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食品之保持裝置

(57)摘要

本發明之食品之保持裝置係保持可自行立起且具有前面及與前面平行之後面之食品的食品之保 

持裝置。該食品之保持裝置具備第1保持部，該第1保持部保持以前面朝向第1方向之立起狀態在 

該第1方向排列之複數個食品，第1保持部具有：第1支持構件，其從自第1方向觀察位於最前頭 

之食品之前面側與位於最末尾之食品40之後面側中之一方支撐該食品；及一對保持構件，其等在 

第1方向上對複數個食品自其兩側夾持 。
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【發明說明書】
【中文發明名稱】 食品之保持裝置

【技術領域】

［0001］本發明係關於一種食品之保持裝置。

【先前技術】

【0002】習知有將食品裝入至托盤等容器之裝置（參照專利文獻1〜專利 

文獻3）。於專利文獻1所示之食品之裝箱裝置中，使食品以既定之姿勢自搬送輸 

送機落下至搬送部，於保持食品之立起姿勢之狀態下將其依序疊放於包裝箱 

內。可想到利用該食品之裝箱裝置將飯糰及三明治等食品裝入包裝箱。此種食 

品易於變形，一旦因外力而發生變形，即便排除外力亦無法恢復原狀。因此， 

若於食品落下時食品受到外力而變形，則商品價值會因食品之變形而受損。其 

結果，有不合格品之比率增大，作業效率降低之虞。

［0003］與此相對地，於專利文獻2及專利文獻3中，揭示有一種於保持有 

複數個食品之狀態下對食品進行裝箱之裝箱裝置。專利文獻2所示之裝箱裝置係 

利用各吸附墊吸附保持載置於兩個各整齊排列托盤之前排側及後排側之各食品 

（黃瓜），並且以使上述各食品（黃瓜）之後端部略微向下方傾斜之姿勢支持。 

其後，將利用各吸附墊吸附保持之前排側之各食品（黃瓜）及後排側之各食品 

（黃瓜）之長度側端部相互重合而進行裝箱。又，專利文獻3所示之裝箱裝置係 

透過吸附單元將複數個食品（飯糰）向上方吊起，使所吊起之食品移動至既定 

之裝箱位置並下降，解除吸附而進行裝箱。

［先前技術文獻］

［專利文獻］
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［專利文獻1］日本特開平6-24408號公報

［專利文獻2］日本實開平6-71404號公報

［專利文獻3］日本特開2011-251702號公報

【發明內容】

［發明所欲解決之課題］

［0004】 然而，專利文獻2之裝箱裝置一次僅能保持兩個食品（黃瓜）。因 

此，於預想利用該裝箱裝置將飯糰及三明治等食品裝載至包裝箱之情形時，有 

生產性降低之虞。

［0005］又，專利文獻3之裝箱裝置雖一次能保持兩個以上（6個）之食品 

（飯糰），但由於將食品以橫向排列之狀態保持，故而存在為了進行食品之裝載 

作業必須有寬敞之作業空間之問題。

【0006 ］本發明係為了解決如上所述之課題而完成者，其目的在於在有限 

之作業空間內謀求食品裝載作業之效率化。

［解決課題之技術手段］

【0007】 為了達成上述目的，本發明之一形態之食品之保持裝置係保持可 

自行立起且具有前面及與該前面平行之後面之食品，具備第1保持部，該第1保 

持部保持以上述前面朝向第1方向之以立起狀態在該第1方向排列之複數個上述 

食品，上述第1保持部具有：第1支持構件，其從自上述第1方向觀察位於最前頭 

之食品之前面側與位於最末尾之食品之後面側中之一方支撐該食品；及一對保 

持構件，其等於上述第1方向將複數個上述食品自其兩側夾持。

［0008］根據上述構成，第1保持部對於以前面朝向第1方向之立起狀態在 

第1方向排列之複數個食品，一面自位於最前頭之食品之前面側或位於最末尾之 

食品之後面側支撐該食品，一面將複數個食品自其兩側夾持，藉此可將複數個 
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食品集中保持。藉此，即便為有限之作業空間，亦可謀求裝載作業之效率化。 

