＭＭＩモジュール１４８は、
例えば、装置の較正および操作に関連する特定のユーザーコマンドまたはパラメータの受
信、情報の格納および検索、装置の性能分析のための出力の提供、または同様のものなど
、マシン１００、計数装置１４０、またはユーザーから入力を受信したり、またはそれに
対して出力を提供したりするために利用され得る。
【００８５】
　いくつかの例示的な実施形態では、コンピューティングプラットフォーム１０４は、記
憶装置１５２など、１つまたは複数の記憶装置を含み得る。記憶装置１５２は、持続的（
不揮発性）または一時的（揮発性）であり得る。例えば、記憶装置１５２は、フラッシュ
ディスク、ランダムアクセスメモリ（ＲＡＭ）、メモリチップ、ＣＤ、ＤＶＤ、またはレ
ーザーディスク（登録商標）などの光学式記憶装置；テープ、ハードディスク、ストレー
ジエリアネットワーク（ＳＡＮ）、ネットワーク接続ストレージ（ＮＡＳ）、またはその
他などの磁気記憶装置；フラッシュ装置、メモリスティック、または同様のものなどの半
導体記憶装置であり得る。いくつかの例示的な実施形態では、記憶装置１５２は、以下で
詳細に説明する、ユーザーに情報を表示するなど、図２のいずれかのステップに関連する
動作をプロセッサ１４４に実行させる働きをする、以下で詳細に説明する制御コンポーネ
ント１６０のプログラムコードを保持し得る。記憶装置１５２は、特定タイプの分配タス
ク、仕上がった容器の数、各容器内の品目数、または同様のものに対して、マシンを操作
する際に使用した較正結果などの情報も保持し得る。
【００８６】
　コンピューティングプラットフォーム１４４は、マシンを較正するための命令または同
様のものを提供するため、システムとやりとりするために、例えば、端末、ディスプレイ
、キーボード、入力装置または同様のものなどのＭＭＩモジュール１４８と通信する１つ
または複数の入力／出力（Ｉ／Ｏ）装置１５６をさらに含み得るか、またはそれと結合さ
れ得る。
【００８７】
　コンピューティングプラットフォーム１４４は、例えば、計数装置１３６から受信した
カウントに従って、随意に較正中に、および随意に動作中に、アクチュエータ１２４に提
供される制御コマンドを決定および生成するための制御コンポーネント１６０も実行し得
る。
【００８８】
　制御コンポーネント１６０は、相互に関連するコンピュータプログラム命令の１つまた
は複数のセットとして実装でき、それらは、任意のプログラミング言語を用い、かつ、任
意の開発環境下で開発し得る。コンピュータプログラム命令は、記憶装置１５２上に格納
され、かつ、プロセッサを介して実行する命令が、流れ図またはブロック図に指定されて
いる機能を実装するための手段を作成できるように、マシンを製作するために、プロセッ
サ１４４または任意の他のプログラム可能処理装置に提供され得る。
【００８９】
　コンピュータプログラム命令は、製品を製作するために、コンピュータ可読持続媒体上
にも格納され得る。制御コンポーネント１６０によって実行されるステップについては、
以下で図２に関連してさらに詳細に説明する。
【００９０】
　コンピューティングプラットフォーム１４４は、マシン１００からリモートで、マシン
１００の一部として、またはそれらの任意の組合わせで、提供できることが理解されるで
あろう。
【００９１】
　ここで図１Ｂを参照すると、これは、所定数の品目を高精度および高効率で分配するた
めに提供する装置の別の実施形態の略図を示す。
【００９２】
　図１Ａにおけるように、本装置はマシン１００、下方の開口部１１４にゲートを備えた



