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(57)摘要

在此披露了一种用于在一系列顺序连接的

滚筒带上进行级联积聚的输送机系统和方法。一

个积聚系统包括一系列滚筒带，这些滚筒带能够

在多个毗连区中被致动以便以两倍于带速度的

速度使所输送物品向前加速。当物品开始在该积

聚输送机上积聚时，这些带滚筒从下游向上游逐

区地被退动。随后这些带在它们装满积聚的物品

时停止。在物品继续积聚时，对于这些上游滚筒

带，该过程级联地重复。
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1.一种输送机系统，包括：

一个积聚系统，该积聚系统在长度上沿着一个输送方向从一个上游端延伸到一个下游

端并且包括沿着该积聚系统的该长度安排的一个或多个滚筒带，其中该一个或多个滚筒带

中的每一个滚筒带都包括支撑有待在这些滚筒带顶部上沿着该输送方向被输送的物品的

多个物品支撑滚筒；

多个滚筒致动机构，该多个滚筒致动机构沿着该积聚系统的该长度安排以便使得位于

从该积聚系统的该上游端向该下游端延伸的多个积聚区中的这些物品支撑滚筒被选择性

地致动和退动，其中多个致动的物品支撑滚筒在该滚筒带前进时旋转来沿着该输送方向推

进物品并且其中多个退动的物品支撑滚筒是自由可旋转的；

一个控制器，该控制器联接到这些滚筒致动机构和该一个或多个滚筒带上，以便在物

品积聚在该积聚系统上时以与该输送方向相反的顺序使得这些物品支撑滚筒从位于该下

游端处的该积聚区到位于该上游端的该积聚区逐区地退动。

2.如权利要求1所述的输送机系统，其中该积聚系统包括沿着该积聚系统的该长度成

系列安排的多个滚筒带，并且其中该控制器在这些滚筒带中的单独一个滚筒带的这些积聚

区中的一个或多个积聚区中的这些物品支撑滚筒被退动之后使这些滚筒带中的该单独一

个滚筒带停止沿着该输送方向前进。

3.如权利要求2所述的输送机系统，其中该控制器在这些滚筒带中的该单独一个滚筒

带中的所有这些物品支撑滚筒被退动时使这些滚筒带中的该单独一个滚筒带停止。

4.如权利要求2所述的输送机系统，进一步包括一个计时器，该计时器联接到该控制器

上并且被设置成在这些滚筒致动机构中的预先确定的一个滚筒致动机构使得这些积聚区

中的一个积聚区中的这些物品支撑滚筒退动之后的一个预先确定的时间上计时结束，并且

其中该控制器在该计时器计时结束时使这些滚筒带中的该单独一个滚筒带停止。

5.如权利要求1所述的输送机系统，其中这些积聚区中的每一个积聚区都包括一个或

多个滚筒致动机构。

6.如权利要求1所述的输送机系统，其中该多个滚筒致动机构中的每一个滚筒致动机

构都包括位于这些滚筒带中的一个滚筒带下方的一个滚筒运送路径和一个带运送路径，并

且是通过使该滚筒运送路径与这些物品支撑滚筒接触并使该带运送路径不与该滚筒带接

触来致动这些物品支撑滚筒的，并且是通过使该带运送路径与该滚筒带接触并使该滚筒运

送路径不与这些物品支撑滚筒接触来退动这些物品支撑滚筒的，其中这些致动的物品支撑

滚筒随着滚筒带沿着该输送方向前进而在该滚筒运送路径上滚动以便沿着该滚筒带使得

物品向前推进，并且其中这些退动的物品支撑滚筒是随着支撑在该带运送路径上的该滚筒

带可自由旋转的。

7.如权利要求6所述的输送机系统，其中该滚筒运送路径和该带运送路径中的一者是

静止的，并且该滚筒运送路径和该带运送路径中的另一者移动来致动和退动这些物品支撑

滚筒。

8.如权利要求6所述的输送机系统，其中该带运送路径包括多个运送路径滚筒以便在

这些物品支撑滚筒被退动时接触该滚筒带。

9.如权利要求6所述的输送机系统，其中该一个或多个滚筒带中的每一个滚筒带都包

括多个带支撑滚筒，该多个带支撑滚筒与这些物品支撑滚相比在该一个或多个滚筒带下方
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延伸的距离更小，并且其中这些带支撑滚筒在这些物品支撑滚筒被退动时搭在该带运送路

