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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】カッター機構への異物挟まりの誤検出を抑制す
るとともに、切断を確実に行わせる。
【解決手段】用紙搬送方向と交差する方向の一端をホー
ムポジション（ＨＰ）、他端をバックポジション（ＢＰ
）とし、モータによりＨＰからＢＰまで移動する切断機
構と、切断機構のＢＰへの到達を検出するＢＰ側停止位
置検出センサ（Ｓ）と、用紙の種類及び幅の判定手段と
、記憶された切断機構移動速度と用紙の種類及び幅とを
用いて、切断機構のＨＰからの移動開始から切断するま
での用紙切断時間と、切断機構のＨＰからの移動開始か
らＳに到達するまでのＢＰ到達時間との算出手段と、モ
ータ駆動電流値の検出手段と、モータ駆動電流を制御し
て用紙切断機構の移動を制御する駆動制御手段とを具備
する。駆動制御手段は、用紙切断時間が経過してからＢ
Ｐ到達時間が経過するまでの間に駆動電流値に所定の変
化が生じた場合、ＢＰに到達する前に切断機構を停止さ
せる。
【選択図】図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　用紙の搬送経路上に設けられ、該用紙の搬送方向と交差する方向に沿った一端をホーム
ポジションとするとともにその他端をバックポジションとして、駆動電流が通電されるこ
とにより駆動力を生じるモータの駆動力を受けて前記ホームポジションから前記バックポ
ジションまで移動して前記用紙を切断する用紙切断機構と、
　前記バックポジションへの前記用紙切断機構の到達を検出するバックポジション側停止
位置検出センサと、
　前記用紙の種類と前記用紙の幅とを判定する判定手段と、
　予め保持された前記用紙切断機構の移動速度と前記判定手段により判定された用紙の種
類及び用紙の幅とを用いて、前記用紙切断機構が前記ホームポジションからの移動を開始
した時点から前記用紙を切断するまでの用紙切断時間と、前記用紙切断機構が前記ホーム
ポジションからの移動を開始した時点から前記バックポジション側停止位置検出センサに
到達するまでのバックポジション到達時間とを含む情報を算出する算出手段と、
　前記モータの駆動電流の電流値を検出する検出手段と、
　前記モータへの駆動電流の通電を制御して、前記用紙切断機構による前記ホームポジシ
ョンと前記バックポジションとの間における移動を制御する駆動制御手段と
　を具備し、
　前記駆動制御手段は、
　前記用紙切断機構により前記用紙を切断する際に、前記ホームポジションから前記用紙
切断機構の移動を開始させた後、前記用紙切断時間が経過した時点から前記バックポジシ
ョン到達時間が経過するまでの間に前記検出手段により検出される前記駆動電流の電流値
に所定の変化が生じた場合、前記バックポジションに到達する前に前記用紙切断機構の移
動を停止させる
　ことを特徴とする用紙切断装置。
【請求項２】
　前記ホームポジションへの前記用紙切断機構の到達を検出するホームポジション側停止
位置検出センサ
　を更に具備し、
　前記算出手段は、
　予め保持された前記用紙切断機構の移動速度と前記判定手段により判定された用紙の種
類及び用紙の幅とを用いて、前記バックポジションから前記ホームポジションに前記用紙
切断機構を移動させる際に前記駆動電流を増加させて前記用紙切断機構を加速させる加速
時間と、前記用紙切断機構が前記バックポジションからの移動を開始した時点から前記ホ
ームポジション側停止位置検出センサに到達するまでのホームポジション到達時間とを含
む情報を算出し、
　前記駆動制御手段は、
　前記用紙切断機構の位置を前記ホームポジションに復帰させる際に、前記バックポジシ
ョンから前記用紙切断機構の移動を開始させた後、前記加速時間が経過した時点から前記
バックポジション到達時間が経過するまでの間に前記検出手段により検出される前記駆動
電流の電流値に所定の変化が生じた場合、前記ホームポジションに到達する前に前記用紙