再者，此處所謂可自行立起係指食品能以相互平行之前面及後面朝向鉛垂方向 

之狀態穩定地靜止。又，所謂食品之前面及後面朝向鉛垂方向或相互平行並不 

限於嚴格之鉛垂方向或平行，而是允許有由食品之表面或包裝等原因可能導致 

的輕微傾斜。

【0009】 上述食品之保持裝置亦可進而具備：底座；第1機械臂，其構成 

為能相對上述底座移動，且於前端具有上述第1保持部；及第1控制部，其控制 

上述第1機械臂；且上述第1控制部以如下方式控制上述第1機械臂：藉由上述第 

1支持構件，從自上述第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側與位於最末尾之 

食品之後面側中之一方支撐該食品，藉由上述一對保持構件，以使複數個食品 

之兩側於上述第1方向整齊排列之方式，使上述一對保持構件於該方向移動，藉 

由上述一對保持構件，將於上述第1方向整齊排列之複數個上述食品自其兩側夾 

持。

[0010]根據上述構成，藉由控制第1機械臂，而藉由第1支持構件從自第 

1方向觀察位於最前頭之食品之前面側或位於最末尾之食品之後面側支撐該食 

品。於該狀態下，一對保持構件於第1方向移動。藉此，可使複數個食品之兩側 

於該方向整齊排列。藉此，易於將複數個食品集中保持。

【0011】 上述食品之保持裝置亦可進而具備第2支持構件，該第2支持構件 

設置於自上述第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側與位於最末尾之食品之 

後面側中之一方，上述第1控制部以如下方式控制上述第1機械臂：藉由上述第1 

支持構件，從自上述第1方向觀察位於最末尾之食品之後面側與位於最前頭之食 

品之前面側中之一方支撐該食品，藉由上述一對保持構件，以使複數個食品之 

兩側於上述第1方向整齊排列之方式，使上述一對保持構件朝向上述第2支持構 

件於該方向移動，藉由上述第2支持構件，從自上述第1方向觀察位於最前頭之 

第3頁，共19頁（發明說明書）
FCP-057300



1674221

食品之前面側與位於最末尾之食品之後面側中之一方支撐該食品，藉由上述一 

對保持構件，於上述第1方向將整齊排列之複數個上述食品自其兩側夾持。

【0012】 根據上述構成，藉由控制第1機械臂，而藉由第1支持構件從自第 

1方向觀察位於最末尾之食品之後面側支撐該食品。於該狀態下，一對保持構件 

朝向第2支持構件於第1方向移動。藉由設置於自第1方向觀察位於最前頭之食品 

之前方的第2支持構件，自位於最前頭之食品之前面側支撐該食品。藉此，可一 

面使複數個食品之兩側於該方向整齊排列，一面消除所保持之食品彼此之間 

隙。藉此，可確實地保持複數個食品。

【0013】 上述食品之保持裝置亦可進而具備：第2保持部，其保持前面朝 

向第1方向之立起狀態之食品；第2機械臂，其構成為能相對上述底座移動，且 

於前端具有上述第2保持部；及第2控制部，其控制上述第2機械臂；且上述第2 

控制部以如下方式控制上述第2機械臂：藉由上述第2保持部保持前面朝向第1方 

向之立起狀態之食品，並對按照以食品之前面朝向第1方向之立起狀態在該第1 

方向排列之方式受到保持之食品之位置進行變更。

【0014】 根據上述構成，藉由控制第2機械臂，而保持前面朝向第1方向之 

立起狀態之食品。所保持之食品以其前面朝向第1方向之立起狀態在該第1方向 

排列。藉此，易於藉由第1保持部而保持複數個食品。

【0015】 上述食品之保持裝置亦可進而具備：第2機械臂，其構成為能相 

對上述底座移動，且於前端具有上述第1保持部；及第2控制部，其控制上述第2 

機械臂；且上述第1及第2控制部以如下方式控制上述第1及第2機械臂：藉由上 

述第1機械臂之第1支持構件，從自上述第1方向觀察位於最末尾之食品之後面側 

支撐該食品，藉由上述第2機械臂之第1支持構件，從自上述第1方向觀察位於最 

前頭之食品之前面側支撐該食品，藉由上述第1機械臂之一對保持構件，以使複 

數個食品之兩側於上述第1方向整齊排列之方式，使該一對保持構件朝向上述第 
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2機械臂之第1支持構件於該方向移動，藉由上述第2機械臂之一對保持構件，以 

使複數個食品之兩側於上述第1方向整齊排列之方式，使該一對保持構件朝向上 

述第1機械臂之第1支持構件於該方向移動，藉由上述第1及第2機械臂之一對保 

持構件，於上述第1方向將整齊排列之複數個食品自其兩側夾持。

【0016】 根據上述構成，藉由第1機械臂之第1支持構件，從自第1方向觀 

察位於最末尾之食品之後面側支撐該食品。另一方面，藉由第2機械臂之第1支 

持構件，從自第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側支撐該食品。而且，藉由 

第1機械臂之一對保持構件朝向第2機械臂之第1支持構件於該方向移動，複數個 

食品之兩側於第1方向整齊排列。另一方面，藉由第2機械臂之一對保持構件朝 

向第1機械臂之第1支持構件於該方向移動，複數個食品之兩側於第1方向整齊排 

列。而且，藉由第1及第2機械臂之一對保持構件，於第1方向將整齊排列之複數 

個上述食品自其兩側保持。藉此，於例如雙臂機器人之左右之機械臂之前端 ， 

可一面支持複數個食品之兩端，一面使複數個食品之兩側於第1方向整齊排列， 

故而易於將更多食品集中保持。

【0017】亦可為上述保持構件具有與上述食品之側面之傾斜對應之形 

狀，且具有與該食品抵接之抵接面；且上述抵接面構成為能彈性變形。

【0018】 根據上述構成，與食品抵接之抵接面可彈性變形，故而易於保持 

食品。

［發明之效果］

［0019］本發明具有以上所說明之構成，發揮於有限之作業空間內實現食 

品之裝載作業之效率化的效果。

【圖式簡單說明】

【0020】 圖1係概略性地表示本發明之第1實施形態之食品的保持裝置之 
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整體構成之俯視圖。