(17) JP 2013-137754 A 2013.7.11

10

20

30

40

50

ホッパーまたはサイロ１１２、コンベヤー１２０、アクチュエータ１２４、コンピューテ
ィングプラットフォーム１０４、補足装置１３５、計数装置１３６、および容器１３２を
含む。
【００９３】
　品目１１６は、コンベヤー１２０上に放出され、作動時にコンベヤー１２０に沿ってま
たはそれと一緒にコンベヤーの端部１２８まで進む。
【００９４】
　コンベヤーの端部１２８から、品目が傾斜１３４に沿って落下する。傾斜１３４は、い
くつかの実施形態では、品目が傾斜１３４に沿って加速せず、それらの速度が摩擦によっ
て維持されるように、起伏のある材料で作られ得ることが理解されるであろう。しかし、
傾斜１３４と品目との間の摩擦係数は、摩擦が、品目が滑るのを妨げず、また、品目を回
転させない程度であるため、従って、品目が傾斜１３４に接する面が変わらないように維
持する。
【００９５】
　傾斜１３４は、補足装置１３５に対する品目の角度の同様になるように、品目が同様の
軌道から継続して自由に落下するだけでなく、品目が傾斜１３４の端部１３８から落下す
る際に実質的に一定の速度になるようにする。
【００９６】
　いくつかの実施形態では、コンベヤー１２０の速度、従って、その上に置かれている品
目の速度は、例えば、毎秒約２ｃｍと毎秒２０ｃｍの間、例えば、毎秒６ｃｍであり得る
。傾斜１３４に沿って滑る品目の速度は、コンベヤー１２０の速度に比例して増加し得、
傾斜１３４の材料およびその角度によって、毎秒約２０ｃｍと毎秒約２メートルの間まで
達し得る。
【００９７】
　傾斜１３４の端部１３８で、品目が落ちて容器１３２に達する。
【００９８】
　補足装置１３５は、品目が、傾斜１３４の端部１３８またはそのわずかに下から一定距
離の下まで延在し、補足装置に面する仮想凸状長方形を形成する、仮想「計数領域」１３
９に沿って移動する際に補足される図１Ａの設定とは異なり、品目を、傾斜１３４の端部
１３８から落下する際に捕捉するように位置付けられて設定される。図１Ａの実施形態に
おけると同様に、画像が分析され、マシン１００が制御および作動される。
【００９９】
　ここで図２Ａおよび図２Ｂを参照すると、これらは、品目の高精度および高効率での分
配を提供し、従って、高スループットを得るために、図１に示すような、分配装置を較正
および操作するための方法におけるステップの流れ図を示す。
【０１００】
　図２Ａは、分配マシンの較正段階２００の実施形態におけるステップの流れ図を示す。
較正段階２００は、装置の製造時に実行され得、装置が、様々なタイプの品目および／ま
たは他のパラメータに対する較正を事前に設定して、工場から提供され得るようになる。
追加または代替として、較正段階２００は、各タイプの分配ジョブの前にエンドユーザー
によって実行され得る。ユーザーは、これらの較正を後に使用するために保存もし得る。
【０１０１】
　ステップ２０８で、コンベヤーが第１の時間間隔の間、作動される。いくつかの実施形
態では、第１の時間間隔は、コンベヤーの最初の付随的な加速期間（通常、ほんの一瞬持
続する）が完了した後、落下する品目が実質的に一定の速度に達するのに十分な長さであ
る。
【０１０２】
　ステップ２１２で、容器に入っている品目の数を判断する。落ちた品目には、コンベヤ
ーが停止した後、慣性力に起因して落ちた品目も含む。記録が、慣性で落ちた品目数から
作成され得る。ステップ２１２は、品目が落下する際にカウントされ得るので、少なくと
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も部分的にステップ２０８と同時に、かつ／またはコンベヤーが停止した後に、実行でき
ることが理解されるであろう。
【０１０３】
　ステップ２１６で、連続作動中にシステムのスループットに関連する、第１の機能が決
定され、それは、コンベヤーの動作中およびそれに起因して落下する品目の数を、コンベ
ヤーを作動する必要のある期間と関連付ける。第１の機能は、連続スループット機能とも
呼ばれ得、また、分析的にルックアップテーブルとして、部分的（ｐａｒｔ－ｗｉｓｅ）
機能として、または任意の他の方法で記述され得る。随意に、第１の機能は、２つの部分
に分割され得る。第１の部分は、コンベヤーの作動時間とその時間中に落下する品目の数
との間の線形相関を示す。他方、第２の部分は、コンベヤーが停止した後、慣性力に起因
して落下すると予期される品目数を示す。当然ながら、慣性で落下する品目数は、コンベ
