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【公開番号】特開2015-20821(P2015-20821A)
【公開日】平成27年2月2日(2015.2.2)
【年通号数】公開・登録公報2015-007
【出願番号】特願2013-147924(P2013-147924)
【国際特許分類】
   Ｂ６５Ｈ   3/06     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ６５Ｈ    3/06     ３５０Ａ
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【手続補正書】
【提出日】平成28年6月29日(2016.6.29)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　記録媒体に画像を記録する記録動作を実行する記録ユニットと、
　記録媒体の搬送方向において前記記録ユニットの上流側に配され、記録媒体を搬送する
搬送ユニットと、
　前記搬送ユニットを駆動する駆動源と、
　前記搬送方向において前記搬送ユニットの上流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達さ
れて記録媒体の給送動作を実行する給送ユニットと、
　前記搬送方向において前記記録ユニットの下流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達さ
れて記録媒体の排出動作を実行する排出ユニットと、
　制御手段と、を備え、
　前記搬送ユニットは、前記駆動源が第一の方向に回転している場合に前記搬送方向に記
録媒体を搬送し、前記駆動源が第二の方向に回転している場合に前記搬送方向とは反対の
方向に記録媒体を搬送し、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記給送ユニ
ットに伝達されず、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記給送ユニット
に伝達され、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記排出ユニ
ットに伝達され、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記排出ユニットに
伝達されず、
　前記制御手段は、
　第一の記録媒体に対する前記記録動作が完了した後、前記第一の記録媒体を、前記第一
の記録媒体に続く第二の記録媒体の記録開始位置に基づき算出された搬送量だけ、前記駆
動源を前記第一の方向に回転させることによって搬送し、
　前記第一の記録媒体を前記搬送量だけ搬送した後、前記第一の記録媒体に対する前記排
出動作が完了する前に、前記駆動源の回転方向を前記第一の方向から前記第二の方向へ切
り替えることによって前記第二の記録媒体に対する前記給送動作を開始する制御を実行す
る、
ことを特徴とする記録装置。
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【請求項２】
　記録媒体に画像を記録する記録動作を実行する記録ユニットと、
　記録媒体の搬送方向において前記記録ユニットの上流側に配され、記録媒体を搬送する
搬送ローラと、
　前記搬送ローラを駆動する駆動源と、
　前記搬送方向において前記搬送ローラの上流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達され
て記録媒体の給送動作を実行する給送ローラと、
　前記搬送方向において前記記録ユニットの下流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達さ
れて記録媒体の排出動作を実行する排出ローラと、
　制御手段と、を備え、
　前記搬送ローラは、前記駆動源が第一の方向に回転している場合に前記搬送方向に記録
媒体を搬送し、前記駆動源が第二の方向に回転している場合に前記搬送方向とは反対の方
向に記録媒体を搬送し、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記給送ロー
ラに伝達されず、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記給送ローラに伝
達され、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記排出ロー
ラに伝達され、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記排出ローラに伝達
されず、
　前記制御手段は、
　第一の記録媒体に対する前記記録動作が完了した後、前記第一の記録媒体を、前記第一
の記録媒体に続く第二の記録媒体の記録開始位置に基づき算出された搬送量だけ、前記駆