圖2係概略性地表示圖1之食品之立體圖。

圖3係概略性地表示圖1之機器人之一例之整體構成之前視圖。

圖4係表示圖3之右手部（第2保持部）之構成之圖。

圖5係表示圖3之左手部（第1保持部）之構成之圖。

圖6係概略性地表示圖3之機器人之控制裝置之構成之功能方塊圖。

圖7係用以說明圖4之右手部之動作之前視圖。

圖8係用以說明圖5之左手部之動作之前視圖。

圖9係概略性地表示將複數個食品自其兩側保持之狀態之立體圖。

圖10係概略性地表示正將所保持之食品裝載至托盤之狀態之立體圖。

圖11係表示本發明之第2實施形態之右手部（第2保持部）及左手部（第1保 

持部）之構成之前視圖。

圖12係用以說明圖11之右手部及左手部之動作之圖。

圖13係概略性地表示將複數個食品自其兩側保持複數個之狀態之立體圖。 

圖14係概略性地表示正將所保持之食品裝載至托盤之狀態之立體圖。

圖15係表示保持構件之變化例之側視圖。

【實施方式】

【0021】 以下，一面參照圖式，一面對較佳之實施形態進行說明。再者， 

於以下全部圖式中對相同或相當之要素標註相同之參照符號，並省略重複說 

明。又，圖式為了易於被理解而概略性地表示各個構成要素。進而，將使一對 

臂張開之方向稱為左右方向，與基軸之軸心平行之方向稱為上下方向，與左右 

方向及上下方向正交之方向稱為前後方向。又，第1方向與左方向一致，第2方 

向與後方向一致。
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（第1實施形態）

[0022]圖1係概略性地表示本發明之第1實施形態之食品40的保持裝置 

1。之整體構成之俯視圖。如圖1所示，食品40之保持裝置10用於複數個食品40朝 

向托盤41之裝載作業。於本實施形態中，對由機器人11構成本發明之食品40之 

保持裝置10之情形進行說明。機器人11具備一對機械臂13、13。但是，食品40 

之保持裝置10並不限定於由機器人11構成之情形。再者，雖然將會對該機器人 

11係水平多關節型之雙臂機器人之情形進行說明，但是亦可採用水平多關節型 

或垂直多關節型之單臂機器人。機器人11可設置在相當於一人大小之有限空間 

（例如610 mmx620 mm）。

【0023】於機器人11之右前方配置有第1輸送帶51。於機器人11之正面配 

置有第2輸送帶52。於機器人11之左側方配置有第3輸送帶53。第1輸送帶51係用 

以將食品40自機器人11之右側前方移送至正面右方（第2方向）之裝置。第1輸 

送帶51於前後方向延伸。第2輸送帶52係用以將食品40自機器人11之正面右方移 

送至正面左方（第1方向）之裝置。第2輸送帶52於左右方向延伸。第3輸送帶53 

係用以將托盤41自機器人11之左側方移送至左後方之裝置。第3輸送帶53於前後 

方向延伸。於本例中，托盤41係可收納40個（8列χ5行）食品40之容器，但托盤 

41之收納容積並不限於此。又，只要為上方開口之容器，亦可為其他容器。

【0024】 又，食品40係具有固定形狀之食用物品。例如例示飯糰或三明 

治。圖2係概略性地表示圖1之食品40之立體圖。如圖2所示，食品40可自行立起， 

且具有前面40a及與前面40a平行之後面40b。再者，所謂可自行立起係指食品40 

能以相互平行之前面40a及後面40b朝向鉛垂方向之狀態穩定地靜止。又，所謂 

食品40之前面40a及後面40b朝向鉛垂方向或相互平行並不限於嚴格之鉛垂方向 

或平行，而是允許有由食品40之表面或包裝等原因可能導致的輕微傾斜。於本 

實施形態中，使用以膜包裝之三角形狀之飯糰作為食品40。通常，以膜包裝之 
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飯糰為了易於開封會在上部使膜突出，但此處並未圖示出上部之膜。食品40之 

外表面具有2個三角形狀平面（前面40a及後面40b）、及3個四邊形狀平面（兩側 

之側面40c、40c及底面40d）。於該實施形態中，食品40係以前面40a朝向第1方向 

之立起狀態且於與該第1方向垂直之第2方向排列之狀態由第1輸送帶51搬送。食 

品40係以前面40a朝向第1方向之立起狀態且於該第1方向排列之狀態由第2輸送 

帶52搬送。

[0025]圖3係概略性地表示機器人11之一例之整體構成之前視圖。如圖3 

所示，機器人11具備固定於台車之底座12、支持於底座12之一對機械臂（以下， 

有時簡記作「臂」）13、13、及收納於底座12內之控制裝置14。各臂13係構成為 

能相對底座移動之水平多關節型機械臂，具備臂部15、腕部17、及手部18、19。 

再者，右臂13及左臂13亦可為除手部18、19以外實質上相同之構造。又，右臂 

13及左臂13可獨立地動作，或相互關聯地動作。

【0026】 於本例中，臂部15由第1連桿15a及第2連桿15b所構成。第1連桿 

15a藉由旋轉關節J1而與固定於底座12之上面之基軸16連結。第1連桿15a可繞通 

過基軸16之軸心之旋轉軸線L1旋動。第2連桿15b藉由旋轉關節J2而與第1連桿 

15a之前端連結。第2連桿15b可繞由第1連桿15a之前端所規定之旋轉軸線L2旋 

動。

【0027】 腕部17由升降部17a及旋動部17b所構成。升降部17a藉由直動關 

節J3而與第2連桿15b之前端連結。升降部17a可相對於第2連桿15b升降移動。旋 

動部17b藉由旋轉關節J4而與升降部17a之下端連結。旋動部17b可繞由升降部17a 

之下端所規定之旋轉軸線L3旋動。

[0028] 右手部18及左手部19分別連結於腕部17之旋動部17b。再者，左 

手部19相當於本發明之「第1保持部」。右手部18相當於本發明之「第2保持部」。 

右手部18設置於右臂13之前端。左手部19設置於左臂13之前端。
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【0029】 上述構成之各臂13具有各關節J1-J4。而且，於臂13以與各關節 