ヤーの作動時間ではなく、速度、振動の周波数、振動の振幅、傾斜および／または同様の
ものなどの作動特性に依存する。例として、コンベヤーが、作動特性のあるセットでＸ秒
間作動される場合、落下する品目数は、ｆ（ｘ）＋ｃとなり、ここで、ｆ（ｘ）は、正確
にＸ秒間に落下する品目数を示し、ｃは、慣性で落下する品目数を示し、以後、それは、
Ｘとは無関係の定数である。
【０１０４】
　随意に、第１の機能においてｃが定義されるのと同様に、コンベヤーの任意の加速およ
び／または減速期間が、これらの加速／減速期間もＸの長さに依存しないので、別の定数
値を使用して説明され得る。その結果、機能の第１の部分は、実際には２つのサブ部分に
分割され得、一方は、加速／減速期間中に落下する（またはしない）品目数を示し、他方
は、加速／減速期間を差し引いたＸの間、すなわち、コンベヤーが既にその所望の作動特
性で作動するＸの一部中に、落下する品目数を示す。
【０１０５】
　ステップ２２０で、コンベヤーが、パルス時間間隔と呼ばれる、第２の時間間隔の間、
作動されて操作され、その時間間隔は、実質的に第１の時間間隔より短く、通常、ほんの
一瞬持続するが、随意で、いくつかの実施形態では、それよりも長い。ステップ２２４で
、前記作動中およびそれに起因して落下している品目の数が、慣性での落下および加速／
減速期間の説明を含め、前述のステップ２１２と同様に決定される。パルスは、コンベヤ
ーが比較的短い期間、その一定の速度（または他の特性）で動作する、短い時間間隔に関
連し得る。
【０１０６】
　ステップ２２０および２２４は、コンベヤーを短期間作動させる場合、加速／減速期間
は総パルス時間に関して非常に長いため、落下する品目数への加速／減速期間の影響が高
い可能性があるので、１回または複数回、繰り返され得る。
【０１０７】
　ステップ２２８で、パルス起動におけるシステムのスループットに関連する、第２の機
能が決定され、それは、再度、一定の加速／減速期間および慣性での落下を説明する。そ
の機能は、パルススループット機能と呼ばれ得、コンベヤーを作動する必要がある期間で
のコンベヤーの作動中およびそれに起因して落下する品目の数に関連し得る。その機能は
、分析的にルックアップテーブルとして、部分的機能として、または任意の他の方法で記
述され得る。
【０１０８】
　いくつかの実施形態では、第１および第２の機能が、単一の、おそらくは部分的な機能
として決定できる。
【０１０９】
　第１および第２の機能は、各単一の作動ではなく、複数の作動で決定され得る。従って
、機能は、随意に分析法を採用しながら、統計的に決定され得る。
【０１１０】
　いくつかの実施形態では、第１および第２の機能が決定され、コンベヤーが、加速およ
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び減速時を除いて、速度、振動周波数、振動振幅、または同様のものなど、一定の特性下
で作動する場合に、後で使用される。
【０１１１】
　ステップ２０８、２１２、および２１６を含む第１の機能の決定、およびステップ２２
０、２２４、および２２８を含む第２の機能の決定は、逆の順番で実行できる。
【０１１２】
　第１および第２の機能は、品目および設定依存であり得、すなわち、異なる品目の分配
が異なる機能を生じ得ることも理解されるであろう。さらに、コンベヤー速度、周波数、
ホッパーゲートの高さ、または同様のものなど、マシンの他のパラメータが決定され得る
。
【０１１３】
　ここで図２Ｂを参照すると、これは、分配マシンの分配段階２０４の実施形態における
ステップの流れ図を示す。
【０１１４】
　ステップ２３２で、起動に起因して落下する品目数が、各容器に分配する必要のある品
目数に、達するのではなく、近づくように決定された期間の間、コンベヤーが作動される
。その期間は、較正段階のステップ２１６で決定された第１のスループット機能に従って
決定される。いくつかの実施形態では、ほとんどの場合、容器が必要数より少ない品目を
含むように、期間が決定される。その理由は、通常、多すぎる品目が分配されるよりも、
品目を追加することによって修正可能な、品目数が少ない方が望ましいためでる。
【０１１５】
　ステップ２３６で、容器に入っている品目数が判断される。品目数には、コンベヤーが
停止した後、慣性力に起因して落ちた品目も含む。いくつかの実施形態では、品目は、落
下する際にカウントされ、それは、コンベヤーが運転中およびその後も起こることが理解
されるであろう。
【０１１６】
　ステップ２４０で、分配される必要のある全数量を満たすために品目がまだ不足してい