動源を前記第一の方向に回転させることによって搬送し、
　前記第一の記録媒体を前記搬送量だけ搬送させた後、前記第一の記録媒体に対する前記
排出動作が完了する前に、前記駆動源の回転方向を前記第一の方向から前記第二の方向へ
切り替えることによって前記第二の記録媒体に対する前記給送動作を開始する制御を実行
する、
ことを特徴とする記録装置。
【請求項３】
　記録媒体の後端の通過を検知する検知ユニットを更に備え、
　前記検知ユニットの検知位置は、
　前記搬送ユニットよりも搬送方向で上流側で、かつ、前記給送ユニットよりも搬送方向
で下流側の位置であり、
　前記制御手段は、
　前記第一の記録媒体に関する前記検知ユニットの検知結果と、前記第二の記録媒体上の
記録開始位置と、に基づいて、前記第二の記録媒体の給送開始タイミングを設定可能であ
る、
ことを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項４】
　前記記録媒体の後端の通過を検知する検知ユニットを更に備え、
　前記検知ユニットの検知位置は、
　前記搬送ローラよりも搬送方向で上流側で、かつ、前記給送ローラよりも搬送方向で下
流側の位置であり、
　前記制御手段は、
　前記第一の記録媒体に関する前記検知ユニットの検知結果と、前記第二の記録媒体上の
記録開始位置と、に基づいて、前記第二の記録媒体の給送開始タイミングを設定可能であ
る、
ことを特徴とする請求項２に記載の記録装置。
【請求項５】
　前記搬送ユニットは搬送ローラを備え、
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　前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合、前記搬送ローラは前記搬送方向と逆
の方向に記録媒体を搬送するように回転する、
ことを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項６】
　前記搬送ユニットは搬送ローラを備え、
　前記給送ユニットは給送ローラを備え、
　前記排出ユニットは排出ローラを備え、
　前記駆動源がモータを備え、
　前記搬送ローラの回転方向は、前記モータの回転により切り替わり、
　前記記録装置は、更に、
　前記モータから前記給送ローラへの駆動力の伝達経路中に設けられた遊星ギアと、
　前記モータから前記排出ローラへの駆動力の伝達経路中に設けられた遊星ギアと、を含
む、
ことを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項７】
　前記駆動源がモータを備え、
　前記記録装置は、更に、
　前記モータから前記給送ローラへの駆動力の伝達経路中に設けられた遊星ギアと、
　前記モータから前記排出ローラへの駆動力の伝達経路中に設けられた遊星ギアと、を含
む、
ことを特徴とする請求項２に記載の記録装置。
【請求項８】
　前記制御手段は、前記給送ユニットが記録媒体の給送動作を開始した後、前記搬送方向
と反対の方向に記録媒体を搬送する動作状態にある前記搬送ユニットに前記記録媒体を当
接させる制御を実行する、
ことを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項９】
　前記制御手段は、前記給送ローラが記録媒体の給送動作を開始した後、前記搬送方向と
反対の方向に記録媒体を搬送する動作状態にある前記搬送ローラに前記記録媒体を当接さ
せる制御を実行する、
ことを特徴とする請求項２に記載の記録装置。
【請求項１０】
　記録媒体に画像を記録する記録動作を実行する記録ユニットと、
　記録媒体の搬送方向において前記記録ユニットの上流側に配され、記録媒体を搬送する
第一の搬送ローラと、
　前記第一の搬送ローラを駆動するモータと、
　前記搬送方向において前記第一の搬送ローラの上流側に配され、前記モータの駆動によ
って記録媒体を給送する給送ローラと、
　前記搬送方向において前記記録ユニットの下流側に配され、記録媒体を搬送する第二の
搬送ローラと、
　制御手段と、を備え、
　前記第一の搬送ローラは、前記モータが第一の方向に回転している場合に正転し、前記
モータが第二の方向に回転している場合に逆転し、
　前記給送ローラは、前記モータが前記第一の方向に回転している場合は回転せず、前記
モータが前記第二の方向に回転している場合に正転し、
　前記第二の搬送ローラは、前記モータが前記第一の方向に回転している場合に正転し、
前記モータが前記第二の方向に回転している場合に回転せず、
　前記制御手段は、
　第一の記録媒体に対する前記記録動作が完了した後、前記第一の記録媒体を、前記第一
の記録媒体の後端の位置と前記第一の記録媒体に続く第二の記録媒体の記録開始位置とに
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基づき決定された搬送量だけ搬送し、その後、前記第一の記録媒体の前記後端が前記第二