径上。

10.如权利要求1所述的输送机系统，其中该一个或多个滚筒带中的每一个滚筒带都包

括多个带支撑滚筒，该多个带支撑滚筒与这些物品支撑滚筒相比在该一个或多个滚筒带下

方延伸的距离更小，其中这些带支撑滚筒被安排在多个纵向通道中，这些纵向通道跨过该

滚筒带的宽度与这些物品支撑滚筒的多个纵向通道相交替，并且其中该多个滚筒致动机构

中的每一个滚筒致动机构都包括一个滑动运送路径，该滑动运送路径具有带有多个层面的

一个顶表面，该多个层面被安排成在该滑动运送路径在一个致动位置与一个退动位置之间

横向偏移时致动和退动这些物品支撑滚筒。

11.如权利要求10所述的输送机系统，其中该滑动运送路径具有一个最上层面、一个最

下层面、以及一个中间层面，并且其中这些带支撑滚筒接触该最上层面，并且其中这些物品

支撑滚筒在被致动时接触该中间层面并且在被退动时与该最下层面跨过一个空间分开。

12.如权利要求1所述的输送机系统，其中该多个滚筒致动机构中的每一个滚筒致动机

构都包括一个滚筒运送路径，该滚筒运送路径位于这些滚筒带中的一个滚筒带下方并且是

可从与这些物品支撑滚筒接触的一个致动位置移动到不与这些物品支撑滚筒接触的一个

退动位置的，其中这些物品支撑滚筒在该滚筒带沿着该输送方向前进时在处于该致动位置

中的该滚筒运送路径上滚动并且这些正滚动的物品支撑滚筒沿着该滚筒带向前推进物品，

并且其中处于该退动位置中的该滚筒运送路径不与这些物品支撑滚筒接触。

13.如权利要求12所述的输送机系统，其中该多个滚筒致动机构中的每一个滚筒致动

机构都包括一个带运送路径，其中该带运送路径在这些物品支撑滚筒被退动并且该滚筒带

沿着该输送方向前进时以滑动接触方式接触该滚筒带。

14.如权利要求1所述的输送机系统，进一步包括一个或多个传感器，该一个或多个传

感器被安排成在沿着该积聚系统的该长度的多个预先选择位置处检测所积聚物品并且向

该控制器发送指示积聚物品处于这些预先选择位置处的信号。

15.如权利要求14所述的输送机系统，进一步包括一个计时器，该计时器联接到该控制

器上并且被设置成在该一个或多个传感器中的预先确定的一个传感器在沿着该积聚系统

的该长度的一个预先选择位置处检测到所积聚物品之后的一个预先确定的时间上计时结

束，并且该控制器在该计时器计时结束时使这些滚筒带中的单独一个滚筒带停止。

16.如权利要求14所述的输送机系统，其中该一个或多个传感器感测该积聚输送机上

的多个相继物品之间的多个间隙。

17.如权利要求1所述的输送机系统，其中积聚区的数量等于滚筒带的数量。

18.如权利要求1所述的输送机系统，其中这些滚筒带中的每一个滚筒带都跨越多于一

个的积聚区。

19.如权利要求1所述的输送机系统，进一步包括一个进给输送机，该进给输送机被定

位成在该积聚输送机的该上游端处将物品单列地供给到该积聚系统上。

20.一种用于将物品积聚在积聚系统上的方法，该积聚系统包括可沿着一个输送方向

从一个上游端前进通过一系列积聚区到一个下游端的一个或多个滚筒带，该方法包括：

使一个或多个滚筒带沿着一个输送方向选择性地前进通过一系列积聚区；

通过使这些物品支撑滚筒从下方与沿着一个积聚系统的长度在一个上游端与一个下
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游端之间的一系列滚筒致动段中的每一个滚筒致动段中的一个滚筒运送路径相接触，来选