J1〜J4建立對應之方式設置有驅動用之伺服馬達（未圖示）、及檢測該伺服馬達 

之旋轉角之編碼器（未圖示）等。又，2根臂13、13之第1連桿15a、15a之旋轉軸 

線L1位於同一直線上。一臂13之第1連桿15a與另一臂13之第1連桿15a係於上下 

設有高低差而配置。

[0030]圖4係表示圖3之右手部18 （第2保持部）之構成之前視圖及側視 

圖。於圖4 （A）中，朝向紙面之方向為第1方向。於圖4 （B）中，自紙面之左側 

朝向右側之方向為第1方向。如圖4所示，右手部18構成為能保持前面40a朝向第 

1方向之立起狀態之2個食品40。右手部18具有兩組之一對保持構件21。腕部17 

之旋動部17b沿於前視下與旋轉軸線L3垂直之水平方向延伸。一對保持構件21於 

旋動部17b之水平方向上設置於一側及另一側。

【0031】各一對保持構件21以於前面40a朝向第1方向之立起狀態下將食 

品40自其兩側夾持之方式構成。保持構件21具有與食品40之側面40c之傾斜對應 

之形狀，且具有與食品40抵接之抵接面21a。保持構件21具有例如分別以矩形之 

平板形狀構成之兩個平坦之主面，其中一主面係與被保持構件21保持之食品40 

抵接之抵接面21a。對於保持構件21之材料，例如使用樹脂板或金屬板。於該實 

施形態中，使用三角形狀之飯糰作為食品40。因此，一對保持構件21之抵接面 

21a係以相互之間隔朝向上端部分變窄之方式配置，形成為向下方擴開之山形形 

狀（倒V字形狀）。

【0032】一對保持構件21透過調整構件22而連接於腕部17之旋動部17b。 

調整構件22連接於致動器（未圖示）等。調整構件22連接於一對保持構件21之 

上端側。利用調整構件22，藉由使一對保持構件21之上端直線性地移動而使一 

對保持構件21相互之間隔發生變化。藉由該調整構件22，一對保持構件21縮窄 

相互之間隔而夾持保持一個食品40。於本實施形態中，藉由保持構件21之抵接 
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面21a與食品40之側面40c接觸時所產生之摩擦力而保持食品40 ＞但亦可於抵接面 

21a設置吸附口，藉由抽吸力而保持食品40。

[0033]再者，於本實施形態中，構成為於食品40之保持狀態下在左右之 

保持構件21之上部設置有間隙。藉此，不會觸碰到飯糰（40）上部之膜。通常， 

於以膜包裝之飯糰中，上部之膜可藉由開封線等而輕易撕開以便易於開封，故 

而藉由上述構成，不會誤將食品40開封或使食品40受損。

【0034】 圖5係表示圖3之左手部19 （第1保持部）之構成之前視圖及側視 

圖。於圖5 （A）中，自紙面之左側朝向右側之方向為第1方向。於圖5 （B）中， 

朝向紙面之方向為第1方向。如圖5所示，左手部19構成為保持以前面40a朝向第 

1方向之立起狀態在該第1方向排列之複數個食品40。左手部19具有第1支持構件 

31、及一對保持構件32。腕部17之旋動部17b沿於前視下與旋轉軸線L3垂直之方 

向延伸。第1支持構件31設置於腕部17之旋動部17b之水平方向之一端。第1支持 

構件31係自側方支持複數個食品40之部分。第1支持構件31從自第1方向觀察位 

於最末尾之食品40之後面40b側支撐該食品40。再者，第1支持構件31亦可為以 

從自第1方向觀察位於最前頭之食品40之前面40a側支撐該食品40之方式設置於 

腕部17之旋動部17b之水平方向之另一端。

[0035]一對保持構件32構成為於第1方向上將複數個食品40自其兩側夾 

持。保持構件32於第1方向上跨及複數個食品40之側面40c而延伸。即，保持構 

件32之尺寸係遍及所排列之複數個食品40中位於最前頭之食品40與位於最末尾 

之食品40之間之範圍。於本實施形態中係相當於4個食品40之寬度之尺寸，但亦 

可為相當於5個以上食品40之寬度之尺寸。

【0036】 保持構件32具有與食品40之側面40c之傾斜對應之形狀，且具有 

與食品40抵接之抵接面32a。保持構件32具有例如分別以矩形之平板形狀構成之 

兩個平坦之上下之主面，其中下側之主面係與被保持構件32保持之食品40抵接 
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之抵接面32a。一對保持構件32之抵接面32a與右手部18之保持構件21同樣地，以 