の搬送ローラを通過する前に、前記モータの回転方向を前記第一の方向から前記第二の方
向へ切り替える制御を実行する、
ことを特徴とする記録装置。
【請求項１１】
　前記制御手段は、前記第一の記録媒体に対する前記記録動作が完了した時に前記第一の
記録媒体の前記後端が前記第一の搬送ローラを通過していない場合、前記第一の記録媒体
の前記後端が前記第一の搬送ローラを通過するまで前記第一の記録媒体を前記搬送方向に
搬送し、その後、前記モータの回転方向を前記第一の方向から前記第二の方向へ切り替え
る、
ことを特徴とする請求項１０に記載の記録装置。
【請求項１２】
　前記制御手段は、前記第二の記録媒体が前記記録開始位置に搬送された場合に、前記第
一の記録媒体の前記後端が前記第二の搬送ローラを通過するように前記搬送量を決定する
、
ことを特徴とする請求項１０に記載の記録装置。
【請求項１３】
　記録装置の制御方法であって、
　前記記録装置は、
　記録媒体に画像を記録する記録動作を実行する記録ユニットと、
　記録媒体の搬送方向において前記記録ユニットの上流側に配され、記録媒体を搬送する
搬送ユニットと、
　前記搬送ユニットを駆動する駆動源と、
　前記搬送方向において前記搬送ユニットの上流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達さ
れて記録媒体の給送動作を実行する給送ユニットと、
　前記搬送方向において前記記録ユニットの下流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達さ
れて記録媒体の排出動作を実行する排出ユニットと、を備え、
　前記搬送ユニットは、前記駆動源が第一の方向に回転している場合に前記搬送方向に記
録媒体を搬送し、前記駆動源が第二の方向に回転している場合に前記搬送方向とは反対の
方向に記録媒体を搬送し、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記給送ユニ
ットに伝達されず、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記給送ユニット
に伝達され、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記排出ユニ
ットに伝達され、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記排出ユニットに
伝達されず、
　前記制御方法は、
　第一の記録媒体に対する前記記録動作が完了した後、前記第一の記録媒体を、前記第一
の記録媒体に続く第二の記録媒体の記録開始位置に基づき算出された搬送量だけ、前記駆
動源を前記第一の方向に回転させることによって搬送する工程と、
　前記第一の記録媒体を前記搬送量だけ搬送した後、前記第一の記録媒体に対する前記排
出動作が完了する前に、前記駆動源の回転方向を前記第一の方向から前記第二の方向へ切
り替えることによって前記第二の記録媒体に対する前記給送動作を開始する工程と、を含
む、
ことを特徴とする制御方法。
【請求項１４】
　記録装置の制御方法であって、
　前記記録装置は、
　記録媒体に画像を記録する記録動作を実行する記録ユニットと、
　記録媒体の搬送方向において前記記録ユニットの上流側に配され、記録媒体を搬送する
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搬送ローラと、
　前記搬送ローラを駆動する駆動源と、
　前記搬送方向において前記搬送ローラの上流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達され
て記録媒体の給送動作を実行する給送ローラと、
　前記搬送方向において前記記録ユニットの下流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達さ
れて記録媒体の排出動作を実行する排出ローラと、を備え、
　前記搬送ローラは、前記駆動源が第一の方向に回転している場合に前記搬送方向に記録
媒体を搬送し、前記駆動源が第二の方向に回転している場合に前記搬送方向とは反対の方
向に記録媒体を搬送し、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記給送ロー
ラに伝達されず、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記給送ローラに伝
達され、
　前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転している場合に前記排出ロー
ラに伝達され、前記駆動源が前記第二の方向に回転している場合に前記排出ローラに伝達
されず、
　前記制御方法は、
　第一の記録媒体に対する前記記録動作を完了した後、前記第一の記録媒体を、前記第一