るか否かを判断する。
【０１１７】
　稀な場合であり得るが、品目が不足していない場合は、随意のステップ２４２で、スル
ープット機能における特定のポイントの値など、較正ステップ２００で設定されたような
スループット機能またはそのパラメータが、最初の作動および１つまたは複数のパルス中
に落下した品目数に基づいて更新される。同様に、不足している品目数が、時間内に、較
正ステップまたは以前に分配されたグループで前に設定された数よりも少ないか、または
多い場合、スループット機能における特定のポイント値が、最初の動作および１つまたは
複数のパルス中に落下した品目数に基づいて更新される。更新されたパラメータは、品目
のさらなるグループを分配する時、または後の起動時に、採用され得る。品目を１つの容
器に分配した後、いくつかの容器に分配された後、完全な分配タスクが完了した後など、
較正パラメータのその場の更新が実行できることが理解されるであろう。機能またはパラ
メータを繰返し更新すると、精度、従って、方法および装置のスループットが向上する。
【０１１８】
　較正パラメータがその場で更新されているか否かに関わらず、ステップ２４４で、容器
が取り除かれ、次の容器が設置される。
【０１１９】
　品目がまだ不足していれば、２つの実施形態または単一化した実施形態において、２つ
の選択肢が利用可能である。第１の選択肢は、ステップ２４８で、パルスに起因して落下
する品目が、品目の必要数に近づくかまたはそれを満たすように、パルス長に対して必要
な持続期間が決定される。持続期間は、較正段階のステップ２２８で決定された第２のス
ループット機能に従って決定される。
【０１２０】
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　いくつかの実施形態では、容器内で不足している品目の数または割合が、例えば、１０
％または１０品目を超える品目が不足しているなど、所定の値を上回ると、パルス長は、
パルスの後に落下した品目の総数が多くの場合に必要数をまだ満たしていない可能性があ
るように決定され得、そして、もう１つ別のパルスが必要とされ得、それがより高い精度
を提供し得る。すなわち、あまりに多くの品目が不足している場合は、単一の長いパルス
は不正確で、いくつかの短いパルスより劣っている可能性がある。しかし、不足している
品目数が閾値より低ければ、パルス長は、パルス後の品目の総数が必要数に等しくなるよ
うに、決定され得る。
【０１２１】
　代替実施形態では、１つまたは複数の所定の長さのパルスだけが可能にされ得、品目が
容器から不足している場合に、所定の長さのうちの１つが選択できるようになる。かかる
１つだけの所定の長さが可能な場合、ステップ２４８は省略できる。
【０１２２】
　従って、ステップ２５２で、コンベヤーは、決定されたか、または所定のパルス長の間
、作動され得る。
【０１２３】
　ステップ２５６で、落下した品目の数が、前述のステップ２３６と同様に判断され、制
御がステップ２４０に戻る。
【０１２４】
　分配する品目の用法および本質に従って、いくつかの実施形態では、十分な割合で、分
配する品目数が必要数から満足のいく範囲内であることを確実にするため、コンベヤーの
単一の作動で十分であろう。しかし、より高い精度が必要な場合には、オーバーシュート
が発生しないように、１つまたは複数のパルスが、目標を達成するために必要であろう。
【０１２５】
　ステップ２４０で品目がまだ不足している場合に採用される第２の選択肢では、不足し
ている品目を分配するために補助的品目分配装置が利用され得る。ここで一時的に図５を
参照すると、この図は、この選択肢を示す。まず、例えば、１回の作動で、１０、１００
、または１０００の品目など、比較的多数の品目を迅速に分配するためにコンベヤー５０
２が使用される。容器５０４内の品目５０６の数がほぼ所望の最終数に達すると、コンベ
ヤー５０２が停止され、慣性での落下の後でさえ、いくつかの品目（例えば、１～１０）
がまだ不足しているであろう。容器５０４が次いで、自動的手段を用いて、コンベヤーの
近くのステーションＡから補助的品目分配装置５０８の近くのステーションＢに運ばれる
。補助的品目分配装置５０８は次いで、通常、コンベヤー５０２のスループットよりもず
っと遅い速度で、不足している品目５１０を容器５０４に分配する。補助的品目分配装置
５０８が作動している間、コンベヤー５０２は、別の容器を充填するために、再度、作動
する。このプロセスが、所望の数量の容器を充填し終えるまで、続く。