相互之間隔朝向連接部分而變窄之方式呈八字形狀配置，形成為向下方擴開之 

山形形狀（倒V字形狀）。又，此處，亦藉由連接於一對保持構件32之基端側之 

調整構件33，一對保持構件32縮窄相互之間隔而夾持保持一個食品40。

【0037】圖6係概略性地表示圖3之機器人11之控制裝置14之構成之功能 

方塊圖。如圖6所示，控制裝置14具備CPU等運算部14a、ROM、RAM等記憶部 

14b、及伺服控制部14c。控制裝置14係具備例如微控制器等電腦之機器人控制 

器。再者，控制裝置14亦可由進行集中控制之單個控制裝置14所構成。又，亦 

可由相互地協同進行分散控制之複數個控制裝置14所構成。

【0038】 於記憶部14b中，記憶有作為機器人控制器之基本程式、各種固 

定資料等資訊。運算部14a讀出並執行記憶部14b中記憶之基本程式等軟體，藉 

此控制機器人11之各種動作。即，運算部14a生成機器人11之控制指令，並將其 

輸出至伺服控制部14c。伺服控制部14c構成為基於由運算部14a生成之控制指 

令，而控制與機器人11之各臂13之關節J1〜J4對應之伺服馬達之驅動。控制裝置 

14相當於本發明之「第1控制部」及/或「第2控制部」。

[0039]其次，參照圖7〜圖10對本實施形態之食品40之裝載動作進行說 

明。首先，使用圖7之前視圖對右手部18 （第2保持部）之動作進行說明。於圖7 

中，朝向紙面之方向為第1方向。自紙面之右側朝向左側之方向為第2方向。如 

圖7所示，控制裝置14控制右臂13之動作，使腕部17之旋動部17b之旋轉軸線L3 

之位置對準第1輸送帶51及第2輸送帶52之邊界附近。然後，使腕部17之升降部 

17a下降，而使旋動部17b之另一側之保持構件21之抵接面21a抵接於第1輸送帶51 

上之食品40之側面40c。其後，藉由設置於旋動部17b之另一側之一對保持構件 

21，保持前面40a朝向第1方向之立起狀態之食品40。

[0040]其次，於藉由旋動部17b之另一側之保持構件21保持食品40之狀 
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態下，使腕部17之升降部17a上升至既定之位置。其後，使旋動部17b繞由升降 

部17a之下端規定之旋轉軸線L3旋動。然後，再次使腕部17之升降部17a下降， 

藉由旋動部17b之另一側之保持構件21，將所保持之食品40按照以其前面40a朝 

向第1方向之立起狀態在該第1方向排列之方式載置於第2輸送帶52上。第2輸送 

帶52係每當食品40載置於皮帶上便按與一個食品40之寬度相應之週期而移動。 

即，第2輸送帶52設定為與機器人11之動作連動而動作。以此方式，藉由使右手 

部18動作，被第1輸送帶51以於第2方向排列之狀態搬送之食品40被第2輸送帶52 

以於第1方向排列之狀態搬送。

【0041】 又，於藉由旋動部17b之另一側之保持構件21保持第1輸送帶51 

上之一食品40之同時，被旋動部17b之另一側之保持構件21保持之其他食品40載 

置於第2輸送帶52上。然後，再次藉由成為空閒狀態之旋動部17b之另一側之保 

持構件21保持第1輸送帶51上之一食品40。如此地於右臂13中同時進行食品40之 

保持動作與載置動作，藉此可有效率地將第1輸送帶51上之食品40輪流載置於第 

2輸送帶52上。

【0。42】 其次，使用圖8之前視圖對左手部19 （第1保持部）之動作進行說 

明。於圖8中，自紙面之左側朝向右側之方向為第1方向。如圖8 （A）所示，首 

先，控制裝置14控制左臂13之動作，使腕部17之位置對準於第2輸送帶52上，使 

腕部17 （升降部17a）相對第2輸送帶52上之複數個食品40下降。然後，藉由第1 

支持構件31，從自第1方向觀察位於最末尾之食品40之後面40b側支撐該食品40。

【0。43】 其次，如圖8 （B）所示，控制裝置14控制左臂13之動作，使一 

對保持構件32朝向設置於第2輸送帶52之下游端之第2支持構件52a於第1方向移 

動。第2支持構件52a位於自第1方向觀察位於最前頭之食品40之前面40a側。此 

處，如圖5所示，保持構件32之抵接面32a形成為與食品40之側面40c之傾斜對應 

之形狀'故而藉由一對保持構件32朝向第2支持構件52a於第1方向移動，食品40 
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之側面40c沿抵接面32a於第1方向整齊排列。進而，藉由第2支持構件52a，從自 