择性地致动这些滚筒致动段中的将物品支撑在该一个或多个滚筒带顶部上的多个物品支

撑滚筒，以便致使这些滚筒旋转来在这些滚筒带上沿着该输送方向向前推进这些物品；

支撑这些致动的物品支撑滚筒和该一个或多个滚筒带以与这些致动的滚筒致动段中

的该滚筒运送路径滚动接触；

通过支撑该一个或多个滚筒带的底部以与一个带运送路径接触、使得该滚筒运送路径

不与一个滚筒致动段中的这些物品支撑滚筒相接触来选择性地使得该滚筒致动段中的这

些物品支撑滚筒退动，这样使得这些退动的物品支撑滚筒是可自由旋转的，以便向积聚在

该退动的滚筒致动段中的这些滚筒顶部上的物品提供低背衬压力；

在位于包括一个滚筒带的这些滚筒致动段中的一个或多个滚筒致动段中的这些物品

支撑滚筒被退动时，使该滚筒带停止沿着该输送方向前进。

21.如权利要求20所述的方法，其中当该滚筒带中的所有这些物品支撑滚筒被退动时，

该滚筒带被停止。

22.如权利要求20所述的方法，进一步包括：

将一个计时器设置成在这些滚筒致动段的预先确定的一个滚筒致动段中的这些物品

支撑滚筒被退动之后的一个预先确定的时间上计时结束；并且

在该计时器计时结束时使该滚筒带停止。

23.如权利要求20所述的方法，进一步包括：

在多个预先确定位置处检测所积聚物品；

将一个计时器设置成在这些预先确定位置中的一个位置处检测到所积聚物品之后的

一个预先确定的时间上计时结束；并且

在该计时器计时结束时使该滚筒带停止。

24.如权利要求20所述的方法，包括支撑该一个或多个滚筒带的这些底部以与该退动

的滚筒致动段中的该带运送路径滑动接触。

25.如权利要求20所述的方法，包括支撑该一个或多个滚筒带的这些底部以与该退动

的滚筒致动区中的该带运送路径滚动接触。

26.一种输送机系统，包括：

一个积聚系统，该积聚系统沿着一个输送方向从一个上游端延伸到一个下游端并且包

括在该上游端与该下游端之间成系列安排的多个滚筒带输送机，这些滚筒带输送机中的每

一个滚筒带输送机都包括：

一个滚筒带，该滚筒带具有一个顶部和一个底部以及延伸过该顶部和该底部的多个物

品支撑滚筒；

一个或多个积聚区，该一个或多个积聚区是沿着该滚筒带的长度布置的，这些积聚区

中的每一个积聚区都包括一个或多个滚筒致动机构，该一个或多个滚筒致动机构各自包

括：

选择性地可从一个致动位置定位到一个退动位置的一个滚筒运送路径和一个带运送

路径，

其中，在该致动位置中，该带运送路径不与该滚筒带接触，并且该滚筒运送路径从下方

与这些物品支撑滚筒接触，以便提供这些物品支撑滚筒能够搭在其上以便支撑该滚筒带的
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一个支撑表面并且致动这些物品支撑滚筒旋转来沿着该滚筒带向前推进这些物品支撑滚

筒顶部上的物品，该滚筒带沿着该输送方向前进越过该滚筒致动机构，并且

其中，在该退动位置中，该滚筒运送路径不与这些物品支撑滚筒接触以便退动这些物

品支撑滚筒使得它们能够自由旋转，并且该带运送路径与该滚筒带的该底部接触以便在该

滚筒带沿着该输送方向前进时为它提供一个滑动表面；

一个或多个电机，该一个或多个电机选择性地使这些滚筒带沿着该输送方向停止和前

进；

一个或多个传感器，该一个或多个传感器被安排成检测所停止物品在沿着这些滚筒带

输送机的一个或多个位置处的积聚；

一个控制器，该控制器联接到该一个或多个传感器、该一个或多个电机、以及该一个或

多个滚筒致动机构上，以便逐区地控制对这些物品支撑滚筒的致动并且逐带地控制这些滚

筒带的运行。

27.如权利要求26所述的输送机系统，其中在物品积聚时，该控制器从下游向上游顺序

地一次一个积聚区地退动这些物品支撑滚筒。

28.如权利要求26所述的输送机系统，其中该控制器在位于一个滚筒带中的所有这些

物品支撑滚筒都已经被退动之后使该滚筒带停止沿着该输送方向前进。

29.如权利要求26所述的输送机系统，其中，该控制器从下游向上游顺序地一次一个积

聚区地退动这些物品支撑滚筒，并且当该滚筒带的这些积聚区中的一个或多个积聚区中的

这些物品支撑滚筒随着物品集聚而被退动时，从下游向上游一次一个地使这些滚筒带停

止。

30.如权利要求29所述的输送机系统，其中该控制器在位于该滚筒带中的所有这些物

品支撑滚筒都被退动时使该滚筒带停止。

31.如权利要求29所述的输送机系统，进一步包括一个计时器，该计时器联接到该控制

器上并且被设置成在这些滚筒致动机构中的预先确定的一个滚筒致动机构使得这些积聚

区中的一个积聚区中的这些物品支撑滚筒退动之后的一个预先确定的时间上计时结束，并

且其中该控制器在该计时器计时结束时使该滚筒带停止。

32.如权利要求29所述的输送机系统，进一步包括一个计时器，该计时器联接到该控制

器上并且被设置成在该一个或多个传感器中的预先确定的一个传感器在沿着该积聚系统

的该长度的一个预先选择位置处检测到所积聚物品之后的一个预先确定的时间上计时结

束，并且其中该控制器在该计时器计时结束时使该滚筒带停止。

33.如权利要求26所述的输送机系统，其中积聚区的数量等于滚筒带的数量。

34.如权利要求26所述的输送机系统，其中这些积聚区中的每一个积聚区都包括超过

一个的滚筒致动机构，这些滚筒致动机构一起操作来同时致动该积聚区中的所有这些物品

支撑滚筒并且同时退动该积聚区中的所有这些物品支撑滚筒。
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低能量滚筒带积聚器