【０１２６】
　ここで図２Ｃを参照すると、これは、落下する品目をカウントするために使用される撮
像機構の較正段階の一実施形態におけるステップの流れ図を示す。
【０１２７】
　ステップ２６０で、コンベヤーなどの移動要素が時間間隔の間、作動される。
【０１２８】
　ステップ２６４で、滑り領域から落下する１つまたは複数の品目が、規定値または予め
設定された撮像速度で取得される非常に多数の画像によって、捕捉される。各画像は、撮
像機構の感光性センサーの１つまたは複数の画素線を含む。
【０１２９】
　ステップ２６８で、落下する各品目が捕捉されるサンプルの数が、自動的に、またはサ
ンプルを検査するオペレータによって決定される。
【０１３０】
　ステップ２６８と一緒に、または別々に実行され得る、ステップ２７２で、落下する各
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品目が影響を与える各サンプル内の画素数が判断される。例えば、丸い横断面を有する円
筒状の錠剤は、それが捕捉される最初および最後のセンサー行上で、中間行上で影響を与
える画素数よりも少ない画素に影響を与え得る。
【０１３１】
　ステップ２７６で、必要であれば、落下する各品目が捕捉されるサンプル数、およびそ
れが各サンプル内で影響を与える画素数が、全ての品目を正確に検出および区別できるよ
うに、捕捉速度が調整される。
【０１３２】
　例えば、各品目が最大で１つのサンプルで捕捉されるように捕捉速度が調整される場合
、これは、十分でない可能性があり、より高い速度が必要とされ得る。他方、捕捉される
各品目が、落下する品目を検出し、それらを区別するのに十分過ぎるサンプルで、捕捉さ
れる場合、計算の複雑性を低下させるために、より低い捕捉速度が使用され得る。一実施
形態では、標準的な捕捉速度は、毎秒２５～１００フレームの間であり得る。別の実施形
態では、標準的な捕捉速度は、毎秒１０１～２００フレームの間であり得る。さらに別の
実施形態では、標準的な捕捉速度は、毎秒２０１～４００フレームの間であり得る。
【０１３３】
　ステップ２６０、２６４、２６８、２７２および２７６は、作動パルスに比例して異な
る回数繰り返され得ることが理解されるであろう。例えば、移動要素が停止した後に、慣
性力に起因して落下した品目は、移動要素の安定作動中に落下した要素とは異なる速度で
あり得る。従って、計数装置の撮像速度は、移動要素の作動速度に従って変動し得る。
【０１３４】
　ステップ２８０で、必要な捕捉速度、または異なる作動フェーズが異なる捕捉速度を必
要とする場合は捕捉速度体系が、決定され、分配中に品目を捕捉するために使用され得る
。
【０１３５】
　異なる形状の品目は、異なる撮像速度を必要とし得ることがさらに理解されるであろう
。例えば、撮像のため、長い期間、各センサー線によって見られる大きな品目は、低速の
捕捉速度を用いて撮像され得、他方、小さい品目は、より高速の撮像速度が必要とされ得
る。
【０１３６】
　楕円形断面または任意の他の形状を有する円筒など、より均等でない形状を有する品目
に対して、それらの品目は、センサーに相対する位置によって、異なる配置をとり得、か
つ、異なるパターンおよび異なる数のサンプルに現れ得るので、何らかのさらなる分析が
実行され得る。かかる場合、捕捉速度は、その品目の異なる位置に対して許容可能な撮像
速度の平均または別の組合わせに設定され得る。
【０１３７】
　ここで、前述した図１Ａの実施形態で使用されるような捕捉装置の一実施形態を示す、
図３Ａを参照する。本捕捉装置は、品目１１６などの品目の画像を、それらがコンベヤー
１２０の端部１２８から落下する際に、捕捉する。捕捉装置１３５は、センサー３００を
含み、それは、ＣＭＯＳ、ＣＣＤまたは任意の他の画像センサーであり得る。センサーは
、各画素が光検出器および増幅器を含む、画素センサーの１次元または２次元の集合とし
て実施され得る。センサー３００は、２次元配列を含み、画素センサーの行および列は、
位置合わせされ得ることもあれば、されないこともある。
【０１３８】
　センサーは、その正面が、仮想計数領域において、落下する品目の軌道の接線に対して
、約４５°と約１３５°の間、例えば、９０°の角度になるように、位置付けられ得る。
【０１３９】
　センサー３００は、その中央領域、例えば、１つまたは複数の中心の行が、コンベヤー
１２０の端部１２８に最も近くなるように、設置され得る。いくつかの例示的な実施形態
では、センサー３００の中央領域は、端部１２８の中央領域から約２０ｃｍと約４０ｃｍ