第1方向觀察位於最前頭之食品40之前面40a側支撐該食品40。藉此，一面可使4 

個食品40之兩側面40c於第1方向整齊排列，一面可消除食品40彼此之間隙。

【0044】 其結果，如圖9所示，機器人11藉由設置於右臂13之前端之右手 

部18而變更食品40之搬送方向。另一方面，藉由設置於左臂13之前端之左手部 

19，可將4個食品40自其兩側確實地保持。而且，如圖10所示，機器人11可將由 

左手部'19保持之4個食品40同時裝載至托盤41。

ΐ-0045］因此，根據本實施形態，藉由控制設置有左手部抄（第1保持部） 

之左臂13，而藉由第1支持構件31從自第1方向觀察位於最末尾之食品40之後面 

40b側支撐該食品40 （參照圖8 （A））。於該狀態下，一對保持構件32朝向第2支 

持構件52a於第1方向移動。藉由第2支持構件52a自位於最前頭之食品40之前面 

40a側支撐該食品40 （參照圖8 （B））。4個食品40係使其兩側於第1方向一面整齊 

排列一面被保持。藉此，食品40彼此之間隙消失，故而可確實地保持4個食品40。 

其結果，可於有限之作業空間內謀求食品40之裝載作業之效率化。

【0046】 又，藉由控制設置有右手部18 （第2保持部）之右臂13，而於第1 

輸送帶51中，一面維持以前面40a朝向第1方向之立起狀態在第2方向排列之食品 

40之立起狀態一面保持該食品40 （參照圖7）。所保持之食品40係以其前面40a朝 

向第1方向之立起狀態在該第1方向排列於第2輸送帶52。藉此，藉由左手部19（第 

1保持部）而易於保持第2輸送帶52上之複數個食品40。

【0047】 再者，第2支持構件52a亦可作為包圍第2輸送帶52之皮帶之壁面 

之一部分而形成（參照圖9）。又，一對支持構件51a亦可隔開相當於食品40之寬 

度之間隔沿搬送方向（第2方向）而設置於第1輸送帶51上（參照圖10）。藉此， 

可於以食品40之前面朝向第1方向之立起狀態在第2方向排列之狀態下搬送複數 

個食品40。
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（第2實施形態）

[0048]以下，對第2實施形態進行說明。本實施形態之食品40之保持裝 

置10之基本構成與第I實施形態相同。以下，省略與第1實施形態共通之構成之 

說明，僅對不同之構成進行說明。

【0049】 圖11係表示本發明之第2實施形態之右手部（第2保持部）及左手 

部（第1保持部）之構成之前視圖。於圖11中，自紙面之下方朝向上方之方向為 

第1方向。如圖11所示，本實施形態之右手部18A及左手部19B與第1實施形態相 

比，於具備左右對稱之構成之點不同。右手部18A及左手部19A構成為保持以前 

面40a朝向第1方向之立起狀態在該第1方向排列之複數個食品40。

【0050】 右手部18A具有第1支持構件31、及一對保持構件32。第1支持構 

件31係設置於腕部17之旋動部17b之水平方向之一端而自側方支持複數個食品 

40之部分。第1支持構件31構成為從自第1方向觀察位於最末尾之食品40之後面 

40b側支撐該食品40。

【0051】 左手部19A具有第1支持構件31、及一對保持構件32。第1支持構 

件31係設置於腕部17之旋動部17b之水平方向之一端而自側方支持複數個食品 

40之部分。第1支持構件31構成為從自第1方向觀察位於最前頭之食品40之前面 

40a側支撐該食品40。

【0052】 於右手部18A及左手部19A中，各一對保持構件32構成為於第1 

方向上將複數個食品40自其兩側夾持。保持構件32於第1方向上跨及複數個食品 

40之側面40c而延伸。即，保持構件32之尺寸係遍及所排列之複數個食品40中位 

於最前頭之食品40與位於最末尾之食品40之間之範圍。於本實施形態中係相當 

於4個食品40之寬度之尺寸，但亦可為相當於5個以上食品40之寬度之尺寸。

【0053】 再者，本實施形態之右手部18入及左手部19日之側面之形狀與圖5 

（B）之側視圖所示之形狀相同，故而此處省略說明。
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【0054】 其次，參照圖12〜圖14對本實施形態之食品40之裝載動作進行說 

明。控制裝置14控制右手部18A （第1保持部）及左手部19A （第1保持部）之動 

作。

【0055】 於圖12中，自紙面之左側朝向右側之方向為第1方向。如圖12（A） 

所示，首先，控制裝置14控制左右之臂13之動作，使左右之腕部17之位置對準 

於第2輸送帶52上，使左右之腕部17之升降部17a相對第2輸送帶52上之8個食品 

4。下降。然後，藉由右手部18A之第1支持構件31從自第1方向觀察位於最末尾之 

食品40之後面40b側支撐該食品40，並藉由左手部19A之第1支持構件31從自第1 

方向觀察位於最前頭之食品40之前面40a側支撐該食品40。

【0056】 其次，如圖12 （B）所示，使右手部18A之一對保持構件32朝向 

左手部19A之第1支持構件31於第1方向移動，並使左手部19A之一對保持構件32 

朝向右手部18A之第1支持構件31於該方向移動。

[0057]本實施形態之右手部18A及左手部19B之側面之形狀與圖5 （B） 

之左手部19之側面形狀相同。即，保持構件32之抵接面32a形成為與食品40之側 

面40c之傾斜對應之形狀，故而藉由右手部18A及左手部19A之一對保持構件32 

沿第1方向平行地移動，8個食品40之側面40c沿抵接面32a於第1方向整齊排列。

[0058]其結果，如圖13所示，機器人11可藉由設置於左右兩臂13、13 

之前端之右手部18A及左手部19A，將於第1方向（第2輸送帶52之搬送方向）整 

齊排列之8個食品40自其兩側保持。如此可一面支持8個食品40之兩端，一面可 

使該些食品40之兩側於第1方向整齊排列。與第1實施形態相比，易於將更多食 

品40集中保持。而且，如圖14所示，機器人11可將被右手部18A及左手部19A保 

持之8個食品40同時裝載至托盤41。藉此，實現食品40之裝載作業之效率化。

（其他實施形態）

【0059】 再者，於上述實施形態中，左手部19或左右之手部18A、19A係 
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一次性保持4個食品40之構成，但藉由變更保持構件21、32之第1方向之長度， 