切断機構の移動を停止させる
　ことを特徴とする請求項１記載の用紙切断装置。
【請求項３】
　用紙の搬送経路上に設けられ、該用紙の搬送方向と交差する方向に沿った一端をホーム
ポジションとするとともにその他端をバックポジションとして、駆動電流が通電されるこ
とにより駆動力を生じるモータの駆動力を受けて前記ホームポジションから前記バックポ
ジション側に移動して前記用紙を切断する用紙切断機構と、
　前記ホームポジションへの前記用紙切断機構の到達を検出するホームポジション側停止
位置検出センサと、
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　前記用紙の種類と前記用紙の幅とを判定する判定手段と、
　予め保持された前記用紙切断機構の移動速度と前記判定手段により判定された用紙の種
類及び用紙の幅とを用いて、前記用紙切断機構が前記ホームポジションからの移動を開始
した時点から前記用紙を切断するまでの用紙切断時間と、前記バックポジション側から前
記ホームポジションに前記用紙切断機構を移動させる際に前記駆動電流を増加させて前記
用紙切断機構を加速させる加速時間と、前記用紙切断機構が前記用紙の切断の完了位置か
らの移動を開始した時点から前記ホームポジション側停止位置検出センサに到達するまで
のホームポジション到達時間とを含む情報を算出する算出手段と、
　前記モータの駆動電流の電流値を検出する検出手段と、
　前記モータへの駆動電流の通電を制御して、前記用紙切断機構による前記ホームポジシ
ョンと前記バックポジションとの間における移動を制御する駆動制御手段と
　を具備し、
　前記駆動制御手段は、
　前記用紙切断機構により前記用紙を切断する際に、前記ホームポジションから前記用紙
切断機構の移動を開始させた後、前記用紙切断時間が経過すると、前記用紙切断機構を当
該用紙の切断の完了位置から前記ホームポジション側に移動させ、当該ホームポジション
側への移動を開始させた時点から前記加速時間が経過した後、前記ホームポジション到達
時間が経過するまでの間に前記検出手段により検出される前記駆動電流の電流値に所定の
変化が生じた場合、前記ホームポジションに到達する前に前記用紙切断機構の移動を停止
させる
　ことを特徴とする用紙切断装置。
【請求項４】
　前記駆動制御手段は、
　前記駆動電流の電流値が第１の閾値を越えるか、前記駆動電流の電流値の所定時間あた
りの増加が第２の閾値を越えるかの少なくともいずれかが生じた場合に、前記用紙切断機
構の移動を停止させる
　ことを特徴とする請求項１から３のいずれか１項に記載の用紙切断装置。
【請求項５】
　請求項１から４のいずれか１項に記載の用紙切断装置を備えたことを特徴とする記録装
置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、用紙切断装置及び記録装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、例えば、ロール紙に画像を記録する記録装置（例えば、プリンタ）が知られてい
る。ロール紙に対して記録を行なう記録装置の場合、一般に、画像の記録が終わる度にロ
ール紙を自動的に切断するカッター機構がその内部に備わっている。カッター機構は、そ
の構成の違いにより、ある隙間に刃を突き立てるギロチン方式や、２枚の刃を交差させて
用紙の端から切断するハサミ方式、等の様々な方式が知られている。なお、いずれの方式
であっても、少なくとも１枚以上の刃が移動することによって用紙の切断が行なわれる。
【０００３】
　カッター機構は、通常動作では問題なく動作していても、用紙のジャムが発生したり、
カッター機構に異物が挟まったりした場合、刃を正常に稼動できず、ロック状態となる場
合がある。これに対処するため、特許文献１には、ロック状態となった場合に、モータを
逆回転させて刃を復帰させる技術が開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