[0001] 背景

[0002] 本发明整体涉及多个动力驱动输送机，并且更具体地说涉及包括一系列顺序连接

的滚筒带的多个积聚器。

[0003] 具有多个顺序连接的滚筒(即，安装在多个轴线或形成垂直于带行进方向的旋转

轴线的铰接杆上的多个滚筒)的多个滚筒带用于允许所阻拦的物品(诸如盒子或封装件)在

滚筒带继续前进时积聚在这些滚筒顶部。在这些滚筒在这些积聚的物品下方随着该带前进

时，这些滚筒围绕它们的旋转轴线自由旋转。因为与这些物品的底部的滚动接触，这些物品

在低背衬压力下积聚在该带上。在许多滚筒带输送机上，在不积聚时，这些带滚筒可以是通

过与该带的运送路径中的一个滚筒致动表面相接触来致动的。当被致动时，这些带滚筒沿

着前进带向前推进这些致动的滚筒顶部的物品。在这些滚筒致动的情况下，该带与该运送

路径处于低摩擦滚动接触。但是当这些滚筒在积聚期间退动以自由旋转时，该带被支撑成

与该运送路径滑动接触。因为滑动摩擦远大于滚动摩擦，该带的驱动电机的尺寸必须被设

定成相对较大以便容纳一个完全负载且退动的滚筒带。

[0004] 概述

[0005] 体现本发明的多个特征的一个输送机系统的一个版本包括在长度上沿着一个输

送方向从一个上游端延伸到一个下游端的一个积聚系统。该积聚系统包括沿着该积聚输送

机的该长度安排的一个或多个滚筒带。这些滚筒带中的每一个包括支撑有待在这些滚筒带

顶部上沿着该输送方向被输送的物品的多个物品支撑滚筒。多个滚筒致动机构沿着该积聚

系统的该长度安排以便选择性地致动和退动位于从该积聚系统的该上游端向该下游端延

伸的多个积聚区中的这些物品支撑滚筒。当被致动时，这些物品支撑滚筒在该滚筒带前进

时旋转来沿着该输送方向推进物品。当被退动时，这些滚筒是可自由旋转的。在物品积聚在

该积聚系统上时，联接到这些滚筒致动机构和这些滚筒带上的一个控制器以与该输送方向

相反的顺序从位于该下游端处的该积聚区到位于该上游端的该积聚区逐区地退动这些物

品支撑滚筒。

[0006] 体现本发明的多个特征的一个输送机系统的另一个版本包括沿着一个输送方向

从一个上游端延伸到一个下游端的一个积聚系统。该积聚系统包括被串联安排在该上游端

与该下游端之间的多个滚筒带输送机。这些滚筒带输送机中的每一个包括具有一个顶部和

一个底部以及延伸越过该顶部和该底部的多个物品支撑滚筒的一个滚筒带。一个或多个积

聚区沿着该滚筒带的长度被布置。这些积聚区中的每一个包括一个或多个滚筒致动机构，

该一个或多个滚筒致动机构中的每一个包括选择性地从一个致动位置到一个退动位置可

定位的一个滚筒运送路径和一个带运送路径。在该致动位置中，该带运送路径不与该滚筒

带接触，并且该滚筒运送路径从下方与这些物品支撑滚筒接触以便提供这些物品支撑滚筒

可以搭在其上并且支撑该滚筒带的一个支撑表面。与这些物品支撑滚筒接触的该滚筒运送

路径致动这些滚筒以旋转来沿着该滚筒带向前推进它们顶部的物品，该滚筒带沿着该输送

方向前进越过该滚筒致动机构。在该退动位置中，该滚筒运送路径不与这些物品支撑滚筒

接触以便退动这些物品支撑滚筒、这样使得它们可以自由旋转，并且该带运送路径与该滚
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筒带的该底部接触以便在该滚筒带沿着该输送方向前进时为它提供一个滑动表面。一个或