亦可保持2個或3個食品40。又，亦可保持5個以上食品40。

【0060】 再者，於上述實施形態中，食品40之保持裝置10係用於將複數個 

食品40向托盤41中裝載之作業，但只要是保持複數個食品40所需之作業便亦可 

為其他作業。

（變化例）

【0061】 上述實施形態之保持構件21 （例如參照圖7）有於保持有食品40 

時，食品40與保持構件21之相對高度關係偏移之情況。於保持構件21之位置相 

對於食品40向上偏移之情形時，當將左右之保持構件21閉合時食品40與保持構 

件21之間會出現間隙。又，於保持構件21之位置相對於食品40向下偏移之情形 

時，存在食品40與保持構件21之間隔變得過窄從而保持構件21將食品40壓變形 

之情況。針對此，藉由使保持構件21之驅動源（相當於圖4之調整構件22）與保 

持構件21之抵接面21a之間具有彈性，偏移所致之如上所述之影響即會被吸收 。 

此時，存在如下問題，即如圖15 （A）般，左右之保持構件21之前端側（下側） 

打開，而僅局部地夾持食品40之上部。

【0062】 因此，保持構件21之抵接面21a亦可構成為能彈性變形。藉此， 

與食品40抵接之抵接面21a彈性變形，故而易於保持食品40。以下，圖15 （B） 

〜圖15 （I）表示保持構件之變化例。

【0063】 圖15 （B）之保持構件21A表示由海綿等吸收劑構成抵接面21b 

之情形。由於海綿具有彈性，故而保持構件21A本身亦可不易變形。海綿整體上 

效仿食品40之外形，故而圖15 （A）之問題亦得到解決。

【0064】 圖15 （C）之保持構件21B係於海綿等吸收材（21b）之表面設置 

耐磨耗性（砂磨耗法）較吸收材（21b）高之片材作為抵接面21c。藉此，可防 

止海綿片附著於食品40上。
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[0065]又，圖15 (D)之保持構件21C係隔著彈性體21d (橡膠、旋轉彈 

簧、板彈簧等)設置有作為抵接面21e之保持板。

【0066】 圖15 (E)之保持構件21D係使下部較上部窄，以應對圖15 (A) 

之問題，如此，即便如圖15 (A)般發生變形，亦可於飯糰之高度方向中央附近 

保持飯糰。

【0067】 圖15 (F)之保持構件21E之思路與圖15 (E)相同。將保持構件 

21E之抵接面21g設為曲線狀(圓弧狀)。抵接面21g之切線變得接近於垂直，保 

•持構件21E之摩擦力對飯糰舉升力貢獻之比率變大。又，由於構成為保持構件21E 

之下端部遠離飯糰，故而可避免保持構件21E之端部刺到飯糰之問題。

【0068】 圖15 (G)之保持構件21F表示於調整構件(保持部驅動源)22 

與保持構件21F之抵接面21a之間設置彈性體21h之另一例。

【0069】 圖15 (H)之保持構件21G係假定會如圖15 (A)般發生變形， 

設定於未保持飯糰之狀態下左右之保持構件21G所成之角度小於飯糰頂部之角 

度。若保持飯糰，則左右之保持構件21G會藉由來自飯糰之反作用力而效仿飯糰 

之外形。較理想為形成為保持構件之下端部遠離飯糰以免保持構件之下端部刺 

到飯糰。圖15 (H)之右圖表示利用保持構件21G保持有飯糰之狀態。

【0070】 圖15 (I)之保持構件21H係於飯糰之保持狀態下，左右之保持構 

件21H之上部無間隙。藉由利用保持構件21H上部夾持飯糰上部之膜可更確實地 

保持飯糰。

[0071]上述實施形態中，於機器人11之右前方配置有第1輸送帶51，且 

於機器人11之左側方配置有第3輸送帶53，但亦可為左右顛倒之樣式。例如，亦 

可為如下構成：於機器人11之左前方配置有第1輸送帶51，且於機器人Π之右側 

方配置有第3輸送帶53，第2輸送帶52將食品40自機器人11之正面左方移送至正 

面右方。再者，於該情形時，第1實施形態之機器人11之左右之手部18、19成為 
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左右顛倒之構成。