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【特許文献１】特開平０５－３３７８７６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　一般に、装置本体の用紙開口部の端部とカッター機構との間に異物が挟まった場合に、
上述したロック状態に陥ることが多い。一方で、用紙の切断中に異物が挟まった場合には
、徐々に負荷が大きくなる状態が続くだけで、直ぐにロック状態にならないことが多い。
【０００６】
　また、ロック状態の検出を電流を用いて行なうようにした場合、用紙切断中には、用紙
の種類により負荷が異なるため、電流の変化が大きくなる。そのため、誤検出を起こして
しまう可能性がある。
【０００７】
　ここで、例えば、用紙切断中にロック状態を検出した場合、記録装置は、モータを逆転
させ、カッター機構をホームポジション等に移動させる。この場合、用紙は、途中まで切
断された状態になる。このような一部が切断された用紙は、当該用紙の自重により途中ま
で切断させた切り口から裂けてしまうため、最悪の場合、記録画像部分が破けてしまう。
【０００８】
　本発明は、上記課題に鑑みてなされたものであり、カッター機構に異物が挟まっている
か否かの検出時の誤検出を抑制するとともに、用紙の切断処理を確実に行なえるようにし
た技術を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　上記課題を解決するため、本発明の一態様による用紙切断装置は、用紙の搬送経路上に
設けられ、該用紙の搬送方向と交差する方向に沿った一端をホームポジションとするとと
もにその他端をバックポジションとして、駆動電流が通電されることにより駆動力を生じ
るモータの駆動力を受けて前記ホームポジションから前記バックポジションまで移動して
前記用紙を切断する用紙切断機構と、前記バックポジションへの前記用紙切断機構の到達
を検出するバックポジション側停止位置検出センサと、前記用紙の種類と前記用紙の幅と
を判定する判定手段と、予め保持された前記用紙切断機構の移動速度と前記判定手段によ
り判定された用紙の種類及び用紙の幅とを用いて、前記用紙切断機構が前記ホームポジシ
ョンからの移動を開始した時点から前記用紙を切断するまでの用紙切断時間と、前記用紙
切断機構が前記ホームポジションからの移動を開始した時点から前記バックポジション側
停止位置検出センサに到達するまでのバックポジション到達時間とを含む情報を算出する
算出手段と、前記モータの駆動電流の電流値を検出する検出手段と、前記モータへの駆動
電流の通電を制御して、前記用紙切断機構による前記ホームポジションと前記バックポジ
ションとの間における移動を制御する駆動制御手段とを具備し、前記駆動制御手段は、前
記用紙切断機構により前記用紙を切断する際に、前記ホームポジションから前記用紙切断
機構の移動を開始させた後、前記用紙切断時間が経過した時点から前記バックポジション
到達時間が経過するまでの間に前記検出手段により検出される前記駆動電流の電流値に所
定の変化が生じた場合、前記バックポジションに到達する前に前記用紙切断機構の移動を
停止させる。
【発明の効果】
【００１０】
　本発明によれば、カッター機構に異物が挟まっているか否かの検出時の誤検出を抑制す
るとともに、用紙の切断処理を確実に行なえる。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】本発明の一実施の形態に係わる記録装置１０の外観構成の一例を示す図。
【図２】図１に示す記録装置１０の制御系の構成の一例を示す図。
【図３】図２に示すカッター機構２２０の概略構成の一例を示す図。



(5) JP 2012-166324 A 2012.9.6

10

20

30

40

50

【図４】図２に示す機構制御回路２２１の制御系の構成及びＣＰＵ２１５上に実現される
機能的な構成の一例を示す図。
【図５】実施形態１に係わる用紙切断処理の流れの一例を示すフローチャート。