多个电机选择性地使这些滚筒带沿着该输送方向停止和前进。一个或多个传感器被安排成

检测所停止物品在沿着这些滚筒带输送机的一个或多个位置处的积聚。联接到该一个或多

个传感器、该一个或多个电机、以及该一个或多个滚筒致动机构上的一个控制器逐区地控

制这些滚筒的该致动并且逐带地控制这些滚筒带的运行。

[0007] 在本发明的另一方面中，一种用于将物品积聚在积聚系统上的方法，该积聚系统

包括沿着一个输送方向从一个上游端向一个下游端可前进通过一系列积聚区的一个或多

个滚筒带，该方法包括：(a)使一个或多个滚筒带沿着一个输送方向选择性地前进通过一系

列积聚区；(b)通过使这些物品支撑滚筒从下方与沿着一个积聚系统在一个上游端与一个

下游端之间的长度的一系列滚筒致动段中的每一个中的一个滚筒运送路径接触，来选择性

地致动这些滚筒致动段中的将物品支撑在该一个或多个滚筒带顶部上的多个物品支撑滚

筒，以便致使这些物品支撑滚筒旋转来在这些滚筒带上沿着该输送方向向前推进这些物

品；(c)支撑这些致动的物品支撑滚筒和该一个或多个滚筒带以与这些致动的滚筒致动段

中的该滚筒运送路径滚动接触；(d)通过支撑该一个或多个滚筒带的这些底部与一个带运

送路径接触、这样使得该滚筒运送路径不与一个滚筒致动段中的这些物品支撑滚筒接触来

选择性地退动该滚筒致动段中的这些物品支撑滚筒，这样使得这些退动的物品支撑滚筒是

自由可旋转的，以便向积聚在该退动的滚筒致动段中的这些滚筒顶部的物品提供低背衬压

力；并且(e)在位于包括一个滚筒带的这些滚筒致动段中的一个或多个中的这些物品支撑

滚筒被退动时，使该滚筒带停止沿着该输送方向前进。

[0008] 在本发明的另一方面中，一种滚动带包括被安排在沿着该带的长度延伸的多个纵

向第一通道和第二通道中的多个第一滚筒和多个第二滚筒。这些通道跨过该带的宽度横向

地间隔开。横向地跨过该滚筒带的宽度，这些第一通道与这些第二通道交替布置。这些第二

滚筒与这些第一滚筒相比延伸到该带的该底部表面下方的距离更小。

[0009] 附图简要说明

[0010] 本发明的这些特征和方面以及其优点在以下说明、所附权利要求以及附图中予以

更详细的描述，在附图中：

[0011] 图1是以操作状态的顺序示出的体现本发明的多个特征的一个输送机系统的一个

版本的顶部平面图；

[0012] 图2是如图1的该输送机系统中的一个滚筒带的一部分的侧视图，示出一个致动的

带滚筒的物品加速效应；

[0013] 图3是如图1的该输送机系统中的一个滚筒带的一部分的侧视图，示出一个致动的

滚筒的低能量效应；

[0014] 图4A和图4B是如图1的该输送机系统中的该滚筒带的正视图，示出致动的和退动

的这些滚筒；

[0015] 图5是体现本发明的多个特征的在每个滚筒带积聚输送机中包括多个积聚区的一

个输送机系统的另一个版本的顶部平面图；

[0016] 图6是用于图1和图5的这些输送机系统的一个控制系统的框图；

[0017] 图7A是如图1中的一个输送机系统的截面图，其中这些物品支撑滚筒以一个致动

状态搭在一个静止滚筒运送路径上，并且图7B是截面图，其中处于一个致动滚筒状态中的
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与运送路径滚筒一起的磨损条被升高来提升不与静止磨损盘接触的这些带滚筒；

[0018] 图8A和图8B是如图1中的一个输送机系统的截面图，其中多个带滚筒被致动和退

动并且其中该输送带具有多个物品支撑滚筒和多个更小直径滚筒；

[0019] 图9是图8A和图8B的该输送带的顶部平面图；

[0020] 图10是如图9中具有两种尺寸的滚筒，但是具有一个不同的滚筒图案的一个输送

带的另一个版本的顶部平面图；并且

[0021] 图11A和图11B是类似于图9的通过一个机械编程的滑动运送路径致动和退动的一

个输送机带的截面图。

[0022] 详细说明

[0023] 图1中示出了体现本发明的多个特征的一个输送机系统。在线A中，输送机系统10

被示出为不运行。线B–F以状态顺序描绘了该输送机系统。该输送机系统包括供给一个积聚

系统11的一个进给输送机12。积聚系统11包括各自具有一个相关的滚筒带16、17的两个积

聚输送机14、15。滚筒带16、17头尾相连地串联安排。积聚系统11可以包括超过两个积聚输

送机14、15或者甚至由一个单个积聚输送机制成，但是在附图中示出为具有两个积聚输送

机作为实例。积聚系统11沿着一个输送方向20从进给输送机12的出口处的一个上游端18延

伸到一个出口输送机22处的一个下游端19。滚筒带16、17沿着输送方向20由电机24、25驱

动。

[0024] 滚筒带16、17中的一个的一部分在图2中从侧面示出。此类滚筒带的多个实例是由

美国路易斯安那州哈拉汉(Harahan,Louisiana ,U.S.A)的英特乐公司(Intralox，L.L.C.)