の記録媒体に続く第二の記録媒体の記録開始位置に基づき算出された搬送量だけ、前記駆
動源を前記第一の方向に回転させることによって搬送させる工程と、
　前記第一の記録媒体を前記搬送量だけ搬送させた後、前記第一の記録媒体に対する前記
排出動作が完了する前に、前記駆動源の回転方向を前記第一の方向から前記第二の方向へ
切り替えることによって前記第二の記録媒体に対する前記給送動作を開始させる工程と、
を含む、
ことを特徴とする制御方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　本発明によれば、例えば、記録媒体に画像を記録する記録動作を実行する記録ユニット
と、記録媒体の搬送方向において前記記録ユニットの上流側に配され、記録媒体を搬送す
る搬送ユニットと、前記搬送ユニットを駆動する駆動源と、前記搬送方向において前記搬
送ユニットの上流側に配され、前記駆動源の駆動が伝達されて記録媒体の給送動作を実行
する給送ユニットと、前記搬送方向において前記記録ユニットの下流側に配され、前記駆
動源の駆動が伝達されて記録媒体の排出動作を実行する排出ユニットと、制御手段と、を
備え、前記搬送ユニットは、前記駆動源が第一の方向に回転している場合に前記搬送方向
に記録媒体を搬送し、前記駆動源が第二の方向に回転している場合に前記搬送方向とは反
対の方向に記録媒体を搬送し、前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の方向に回転
している場合に前記給送ユニットに伝達されず、前記駆動源が前記第二の方向に回転して
いる場合に前記給送ユニットに伝達され、前記駆動源の駆動は、前記駆動源が前記第一の
方向に回転している場合に前記排出ユニットに伝達され、前記駆動源が前記第二の方向に
回転している場合に前記排出ユニットに伝達されず、前記制御手段は、第一の記録媒体に
対する前記記録動作が完了した後、前記第一の記録媒体を、前記第一の記録媒体に続く第
二の記録媒体の記録開始位置に基づき算出された搬送量だけ、前記駆動源を前記第一の方
向に回転させることによって搬送し、前記第一の記録媒体を前記搬送量だけ搬送した後、
前記第一の記録媒体に対する前記排出動作が完了する前に、前記駆動源の回転方向を前記
第一の方向から前記第二の方向へ切り替えることによって前記第二の記録媒体に対する前
記給送動作を開始する制御を実行する、ことを特徴とする記録装置が提供される。
【手続補正３】
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【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２９】
　記録媒体Ｐが搬送ガイド部１１５上を搬送されると、記録媒体Ｐの先端と当接部４１ｂ
とが当接し、弾性部材４３の付勢力に抗してセンサレバー４１が回動し、当接部４１ｂが
搬送ガイド部１１５の下方に移動する。このとき、被検知部４１ｃがセンサ４２から遠ざ
かり、センサ４２が被検知部４１ｃを検知しなくなる。これにより、記録媒体Ｐの先端が
検知位置ＤＰに到達したことが検知される。記録媒体Ｐが当接部４１ｂ上を通過する間、
この状態が継続する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３５】
　＜記録ユニット及び移動機構＞
　図１、図５及び図６を参照して記録ユニット２及び移動機構３について説明する。記録
ユニット２は、記録ヘッド２１と、記録ヘッド２１を支持するキャリッジ２２と、キャリ
ッジ２２に搭載されたカートリッジ２３Ａ、２３Ｂと、を備える。カートリッジ２３Ａ、
２３Ｂには記録ヘッド２１へ供給されるインクが収容される。記録ヘッド２１はインクを
吐出する複数のノズルを備え、インクの吐出により記録媒体Ｐに画像を形成する。画像記
録位置は搬送ローラ１２１よりも搬送方向において下流側で、かつ、排出ローラ１３１よ
りも搬送方向において上流側の位置である。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４７】
　太陽ギア１４３２ａは、ギア１４３１ｂと常時噛み合っている。キャリア１４３２ｂは
太陽ギア１４３２ａと同軸周りに回動自在に支持されている。２つの遊星ギア１４３２ｃ
、１４３２ｄはキャリア１４３２ｂに回転自在に支持されており、かつ、太陽ギア１４３
２ａと常時噛み合っている。２つの遊星ギア１４３２ｃ、１４３２ｄは互いに離間した位
置でキャリア１４３２ｂに支持されており、互いに噛み合うことは無い。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５２】
　太陽ギア１４３６ａは、太陽ギア１４３２ａと同軸上で一体的に回転する。キャリア１
４３６ｂは太陽ギア１４３６ａと同軸周りに回動自在に支持されている。遊星ギア１４３
６ｃはキャリア１４３６ｂに回転自在に支持されており、かつ、太陽ギア１４３６ａと常