【図６】実施形態２に係わる用紙切断処理の流れの一例を示すフローチャート。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下、本発明の実施形態について図面を参照して詳細に説明する。なお、この明細書に
おいて、「記録」とは、文字、図形等有意の情報を形成する場合のみならず、有意無意を
問わず、広く記録媒体上に画像、模様、パターン等を形成する、又は媒体の加工を行なう
場合も表す。また、人間が視覚で知覚し得るように顕在化したものであるか否かを問わな
い。
【００１３】
　また、「記録媒体」とは、一般的な記録装置で用いられる紙のみならず、広く、布、プ
ラスチック・フィルム、金属板、ガラス、セラミックス、木材、皮革等、記録が可能なも
のも表す。
【００１４】
　（実施形態１）
　図１は、本発明の一実施の形態に係わる用紙切断装置を適用した記録装置１０の外観構
成の一例を示す図である。なお、本実施形態においては、記録方式としてインクジェット
方式を採用した記録装置を例に挙げて説明するが、インクジェット方式に限られない。例
えば、電子写真方式などといった他の形式を採用した記録装置であっても良い。
【００１５】
　記録装置１０は、インクジェット方式に従ってインクを吐出して記録を行なうインクジ
ェット記録ヘッド（以下、記録ヘッドと呼ぶ）１０９をキャリッジ１０６に搭載し、キャ
リッジ１０６を主走査方向（Ｘ方向）に往復移動させて記録を行なう。キャリッジ１０６
は、記録装置１０が記録動作を行なっていない場合、又は記録ヘッド１０９の回復動作を
行なう場合、図中の点線に示すホームポジションに待機するように制御される。
【００１６】
　記録装置１０は、記録媒体（本実施形態においては、ロール紙であり、以下、用紙と呼
ぶ）Ｐを給紙ローラ１０５を用いて給紙し、記録位置まで搬送する。そして、その記録位
置において各記録ヘッド１０９から用紙Ｐにインクを吐出することで記録を行なう。記録
ヘッド１０９による１回の記録走査が終了すると、搬送ローラ１０３及び補助ローラ１０
４が回転し、用紙Ｐは、記録ヘッド１０９の記録幅に対応した量だけ副走査方向（Ｙ方向
）に搬送される。このような記録走査と搬送動作とを繰り返すことにより、用紙Ｐに画像
が記録される。
【００１７】
　記録ヘッド１０９には、記録素子として、例えば、電気熱変換体が設けられている。す
なわち、記録ヘッド１０９は、熱エネルギを利用してインクを吐出する。電気熱変換体は
、各吐出口に対応して設けられ、画像データに応じて対応する電気熱変換体にパルス電圧
を印加する。これにより、対応する吐出口からインクが吐出される。なお、本実施形態に
おいては、インクの吐出方式として、ヒータを用いてインクを吐出する場合について説明
するが、これに限定されない。例えば、ピエゾ素子を用いた方式、静電素子を用いた方式
、ＭＥＭＳ素子を用いた方式など、様々なインクジェット方式を採用しても良い。
【００１８】
　記録装置１０のキャリッジ１０６には、記録ヘッド１０９の他、例えば、イエロ（Ｙ）
、マゼンタ（Ｍ）、シアン（Ｃ）、ブラック（Ｂｋ）のインクをそれぞれ収容する４つの
インクカートリッジが搭載される。インクカートリッジは、記録ヘッド１０９各々に対し
て供給するインクを貯留する。これら４つのインクカートリッジは、それぞれ独立して着
脱できる。
【００１９】



(6) JP 2012-166324 A 2012.9.6

10

20

30

40

50

　図２は、図１に示す記録装置１０の制御系の構成の一例を示す図である。
【００２０】
　ＣＰＵ（Central Processing Unit）２１５は、記録装置１０における各部の動作を統
括制御する。ＲＯＭ（Read Only Memory）２２２は、ＣＰＵ２１５により実行されるプロ
グラムを記憶する。なお、ＲＯＭ２２２は、書き込み可能に構成されていても良い。
【００２１】
　ＲＡＭ（Random Access Memory）２２３は、各種データが一時的に格納される。例えば
、ＣＰＵ２１５により各種処理が実施される際には、ワーク領域として利用される。不揮
発性メモリ２２４は、例えば、ＥＥＰＲＯＭ等で実現され、電源オフ時にもその記憶内容