制造并销售的 系列400  0°角度的滚筒带以及带有插入的滚筒的系列900平

齐栅格带。带16被示出为以一个带速度Sb沿该输送方向沿着一个运送路径前进。多个物品

支撑带滚筒26安装在轴线或铰接杆28上，这样使得这些滚筒平行于该带的宽度方向并且垂

直于该输送方向在轴线上旋转。被安排成垂直于该输送方向在轴线上旋转的滚筒被称为顺

序连接的滚筒。并且，当一个滚筒被称为沿着一个特定方向旋转时，这意味着该滚筒的顶部

具有沿那个方向的一个切向速度。所以顺序连接的滚筒可以沿着该输送方向或者与该输送

方向相反旋转。这些滚筒延伸越过该带16的底部30和顶部31，这样使得它们可以被致动并

且支撑被输送的物品。滚筒26被示出为在一个滚筒运送路径上滚动，该滚筒运送路径在这

些滚筒被致动时给这些滚筒提供一个支撑表面32。在带16以速度Sb沿着该运送路径前进

时，滚筒26与支撑表面32之间的接触致使这些滚筒沿着箭头34的方向向前旋转。滚筒26在

它们顶部处的切向速度以一个滚筒速度Sr沿着该输送方向引导。如果滚筒26与运送路径表

面32之间不存在滑动，Sr将等于Sb。致动的滚筒26顶部的一个物品36以Sr+Sb＝2Sb(两倍于该

带速度)的绝对速度(即，如一个静止观察者所观察到的物品速度)沿着该输送方向向前推

进。因为实际上一些滑动是常见的，该物品速度通常小于2Sb。

[0025] 致动的滚筒26还提供除了物品加速度之外的另一个益处。如图3所示，一个输送的

物品36的重量由该物品承载在其上的滚筒26全部承受并且不由带16自身承受。所以可以使

用具有比不搭在滚筒上的带小的拉力强度以及降低能量消耗的更小尺寸电机的一个带。

[0026] 图4A示出了带有通过与一个滚筒运送路径40的上表面接触致动的物品支撑滚筒

26的滚筒带16。在此实例中滚筒运送路径40在图4A中的一个升高的致动位置与图4B中的一

个降低的退动位置之间移动。当这些滚筒运送路径被降低不与滚筒26接触时，带16被支撑
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在静态的带运送路径42上，在该带前进时，该带的底部30在该带运送路径上滑动。与一个常