(22) JP 2013-137754 A 2013.7.11

10

20

30

40

50

の間の距離で位置付けられ得る。
【０１４０】
　捕捉装置１３５は、落下する品目に常にまたは断続的に光を当てる、光源３０６および
３０８などの、１つまたは複数の光源をさらに含む。
【０１４１】
　光が断続的に当てられる実施形態では、ＬＥＤのパルス長および周波数は、センサーを
作動させるために、各品目から十分な光が反射されるように、選択され得る。
【０１４２】
　光源３０６および３０８は、随意に、端部１２８から落下した品目を除いて、他の物体
から光が反射しないか、または最小限のみ反射するように、位置付けられる。
【０１４３】
　捕捉装置１３５は、落下する品目から反射された光をセンサー３００上に集めるための
レンズ３１２をさらに含む。レンズ３１２は、随意にレンズ組立体であり、それは、いく
つかの実施形態では、光学ズーム機能も提供し得る。
【０１４４】
　センサー３００によってサンプリングされた画像は、画像制御および処理装置１６４に
転送され得、それは、カウントを実行し、その数をコンピューティングプラットフォーム
１４４に報告するか、またはコンピューティングプラットフォーム１４４によって処理す
るために、生のセンサーデータを転送し得る。
【０１４５】
　ここで、前述した図１Ｂに示す実施形態で使用されるような捕捉装置１３５の一実施形
態を示す、図３Ｂを参照する。前述の図３Ａのように、捕捉装置１３５は、センサー３０
０、光源３０６および３０８、ならびにレンズ３１２を含む。しかし、センサー３００は
、品目の画像を、それらが傾斜１３４の端部１３８から落下する際に捕捉するように位置
付けられる。
【０１４６】
　センサー３００は、その中央領域、例えば、１つまたは複数の中心の行が、傾斜１３４
の端部１３８に最も近くなるように、設置され得る。いくつかの例示的な実施形態では、
センサー３００の中央領域は、端部１３８の中央領域から約２０ｃｍと約４０ｃｍの間の
距離で位置付けられ得る。
【０１４７】
　慣性力に起因して、品目は、それらが傾斜１３４に沿って滑るのと実質的に同じ体勢で
端部１３８から落下する。従って、センサー３００は、傾斜１３４の端部１３８から落下
する品目の平坦面と実質的に平行、かつ、傾斜１３４の平面の延長と実質的に平行であり
得る。
【０１４８】
　光源３０６および３０８は、落下する品目に常にまたは断続的に光を当て得、かつ、光
が、品目１１８など、端部１３８から落下した品目からだけを除いて、反射されないか、
または、傾斜１３４から最小限のみ反射されるように、位置付けられる。
【０１４９】
　ここで、図１Ａの実施形態におけるコンベヤー１２０の端部１２８から、または、図１
Ｂの実施形態における傾斜１３４の端部１３８から、落下する複数の品目を示す、図４Ａ
を参照する。品目は、実質的に一様な速度とともに、コンベヤー１２０上で概ね一定の体
勢をとり、互いに寄り掛かからないので、錠剤が一部または完全に重なって撮像されるこ
とは稀である。従って、図４Ａの結果として生じる比較的狭い水平方向のスライスを考察
すると、落下する各品目が検出できる。２つ以上の品目が互いに隣接する場合でさえ、そ
れらが縁部で傾くと、品目間の間隙が広がってカウントを可能にするので、それらは依然
として分離できる。
【０１５０】
　ここで、センサー線のサンプルの連続したシーケンスを示す図４Ｂを参照する。述べた
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通り、センサーの１本または複数の線が利用され得る。それ故、この図に示す事例は、最
も一般的なものであり、画素の単一線のみを示す。時間Ｔ０で取得されたサンプル４２０
は、シーケンス４４４、４４８、４５０、４５２および４５４から成る第１の品目の下縁
部によって影響を受ける画素の狭いシーケンス４４４を含み、他方、時間Ｔ１、Ｔ２およ
びＴ３で取得されたサンプル４２２、４２４、４２６および４２８はそれぞれ、品目４０
８のもっと広いシーケンス４４８、４５０、および４５２をそれぞれ示し、時間Ｔ４で取
得されたサンプル４２８もまた、品目４０８によって影響を受けた画素の狭いシーケンス
４５４を示す。
【０１５１】
　同様に、時間Ｔ２、Ｔ３、Ｔ４、Ｔ５およびＴ６でそれぞれ取得されたサンプル４２４
、４２６、４２８、４３０および４３２のそれぞれのシーケンス４５８、４６０、４６２
、４６４および４６８は、第２の品目から反射された光によって作成され、時間Ｔ５、Ｔ