を保持する。不揮発性メモリ２２４には、例えば、カッター機構２２０の移動速度等が保
持される。
【００２２】
　操作・表示部２２５は、ユーザインターフェースとして機能し、例えば、電源投入や、
ホスト装置Ｈとのオンライン／オフラインの設定等、ユーザが所要の操作を行なうための
スイッチや、装置状態をユーザに提示するための表示器とを具備して構成される。
【００２３】
　ホスト装置Ｈは、記録装置１０に対して画像データを供給する供給源として機能し、記
録処理に係わる画像等のデータ作成や処理等を行なうコンピュータで実現される。なお、
ホスト装置Ｈは、画像取り込み用のリーダ部、又はデジタルカメラ等として実現されても
良い。
【００２４】
　Ｉ／Ｆ（インターフェース）２２６は、ホスト装置Ｈ等と通信を行なう通信インターフ
ェースとして機能する。例えば、画像データ、各種コマンドやステータス信号等は、この
Ｉ／Ｆ２２６を介して送受信される。
【００２５】
　記録ヘッド制御回路２１２は、記録ヘッド１０９を統括制御する。より具体的には、記
録ヘッド１０９を電気的に制御し、画像データに応じてインクを吐出させる。
【００２６】
　用紙判定用センサ２２８は、用紙を判定する機能を有し、例えば、キャリッジ１０６に
搭載され、用紙Ｐの種類や用紙幅をアナログ値で検出する。当該検出されたアナログ値は
、ＡＤコンバータ２２９によってデジタル値に変換された後、ＣＰＵ２１５に入力される
。すなわち、ＣＰＵ２１５においては、ＡＤコンバータ２２９を介して受信したデジタル
値に基づいて用紙の種類や用紙幅の判定を行なう。なお、用紙幅とは、用紙の搬送方向に
直交する方向（直交方向）に関する用紙の幅を示す。
【００２７】
　記録装置１０には、複数のモータ２１６～２１８及び２２７が設けられる。主走査モー
タ２１６は、図１に示すＸ方向（主走査方向）に記録ヘッド１０９を走査させるための駆
動源である。副走査モータ２１７は、図１に示すＹ方向（副走査方向）に用紙Ｐを搬送す
るための駆動源である。回復動作モータ２１８は、回復処理ユニットを動作させるための
駆動源である。カッターモータ２２７は、用紙Ｐを切断するためのカッター機構２２０を
動作させるための駆動源である。
【００２８】
　機構制御回路２２１は、各種モータやアクチュエータ、各種センサ等を統括制御する。
カッター機構２２０は、用紙切断機構としての機能を有し、用紙を切断する。タイマー２
１９は、各種時間を計時する。以上が、記録装置１０における制御系の構成の一例につい
ての説明である。
【００２９】
　次に、図３を用いて、図２に示すカッター機構２２０の概略構成の一例について説明す
る。カッター機構２２０は、図３に示すように、用紙１０７の搬送方向と交差する方向に
移動する。
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【００３０】
　カッター機構２２０には、上刃４０２と下刃４０３とが設けられる。上刃４０２及び下
刃４０３は、用紙１０７（図１に示す用紙Ｐに対応する）の基準側に設置され、ループ状
のワイヤ４０８に固定されている。ワイヤ４０８は、カッターモータ２２７に設けられる
駆動プーリ４０４と、ホームポジション（ＨＰ）側にある徒動プーリ４０５とにより移動
可能に支持される。なお、ここでは、用紙１０７の搬送方向の直交方向に沿った一端（用
紙切断開始時のカッター機構２２０の停止位置側）をＨＰとするとともに、その他端をＢ
Ｐとする。
【００３１】
　駆動プーリ４０４が回転駆動されると、ワイヤ４０８が移動する。このワイヤ４０８の
移動によりカッター機構２２０は、レール４０９に沿って左右に移動する。そして、この
カッター機構２２０の移動によって用紙１０７が所定の長さに切断される。用紙１０７の
切断後、カッター機構２２０は更に移動してバックポジション（ＢＰ）側に到達する。
【００３２】
　ＢＰ側にカッター機構２２０が到達すると、ＢＰ側の停止位置検出センサ（バックポジ
ション側停止位置検出センサ）４０７がオンされる。すると、この検出信号を受けてＣＰ