规的致动设备诸如一个气动的、液压的或机电致动器一起，该滚筒运送路径和该带运送路

径构成一个滚筒致动机构。尽管在图4A和图4B中滚筒运送路径40被示出为竖直地移动成与

这些滚筒接触和不接触，它们可以横向移动成与这些滚筒接触和不接触，作为另一实例。或

者滚筒运送路径40可以是静止的，并且带运送路径42竖直地向上移动来与该带的该底部接

合以便提升该带这样使得这些滚筒位于滚筒运送路径40稍上方，并且向下移动足够远不与

该带的该底部接合以便使这些带滚筒支撑在这些滚筒运送路径上。因此，该滚筒致动机构

在由带运送路径42(滚筒被退动并且自由可旋转)支撑与由滚筒运送路径40(滚筒被致动来

向前推进物品)支撑之间选择性地切换。

[0027] 图1的输送机系统10的操作以线B–F的顺序示出。在此实例中，每个滚筒带16、17与

一个单个积聚区Z1、Z2相关。每个积聚区Z1、Z2包括沿着该区的长度串联安排的一个或多个

滚筒致动机构。沿着该输送方向的每个滚筒致动机构的长度限定该积聚区的一个滚筒致动

段。这些带滚筒在它们经过一个滚筒致动段期间由该滚筒致动机构退动或致动。在此实例

中，沿着每个带的长度的这些带滚筒均一起被致动或退动。在图1的线B中，两个滚筒带16、

17中的这些滚筒由这些带下面的这些滚筒致动机构(未示出)致动，并且两个滚筒带沿着输

送方向20运行。邻近电机24、25的箭头符号44指示这些电机正在运行并且这些带正在前进。

一个区中的所有这些滚筒致动机构一起操作，这样使得它们在它们的区中同时致动或退动

所有这些滚筒。滚筒致动符号46指示这些滚筒在每个带16、17中被致动。图1的示例性输送

机系统具有两个积聚区Z1和Z2，各自与一个相应的带16、17的长度一致。因此，在图1的该积

聚系统中，滚筒带的数量等于积聚区的数量。在两个滚筒带16、17致动并运行的情况下，供

给到包括积聚输送机14、15和它们的相关滚筒带16、17的积聚系统11上的物品36以大约两

倍于该带速度的一个绝对速度向前推进和携载。如果进给输送机12将这些物品单列地供给

到上游滚筒带16上，一个间隙48将在该致动的滚筒带上的连贯物品之间形成。

[0028] 在图1的线C中，该出口输送机22停止，这致使该下游滚筒带17上的物品36在它们

接触下游的停止的物品时停止。该出口输送机可以是操作为一个制动带的一个高摩擦带输

送机，或者它可以配备有一个门以便选择性地阻塞这些物品和解除其阻塞。因为该下游阻

塞，积聚区Z1中的该一个或多个滚筒致动机构退动该下游带17中的这些滚筒，如通过退动

符号47所指示。如通过从线C至线D的进展所示，区Z1中的下游滚筒带17上的物品以与该带

相同的速度随着仍在运行的带前进。这致使连贯物品之间的间隙48'闭合。区Z1中的退动的

下游滚筒带17沿着该带运送路径滑动，其中自由可旋转的滚筒减小对这些积聚的物品的线

压力。

[0029] 在线E中，积聚区Z1中积聚的物品的加长组条50致使一个光电眼52或其他传感器

检测物品在该区中的那个位置处的积聚。当那种情况发生时，用于区Z1中的滚筒带17的驱

动电机25停止，如由停止符号45所指示。上游滚筒带16在该带的自由可旋转的退动滚筒上

将物品推动到下游滚筒带17上。当一个传感器53在接近区Z1中的下游滚筒带17的该上游端

的一个位置处检测组条50时，积聚区Z2中的该上游滚筒带首先利用仍然使该带前进的电机

24退动以便允许物品积聚。随后该电机停止来暂停上游区Z2中的该带，如在线F中所示。传

感器52'、53'类似地定位在上游区Z2中。因此，在该积聚组条在上游延长时，该系列中的每

一个滚筒带首先被退动并且随后停止。上游带16中的这些滚筒可以在除了与该积聚组条的
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该传感器的检测同时之外的时间退动。例如，该退动可以在该传感器检测该组条之后的预