時噛み合っている。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５６
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００５６】
　切替機構１４４２は、ギア１４４３への駆動力伝達を断続することにより、排出ユニッ
ト１３の駆動状態を排出可能状態と排出不能状態とに切り替える。本実施形態の場合、切
替機構１４４２は遊星ギア機構であり、太陽ギア１４４２ａ、キャリア１４４２ｂ、及び
、遊星ギア１４４２ｃを備える。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５７】
　太陽ギア１４４２ａは、ギア１４４１と常時噛み合う。キャリア１４４２ｂは太陽ギア
１４４２ａと同軸周りに回動自在に支持されている。遊星ギア１４４２ｃはキャリア１４
４２ｂに回転自在に支持されており、かつ、太陽ギア１４４２ａと常時噛み合っている。
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５８】
　ギア１４４３は、キャリア１４４２ｂの回動位置に応じて遊星ギア１４４２ｃと噛み合
う。遊星ギア１４４２ｃがギア１４４３と噛み合った状態においては、搬送モータ１４１
の駆動力がギア１４４３に伝達され、排出ローラ１３１が正転する。キャリア１４４２ｂ
の回動により、遊星ギア１４４２ｃがギア１４４３と噛み合わない状態では、この部分で
駆動力の伝達が断たれ、排出ローラ１３１は停止状態となる。
【手続補正１０】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５９】
　＜駆動状態の切り替え＞
　次に、搬送ローラ１２１の回転方向による、給送ユニット１１及び排出ユニット１３の
駆動状態の切り替わりについて図９及び図１０を参照して説明する。図９及び図１０は駆
動機構１４Ｂの説明図であり、図９は、搬送ローラ１２１の回転方向と、切替機構１４３
２及び切替機構１４４２との関係を示している。また、図１０は、搬送ローラ１２１の回
転方向と、切替機構１４３６との関係を示している。各図において、矢印ｄｆ、ｄｒはそ
れぞれ、搬送ローラ１２１の正転方向、逆転方向を示す。
【手続補正１１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００６７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００６７】
　図１０を参照して、搬送ローラ１２１が正転すると、切替機構１４３６のキャリア１４
３６ｂは矢印ｄｆ３方向に回動し、遊星ギア１４３６ｃがギア１４３７ａから離間して噛
み合わない状態となる。搬送モータ１４１の駆動力はギア１４３７ａに伝達されず、した
がって、給送ローラ１１１は停止した状態となる。
【手続補正１２】
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【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００７０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７０】
　以上のことから１枚の記録媒体Ｐに対する画像記録の一単位の動作は、例えば初めに搬
送ローラ１２１を逆転して記録媒体Ｐの給送動作及び斜行矯正動作を行い、次に搬送ロー
ラ１２１を正転して記録媒体Ｐの搬送動作及び排出動作を行う、とすることができる。
【手続補正１３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１００
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１００】
　以上により一単位の調整処理が終了する。この調整処理が終了するとＳ１へ戻って後続
の記録媒体Ｐn+1の給送が開始される。このとき、先行する記録媒体Ｐnの排出が完了して
いない場合であっても、排出ローラ１３１は停止しているため、先行する記録媒体Ｐnも
停止している。そして、後続の記録媒体Ｐn+1に対してＳ５の処理が行われる段階で、先
行する記録媒体Ｐnも搬送され、その排出が完了することになる。
【手続補正１４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０１】
　以上述べたとおり、本実施形態では、給送中は排出ローラ１３１の逆転を規制する構成
とした。これにより、先行する記録媒体Ｐnと後続の記録媒体Ｐn+1との間隔調整ができ、
搬送量αの設定によって後続の記録媒体Ｐn+1の給送開始タイミングの制御を行うことが
できる。また、給送中は搬送ローラ１２１が逆転しているので、後続の記録媒体Ｐn+1の
斜行矯正を行うことができる。よって、駆動源の数を削減しながら、記録装置Ａに最小限