Ｕ２１５は、カッターモータ２２７の回転を一瞬逆回転させ、カッター機構２２０にブレ
ーキをかけて停止させる。このとき、カッター機構２２０は、慣性によって瞬時に停止せ
ず移動してしまうが、ＢＰ側のＢＰストッパ４１２に接触し停止する。切断された用紙は
、図示しない搬送ローラにより所定の方向へ搬送され、開口部４１０から排紙される。
【００３３】
　切断された用紙は、搬送ローラによりその先端部が引き戻される。また、カッターモー
タ２２７は、逆回転し、カッター機構２２０をＨＰ側へ移動させる。カッター機構２２０
がＨＰ側に到達すると、ＨＰ側の停止位置検出センサ（ホームポジション側停止位置検出
センサ）４０６がオンされる。すると、この検出信号を受けたＣＰＵ２１５は、カッター
モータ２２７の回転を一瞬逆回転させ、カッター機構２２０にブレーキをかけて停止させ
る。カッター機構２２０は、ＨＰ側のＨＰストッパ４１１に接触し停止する。また、キャ
リッジ１０６に設けられた用紙判定用センサ２２８においては、用紙１０７の種類及び用
紙幅の判定が行なわれる。
【００３４】
　次に、図４を用いて、図２に示す機構制御回路２２１の制御系の構成及びＣＰＵ２１５
上に実現される機能的な構成の一例について説明する。ここでは、特に、カッターモータ
２２７の駆動電流の電流値を検出する機構の構成について説明する。
【００３５】
　機構制御回路２２１は、ＣＰＵ２１５に接続されている。そのため、ＣＰＵ２１５は、
機構制御回路２２１を介してカッターモータ２２７の制御を行なう。カッターモータ２２
７は、カッターモータ＋相３０４とカッターモータ－相３０５とに接続されている。
【００３６】
　機構制御回路２２１は、ＣＰＵ２１５からの命令に基づいて、カッターモータ２２７の
駆動制御を行なう。ここで、機構制御回路２２１内部には、モータドライバ制御回路３０
１と、モータドライバ回路３０２と、電流検出部３０３とが設けられる。モータドライバ
回路３０２は、カッターモータ２２７を駆動させ、モータドライバ回路３０２は、モータ
ドライバ回路３０２を制御する。また、電流検出部３０３は、カッターモータ２２７の駆
動時に発生する電流を検出する。これにより、電流検出部３０３は、カッターモータ２２
７における駆動電流の電流値を検出できる。
【００３７】
　ここで、ＣＰＵ２１５上に実現される機能的な構成の一例について説明する。ＣＰＵ２
１５上には、機能的な構成として、用紙判定部３１１と、算出部３１２と、駆動制御部３
１３とが実現される。なお、ＣＰＵ２１５上に実現される機能構成は、例えば、ＣＰＵ２
１５が、ＲＯＭ２２２等に格納された各種制御プログラムを実行することにより実現され
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る。
【００３８】
　用紙判定部３１１は、用紙判定用センサ２２８からの出力値に基づいて用紙の種類や用
紙幅の判定を行なう。
【００３９】
　算出部３１２は、用紙判定部３１１により判定された用紙の種類及び用紙幅の値と、（
予め保持された）カッター機構２２０の移動速度とに基づいて、用紙の切断に係わる各種
情報を算出する。具体的には、用紙切断時間と、用紙切断時センサ到達時間と、用紙未切
断時センサ到達時間と、加速時間とを算出する。
【００４０】
　ここで、これら用紙の切断に係わる情報について図３を参照して説明する。
【００４１】
　用紙切断時間４２１は、カッター機構２２０がＨＰから用紙幅（主走査方向への用紙の
長さを示す）を通過するまでの時間であり、カッター機構２２０がＨＰからの移動を開始
した時点から搬送経路上を搬送される用紙を切断するまでの時間を示す。
【００４２】
　用紙切断時センサ到達時間（バックポジション到達時間）４２２は、カッター機構２２
０がＨＰからの移動を開始した時点からＢＰ側の停止位置検出センサ４０７に到達するま
での時間を示す。すなわち、用紙切断時センサ到達時間４２２は、用紙の切断時にカッタ
ー機構２２０がＨＰとＢＰとの間の移動に要する時間を示す。
【００４３】
　用紙未切断時センサ到達時間（ホームポジション到達時間）４２４は、カッター機構２