先确定的时间延迟发生。或者该系统可以是操作的开环，其中这些退动时间基于积聚系统

参数的先验知识并且根据一个预先确定的时间进度表设定。

[0030] 在图5中描绘了一种类似的情景。差别是每个滚筒带16、17跨越两个积聚区Z1A、

Z1B、Z2A、Z2B。每个区具有一个或多个滚筒致动机构，该一个或多个滚筒致动机构可以单独

地控制或者以一个或多个组控制。用于图1的该输送机系统的滚筒退动带停止顺序[(a)下

游带退动，(b)下游带停止，(c)上游带退动，(d)上游带停止]改变成(a)下游带17下游区Z1A

退动，(b)下游带17上游区Z1B退动，(c)下游带17停止，(d)上游带16下游区Z2A退动，(e)上

游带上游区Z2B退动，(f)上游带16停止。如果每个滚筒带分成超过两个区，该顺序将以从下

游至上游的顺序退动区，在所有区退动之后停止该电机，并且在该积聚组条延长时从下游

至上游逐区且逐带级联地重复。通过如在图5中逐区地退动每个带而不是如在图1中一次退

动整个带，可能收获在更长的周期内运行与该运送路径滚动接触的该带的至少一部分的益

处。这将允许使用更小的驱动电机来运行这些带并且降低能量消耗。

[0031] 当下游处理站需要积聚的物品时，该控制器通过开始该出口输送机、致动这些滚

筒并且运行这些滚筒带停止积聚。这些滚筒被致动并且这些滚动带从该下游端开始并且回

到上游运行以便在连贯物品之间形成间隙。该控制器可以在来自这些传感器以及来自闭合

循环操作中的系统状态的知识的信号的检测之后致动这些滚筒并且运行这些滚筒带或者

可以根据一个预先确定的时间进度表致动这些滚筒并且运行这些滚筒带。如果产品间隔不

是必要的，所有这些滚筒带可以运行并且它们的滚筒同时被致动。

[0032] 在图6中示出与图1和图5的该输送机系统一起使用的一种控制系统。该控制系统

包括一个控制器54，诸如一个可编程逻辑控制器或其他可编程控制设备或离散的电子器件

或继电器逻辑电路。传感器52、53通过信号线56向控制器54发送传感器信号。根据这些传感

器信号，该控制器确定这些物品的状态，诸如间隙长度或一个停止的带。利用滚筒致动机构

58(致动或退动)和这些带电机(停止的或运行的)的状态的知识，该控制器通过致动器控制

线60控制用于每个区的这些滚筒致动机构并且通过电机控制线62控制滚筒带电机24、25。

任选地，该控制器可以使用一个计时器64来触发向这些电机或向这些滚筒致动机构的控制

信号的发送以便改变它们的状态。该计时器可以被设置成在一个预先确定的传感器检测积

聚的物品之后的一个预先确定的时间计时结束以便干预该传感器信号的接收与向一个电

机或向一个滚筒致动机构的一个控制信号的发送之间的一个延迟。或者该计时器可以用于

根据动作的一个预定计划的顺序向该控制器发信号以便向这些电机和这些滚筒致动机构

发送控制信号。

[0033] 在图7A和图7B中示出可用在如图1或图5中的一个输送机系统中的一个滚筒带和

滚筒致动机构的另一个版本。带16是类似图2中具有嵌入的物品支撑滚筒26的带的一个滚

筒带。当如在图7A中致动时，带滚筒26搭在静止的磨损盘66上，该磨损盘形成支撑在输送机

框架中的一个静止滚筒运送路径。滚筒26是通过将一个可移动带运送路径68升高到与滚筒

带16的底侧70接触来退动，如在图7B中所示。带运送路径68升高带16这样使得带滚筒26被

提升不与静止滚筒运送路径66接触并且被退动以用于积聚。在此实例中，可移动带运送路

径68具有一个基部72，磨损条74从该基部向上延伸。这些条可以直接向上延伸成在带滚筒

26的通道之间的空闲通道中与该带的底部70接触，或者可以具有以低摩擦滚动而不是滑动
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接触与该带的底部70接触的支撑滚筒76的多个通道。在此实例中，一个致动器向上和向下

移动该带运送路径，如由箭头78所指示。

[0034] 图8A、图8B和图9中示出了滚筒带的另一版本。滚筒带80在图8A和图8B中示出为带

有如在图7A和图7B中的一个静止滚筒运送路径66。该滚筒致动机构包括一个可移动带运送

路径82'，该可移动带运送路径如在图8A中向下缩回这样使得物品支撑带滚筒26被致动并

且如在图8B中向上延伸以便提升带16并且移动带滚筒26不与滚筒运送路径66接触以便退

动这些滚筒。在此实例中，在大的物品支撑滚筒26被退动时，带运送路径82'的顶面接触小

直径带支撑滚筒86的多个通道，这些小直径带支撑滚筒在带80的底侧70下方延伸一个直线

距离而不是这些物品支撑滚筒进入低摩擦滚动接触。如在图9中所示，滚筒带80具有与小滚

筒86的纵向通道90交替的大滚筒26的纵向通道88。在此实例中，这些滚筒(大的和小的)安

排在横向行92中。

[0035] 在图10中，示出了与类似于图8A和图8B的滚筒致动机构的一个滚筒致动机构一起

使用的一个滚筒带的另一个版本。在此版本中，滚筒带94具有第一行96的小直径带支撑滚

筒86和第二行97的大直径物品支撑滚筒26。大直径滚筒26安排在纵向通道98中，该纵向通

道跨过该带的宽度与小直径低摩擦滚筒86的纵向通道99交替。该滚筒运送路径和该带运送

路径的几何形状从在图8A和图8B中所示出的调整为容纳带94的不同滚筒通道几何形状。

[0036] 在图11A和图11B中示出的滚筒带100具有由包括一个滑动运送路径102的一个滚

筒致动机构致动(在图11A中)和退动(在图11B中)的多个物品支撑滚筒26。滑动运送路径

102用作一个组合的滚筒运送路径—带运送路径。滚筒带100具有跨过该带的宽度位于分开

的纵向通道中的大直径物品支撑带滚筒26和小直径低摩擦带支撑滚筒86。滑动运送路径

102具有一个编程的、多层面上表面104。在此实例中，上表面104具有三个层面：(a)一个最

上层面106；(b)一个最下层面108；以及(c)一个中间层面107。在图11A中，该输送机被示出

为其中大直径带滚筒26被致动成与中间层面107滚动接触。小直径低摩擦滚筒86与最上层

面106滚动接触。该滚筒致动机构的致动横向推动该滑动运送路径，如由箭头110所指示，进

入图11B中示出的滚筒退动位置。在该退动位置中，小直径滚筒86仍然与横向伸长的最上层

面106接触。物品支撑滚筒26横向偏移到空间112中最下层面108上方的无支撑位置。以此方

式，带100沿着运送路径102前进，与自由旋转用于低背衬压力积聚的物品支撑滚筒26处于

低摩擦滚动接触。所以，在滚筒带100以与该运送路径低摩擦滚动接触前进时，该滚筒致动

机构的滑动运送路径102横向偏移来致动和退动物品支撑带滚筒26。

[0037] 尽管已经参考一些优选版本描述了本发明，其他版本是有可能的。例如，所分布的

传感器可以由一个视觉系统替代，该视觉系统查看整个输送机系统以确定所输送物品的状

态。并且这些带滚筒的级联退动可以延伸到任何数量的连贯滚筒带和区。尽管这些滚筒致

动机构已经被描述为头尾相连地串联安排，它们可以由永久插入的致动滚筒运送路径段或

不提供滚筒致动的静止带运送路径段分开。代替具有在固定的方向轴线上可旋转的滚筒，

这些滚筒带可以使用不限制为一个单个旋转轴线的球形的球滚筒。这些输送机系统已经示

出单列地输送物品，但是能够并排输送物品。并且这些控制器还可以使用电机速度、电机电

流的知识或传感器读数或者其他输送机系统变量、设置或参数来确定要采取的控制行动。

这样，如这几个实例提议的，权利要求的范围不意味着限于示例性形式的这些细节。
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