６、Ｔ７、Ｔ８およびＴ９でそれぞれ取得されたサンプル４３２、４３４、４３６、４３
８および４４０のそれぞれのシーケンス４７０、４７２、４７４、４７８および４８０は
、第３の品目から反射された光によって作成される。
【０１５２】
　落下する品目によってセンサー線の連続捕捉上に作成された、影響を受けた画素の既知
のパターンを使用して、時間Ｔ０～Ｔ９で取得されたセンサー線サンプルのシーケンスが
分析され、３つの品目が検出されてカウントされる。例えば、直円柱の形状を区別してカ
ウントすることは、端のサンプルにおいて影響を受けた画素の低い数、および中間のサン
プルにおける高い数に基づき得る。
【０１５３】
　たとえ品目が異なる速度で落下しても、一般的なパターンは、若干変わり得るが、依然
として有効であり得ることが理解されるであろう。例えば、品目が高速で落下すると、そ
の中心部分は３未満のサンプルに現れ得るか、またはそのより狭い最初または最後のサン
プルが失われている可能性がある。従って、いくつかの実施形態では、パターンは、いく
ぶん柔軟に検索され得る。
【０１５４】
　２つ以上の品目がセンサー上で隣接しているように見える場合、品目の数は、影響を受
けた画素の数を、単一の品目によって影響を受ける画素の最大推定数で割り、結果を高い
方の数に丸めることにより決定され得ることも理解されるであろう。いくつかの分析結果
によれば、約１％の割合で２つの品目が隣接して見え得、他方、著しく小さい割合で、３
つ以上の品目が隣接することが示されており、それ故、かかる除算は、満足のいく結果を
提供し得る。
【０１５５】
　単一のセンサーを使用し、単一のセンサー線または、２０本のセンサー線など、いくつ
かのセンサー線をサンプリングすると、落下する品目の効率的な検出のみならず、コスト
削減を提供する。有効な検出は、検出速度を高めるために使用でき、従って、時間単位当
たりにより多くの品目のカウントが可能になる。しかし、他の実施形態では、２つ以上の
センサーが使用され得る。
【０１５６】
　センサー線の分析は、図１の制御および処理機構１６４、またはコンピューティングプ
ラットフォーム１０４によって実行できる。
【０１５７】
　いくつかのさらなる分析では、画像分析技術は、センサー上のその様々な投影に従って
、落下している品目が全体か、または破損しているかを判断するために使用され得る。こ
の機能が提供される場合、容器には、少なくとも、適切な品目の必要数が含まれるように
、破損した品目は、無視されるか、または品目の流れから除去されるかのいずれかであり
得る。あるいは、パッケージ単位１３２全体が廃棄され得る。
【０１５８】
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　〔例〕
　本開示は、各容器に所定数の品目が含まれるように、品目を容器内に分配し、分配した
品目の数をカウントするための方法および装置を提供する。本方法は、必要数の品目が高
い割合で正確に分配されるように高精度を可能にする。本方法は、容器内に分配されてい
る品目の効率的なカウントも可能にし、そのため、コンベヤー１２０を動かしたり停止し
たりするために、関連する制御コマンドが提供できる。
【０１５９】
　分配された品目の数が、例えば、約１品目と約１０品目の間で不足しているなど、必要
な数よりもわずかに少ない状況では、開示するマシンの容器への充填速度を落とさないよ
うに、残りの品目が、おそらくは低速の異なるマシンを使用して、容器内に分配され得る