２０がＢＰからの移動を開始した時点からＨＰ側の停止位置検出センサ４０６に到達する
までの時間を示す。すなわち、用紙未切断時センサ到達時間４２４は、用紙の未切断時に
カッター機構２２０がＨＰとＢＰとの間の移動に要する時間を示す。
【００４４】
　加速時間（加速制御期間）４２３は、カッター機構２２０がＢＰ側からＨＰ側に加速さ
れる時間（期間）である。加速時間４２３は、カッターモータ２２７に通電される駆動電
流が増加する期間である。この加速時間４２３の後、カッター機構２２０は、当該加速時
間４２３中にカッターモータ２２７により与えられた駆動力に従ってＨＰ側に移動するこ
とになる。図３の場合、加速時間４２３は、ＢＰ側の用紙端４１３に到達する前に終わっ
ているが、これに限られず、加速時間４２３は、カッター機構２２０の走査範囲等に従っ
て、決めれば良い。
【００４５】
　駆動制御部３１３は、カッターモータ２２７への駆動電流の通電を制御して、カッター
機構２２０によるＨＰとＢＰとの間における移動を制御する。また、駆動制御部３１３は
、電流検出部３０３により検出される駆動電流の電流値の変化や、ＨＰ側及びＢＰ側の停
止位置検出センサ４０６及び４０７の出力値に基づいてカッター機構２２０の移動（駆動
）の停止を制御する。
【００４６】
　次に、図５を用いて、図１に示す記録装置１０における用紙切断処理の流れの一例につ
いて説明する。
【００４７】
　記録装置１０において、用紙上への画像の記録が終了すると、この処理は開始する。こ
の処理が開始すると、記録装置１０は、まず、算出部３１２において、用紙判定部３１１
により判定された用紙の種類及び用紙幅の値と、カッター機構２２０の移動速度とに基づ
いて、用紙の切断に係わる各種情報を取得する（Ｓ５０１）。具体的には、用紙切断時間
と、用紙切断時センサ到達時間と、用紙未切断時センサ到達時間と、加速時間とを算出す
る。
【００４８】
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　次に、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、カッターモータ２２７の駆動を開
始させ、カッター機構２２０をＢＰ側に向けて移動させる。すなわち、カッター機構２２
０による用紙の切断動作を開始させる。また、タイマー２１９の計時も開始させる（Ｓ５
０２）。
【００４９】
　ここで、記録装置１０は、用紙切断時間が経過するまで待機する（Ｓ５０３でＮＯ）。
そして、当該時間が経過すると（Ｓ５０３でＹＥＳ）、記録装置１０は、駆動制御部３１
３において、各種情報に基づいてカッター機構２２０の移動（駆動）の停止を制御する。
具体的には、用紙切断時センサ到達時間が経過したか否か、駆動電流の電流値が監視閾値
を越えたか否か、ＢＰ側の停止位置検出センサ４０７がオンになったか否かに基づいてカ
ッター機構２２０の駆動を制御する。このように本実施形態においては、駆動電流の電流
値の監視は、用紙切断時間が経過した時点から用紙切断時センサ到達時間が経過するまで
の間に行なわれる。
【００５０】
　ここで、用紙切断時センサ到達時間が経過した場合（Ｓ５０４でＹＥＳ）、記録装置１
０は、駆動制御部３１３において、カッター機構２２０の移動を停止させる（Ｓ５０７）
。一方、用紙切断時センサ到達時間が経過する前に、駆動電流の電流値が監視閾値を越え
ていれば（Ｓ５０５でＹＥＳ）、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、カッター
機構２２０の移動を停止させる（Ｓ５０７）。なお、ここでは、駆動電流の電流値が監視
閾値（第１の閾値）を越えているか否かを判定しているが、所定時間あたりにおける駆動
電流の電流値の増加が所定の閾値（第２の閾値）を越えているか否かを判定するようにし
ても良い。
【００５１】
　また、用紙切断時センサ到達時間が経過する前に、ＢＰ側の停止位置検出センサ４０７