必要な機能を実現できる。
【手続補正１５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０２】
　＜第２実施形態＞
　上記第１実施形態では、アーム１１２が給送位置から退避位置に移動を完了するまでに
、搬送ローラ１２１が所定の回転量だけ正転する必要がある。アーム１１２が退避位置へ
の移動を完了した場合には、既に述べたとおり、ギア１４３４とギア１４３３との噛み合
い位置が部分１４３４ａとなって駆動伝達が断たれる。しかし、移動途中においては駆動
伝達があるため、搬送モータ１４１はその負荷を負担している状態である。余白量Ｍが短
い場合には、アーム１１２が退避位置への移動を完了する前に画像記録動作（Ｓ６）が開
始される場合がある。アーム１１２回動のための負荷を搬送モータ１４１が負担している
状態で画像記録動作が開始されると、搬送ローラ１２１の停止位置が不安定となり、記録
品質が劣化する場合がある。
【手続補正１６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０３
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【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０３】
　そこで、本実施形態では、記録媒体Ｐを記録ヘッド２１に対する画像記録の先頭位置ま
で搬送する際（Ｓ５）、少なくともアーム１１２が退避位置への移動を完了するまで搬送
ローラ１２１を正転させる。その結果、画像記録開始位置ＢＩが位置ＢＰを通過してしま
った場合には、搬送ローラ１２１を逆転して記録媒体Ｐを逆送し、両者の位置を一致させ
る。搬送ローラ１２１を逆転すると、アーム１１２が退避位置から給送位置へ戻るが、キ
ャリア１４３２ｂが回動して遊星ギア１４３２ｄがギア１４３４と噛み合うまでにタイム
ラグがある。このタイムラグを利用することで、アーム１１２を退避位置に維持したまま
、記録媒体Ｐを逆送できる。
【手続補正１７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０６】
　Ｓ２２では搬送量αをLに設定する。Ｓ２３では搬送量αをE-M-N-Sに設定する。これら
の処理は、Lと、E-M-N-Sとの両者の値を比較し、小さい方を搬送量αとして設定するもの
である。
【手続補正１８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０８】
　以上により一単位の調整処理が終了する。この調整処理が終了するとＳ１へ戻って後続
の記録媒体Ｐn+1の給送が開始される。このとき、先行する記録媒体Ｐnの排出が完了して
いない場合であっても、排出ローラ１３１は停止しているため、先行する記録媒体Ｐnも
停止している。そして、後続の記録媒体Ｐn+1に対してＳ５の処理が行われる段階で、先
行する記録媒体Ｐnも搬送され、その排出が完了することになる。本実施形態の場合、Ｓ
５の処理において、距離Sだけ記録媒体Ｐn+1を逆送する動作が含まれ、その後、Ｓ６の画
像記録動作を行うことになる。
【手続補正１９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０９】
　＜他の実施形態＞
　上記実施形態では、切替機構１４３２、１４３６及び１４４２として、いずれも遊星ギ
ア機構を採用したが、切替機構１４３２、１４３６及び１４４２の機構はこれに限られな
い。例えば、切替機構１４４２は排出ローラ１３１を正転させる場合は駆動力を伝達し、
逆転させる場合は駆動力を伝達しないワンウェイクラッチ等でもよい。また、上記各実施
形態では、給送ユニット１１及び排出ユニット１３の駆動状態を搬送ローラ１２１の回転
方向によって切り替わるものとしたがこれに限られない。例えば、記録ユニット２の移動
力を利用して駆動状態を切り替える構成としてもよい。図１５はその一例を示す模式図で
ある。
【手続補正２０】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】０１１５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１１５】
　次に、上記各実施形態では、給送動作中、排出ローラ１３１を停止する構成としたが、
給送動作中、排出ローラ１３１は記録媒体Ｐを逆送しない状態にあればよい。したがって
、例えば、給送動作中、排出ローラ１３１は正転していてもよく、この構成の場合、搬送
量αをより短くできる場合がある。また、給送動作中、搬送ローラ１２１を逆転する構成
としたが、停止していてもよい。搬送ローラ１２１が停止していても、上述した斜行矯正
を行うことが可能である。
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