【0072】 自上述說明，對本發明所屬技術領域中具有通常知識者而言，本 

發明之諸多改良及其他實施形態係明顯的。因此，上述說明僅應作為例示加以 

理解，其係以向本發明所屬技術領域中具有通常知識者教示執行本發明之最佳 

態樣為目的而提供。可於不脫離本發明之精神之條件下，實質性地變更其構造 

及/或功能之詳細。

［產業上之可利用性］

【0073】本發明作為將食品裝載至托盤時之食品之保持裝置係有效的。

【符號說明】

【0074】

10 ：保持裝置

11 :機器人

13 :臂

17 :腕部

18 ：右手（第2保持部）

19 :左手（第1保持部）

31 :第1支持構件

21、32 ：保持構件

22 :調整構件

40 ：食品

41 :托盤

51 :第1輸送帶

52 :第2輸送帶
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52a :第2支持構件

53 :第3輸送帶
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【發明摘要】

【中文發明名稱】 食品之保持裝置

【中文］

本發明之食品之保持裝置係保持可自行立起且具有前面及與前面平行之後 

面之食品的食品之保持裝置。該食品之保持裝置具備第1保持部，骸第1保持部 

保持以前面朝向第1方向之立起狀態在該第1方向排列之複數個食品，第1保持部 

具有：第1支持構件，其從自第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側與位於最 

末尾之食品40之後面側中之一方支撐該食品；及一對保持構件，其等在第1方向 

上對複數個食品自其兩側夾持。

【英文】

八、、

【指定代表圖】 圖5

【代表圖之符號簡單說明】

17 :腕部

17a :升降部

17b ：旋動部

19 :左手（第1保持部）

31 :第1支持構件

32 :保持構件

32a ：抵接面

33 :調整構件
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40 ：食品

40a :前面

40b :後面

40c :側面

40d :底面

L3 :旋轉軸線

J4 :旋轉關節

【特徵化學式］

J \\\
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【發明申請專利範圍】
【第1項】一種食品之保持裝置，係保持可自行立起且具有前面及與該前面 

平行之後面之食品，其具備：

第1保持部，係保持以上述前面朝向第1方向之立起狀態在該第1方向排列之 

複數個上述食品，

上述第1保持部，具有：第1支持構件，其從自上述第1方向觀察位於最前頭 

之食品之前面側與位於最末尾之食品之後面側中之一方支撐該食品；及一對保 

持構件，其等在上述第1方向上將複數個上述食品自其兩側夾持 。

【第2項】如申請專利範圍第1項之食品之保持裝置，其進而具備：

底座；

第1機械臂，其構成為能相對上述底座移動，且於前端具有上述第1保持部； 

及

第1控制部，其控制上述第1機械臂；且

上述第1控制部以如下方式控制上述第1機械臂：

藉由上述第1支持構件，從自上述第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側 

與位於最末尾之食品之後面側中之一方支撐該食品，

藉由上述一對保持構件，以使複數個食品之兩側於上述第1方向整齊排列之 

方式，使上述一對保持構件於該方向移動，

藉由上述一對保持構件，將於上述第1方向整齊排列之複數個上述食品自其 

兩側夾持。

【第3項】如申請專利範圍第2項之食品之保持裝置，其進而具備設置於自 

上述第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側與位於最末尾之食品之後面側中 

之一方之第2支持構件，

上述第1控制部以如下方式控制上述第1機械臂：
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藉由上述第ΐ支持構件，從自上述第ΐ方向觀察位於最末尾之食品之後面側 

與位於最前頭之食品之前面側中之一方支撐該食品，

藉由上述一對保持構件，以使複數個食品之兩側於上述第1方向整齊排列之 

方式，使上述一對保持構件朝向上述第2支持構件於該方向移動，

藉由上述第2支持構件，從自上述第1方向觀察位於最前頭之食品之前面側 

與位於最末尾之食品之後面側中之一方支撐該食品，

藉由上述一對保持構件，將於上述第1方向整齊排列之複數個上述食品自其 

兩側夾持。

【第4項】如申請專利範圍第3項之食品之保持裝置，其進而具備：

第2保持部，其保持以前面朝向第1方向之立起狀態在與該第1方向垂直之第 

2方向排列之食品；

第2機械臂，其構成為能相對上述底座移動，且於前端具有上述第2保持部； 

及

第2控制部，其控制上述第2機械臂；且

上述第2控制部以如下方式控制上述第2機械臂：

藉由上述第2保持部，保持前面朝向第1方向之立起狀態之食品，並對按照 

以食品之前面朝向第1方向之立起狀態在該第1方向排列之方式受到保持之食品 

之位置進行變更。

【第5項】如申請專利範圍第2項之食品之保持裝置，其進而具備：

第2機械臂，其構成為能相對上述底座移動，且於前端具有上述第1保持部； 

及

第2控制部，其控制上述第2機械臂；且

上述第1及第2控制部以如下方式控制上述第1及第2機械臂：

藉由上述第1機械臂之第1支持構件，從自上述第1方向觀察位於最末尾之食
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品之後面側支撐該食品，

藉由上述第2機械臂之第1支持構件，從自上述第1方向觀察位於最前頭之食 

品之前面側支撐該食品，

藉由上述第1機械臂之一對保持構件，以使複數個食品之兩側於上述第1方 

向整齊排列之方式，使該一對保持構件朝向上述第2機械臂之第1支持構件於該 

方向移動，

藉由上述第2機械臂之一對保持構件，以使複數個食品之兩側於上述第1方 

向整齊排列之方式，使該一對保持構件朝向上述第1機械臂之第1支持構件於該 

方向移動，

藉由上述第1及第2機械臂之一對保持構件，將於上述第1方向整齊排列之複 

數個上述食品自其兩側夾持。

【第6項】如申請專利範圍第1至5項中任一項之食品之保持裝置，其中上述 

保持構件具有與上述食品之側面之傾斜對應之形狀，且具有與該食品抵接之抵 

接面；且

上述抵接面構成為能彈性變形。
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【發明圖式】
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（第1方向）· （第2方向）
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圖4
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