。
【０１６０】
　実験結果により、開示する方法は、例えば、各容器が１００品目を含む場合に、間違っ
た数の品目を含むものが５００パッケージ内で１未満になるように、５万（５０，０００
）内で１未満の計数誤差を説明できることが示されている。本方法および装置の高い分配
速度を前提として、驚くべきこれらの結果は、とりわけ、撮像装置構成、その位置および
方向、２つの機能をもつ較正段階、コンベヤーおよび／または補助的品目分配装置などの
１つまたは複数のパラメータ、ならびに前述した他のパラメータのおかげであり得る。
【０１６１】
　実験結果は、約７０ｍｍの幅のコンベヤーから実質的に同時に落下する円筒状の錠剤を
１０まで正確にカウントことも示している。
【０１６２】
　本開示は、例示的な実施形態を参照して説明しているが、当業者は、本開示の範囲から
逸脱することなく、様々な変更がなされ得、また、相当物でそれらの要素を置き換え得る
ことが理解されるであろう。さらに、その本質的な範囲から逸脱することなく、特定の状
況、材料、ステップまたはコンポーネントを教示に適合させるため多くの修正が行われ得
る。従って、開示する主題は、本発明を実行するために最良の形態として検討された、開
示する特定の実施形態に限定されるのではなく、以下の特許請求の範囲によってのみ限定
されることを意図する。
【０１６３】
　本出願の記述および特許請求の範囲では、「含む（ｃｏｍｐｒｉｓｅ）」、「含む（ｉ
ｎｃｌｕｄｅ）」および「有する（ｈａｖｅ）」の各語およびその語形は、その語が関連
し得るリスト内のメンバーに必ずしも限定しない。
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【図２Ｃ】 【図３Ａ】
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【図４Ｂ】
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【手続補正書】
【提出日】平成25年2月13日(2013.2.13)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４０】
【図１Ａ】品目を分配するためのマシンの第１の例示的な実施形態の略図を示す。
【図１Ｂ】品目を分配するためのマシンの第２の例示的な実施形態の略図を示す。
【図２Ａ】分配マシンを較正するための方法におけるステップの流れ図である。
【図２Ｂ】分配マシンを操作するための方法におけるステップの流れ図である。
【図２Ｃ】コンベヤーから落下する品目をカウントするために使用される撮像機構の較正
段階の例示的な実施形態におけるステップの流れ図である。
【図３Ａ】コンベヤーから落下する品目をカウントするために使用されるレンズ、センサ
ーおよび照明器材の例示的な実施形態である。
【図３Ｂ】滑り領域（ｓｌｉｄｉｎｇ　ａｒｅａ）から落下する品目をカウントするため
に使用されるレンズ、センサーおよび照明器材の例示的な実施形態である。
【図４Ａ】滑り領域から落下する品目の例示的なスナップショットを示す。
【図４Ｂ】３つの例示的な錠剤の落下中に捕捉された非常に多数のセンサー線の略図であ
る。
【図５】コンベヤーおよび補助的品目分配装置の操作モードを示す略図である。
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