がオンになれば（Ｓ５０６でＹＥＳ）、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、カ
ッター機構２２０の移動を停止させる（Ｓ５０７）。
【００５２】
　上述したＳ５０１～Ｓ５０７の処理により用紙を切断したカッター機構２２０はＢＰに
停止した状態となる。ここで、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、カッター機
構２２０を元の位置に戻すため（ＨＰ側に移動させるため）、カッターモータ２２７を逆
転駆動し、カッター機構２２０をＨＰ側に向けて移動させる。また、タイマー２１９をリ
セットした後、再度、タイマー２１９の計時を開始させる（Ｓ５０８）。
【００５３】
　ここで、記録装置１０は、加速時間（加速制御期間）が経過するまで待機する（Ｓ５０
９でＮＯ）。すなわち、加速時間（加速制御期）中には、カッターモータ２２７に通電さ
れる駆動電流が急激に増加しているため、この期間中には、駆動電流の監視は行なわない
。これにより、本実施形態においては、加速時間中に駆動電流が増加したことに伴って、
異物が挟まっていると誤検出してしまうことを抑制する。
【００５４】
　加速時間が経過（加速制御期間が終了）すると（Ｓ５０９でＹＥＳ）、記録装置１０は
、駆動制御部３１３において、各種情報に基づいてカッター機構２２０の移動（駆動）の
停止を制御する。具体的には、用紙未切断時センサ到達時間が経過したか否か、駆動電流
の電流値が監視閾値を越えたか否か、ＨＰ側の停止位置検出センサ４０６がオンになった
か否かに基づいてカッター機構２２０の駆動を制御する。このように本実施形態において
は、駆動電流の電流値の監視は、加速時間が経過した時点から用紙未切断時センサ到達時
間が経過するまでの間に行なわれる。
【００５５】
　ここで、用紙未切断時センサ到達時間が経過した場合（Ｓ５１０でＹＥＳ）、記録装置
１０は、駆動制御部３１３において、カッター機構２２０の移動を停止させる（Ｓ５１３
）。一方、用紙未切断時センサ到達時間が経過する前に、駆動電流の電流値が監視閾値を
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越えていれば（Ｓ５１１でＹＥＳ）、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、カッ
ター機構２２０の移動を停止させる（Ｓ５１３）。なお、ここでは、駆動電流の電流値が
監視閾値（第１の閾値）を越えているか否かを判定しているが、上記同様に、所定時間あ
たりにおける駆動電流の電流値の増加が所定の閾値（第２の閾値）を越えているか否かを
判定するようにしても良い。
【００５６】
　また、用紙未切断時センサ到達時間が経過する前に、ＨＰ側の停止位置検出センサ４０
６がオンになれば（Ｓ５１２でＹＥＳ）、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、
カッター機構２２０の移動を停止させる（Ｓ５１３）。このＳ５０８～Ｓ５１３の処理に
よりカッター機構２２０は、ＨＰに停止した状態となり、元のポジションに復帰する。
【００５７】
　以上説明したように実施形態１によれば、用紙の切断に際しては、カッター機構２２０
による用紙の切断が完了した時点からＢＰに到達するまでの間、カッターモータ２２７の
駆動電流の電流値を監視する。
【００５８】
　また、カッター機構２２０の位置をＢＰからＨＰに復帰させる際には（用紙未切断時）
、カッター機構２２０の加速時間が経過した後、当該カッター機構２２０がＨＰに到達す
るまでの間、カッターモータ２２７の駆動電流の電流値を監視する。
【００５９】
　これにより、カッターモータ２２７の駆動電流が安定している状態時に、カッター機構
２２０に異物が挟まっているか否かの検出を行なうことができるため、当該異物検出時の
誤検出を抑制できる。
【００６０】
　また、異物が挟まったことを検出した場合であっても、カッター機構２２０を直ぐに停
止させず、用紙の切断後に停止させる。そのため、用紙の自重による切断を避けることが
できるので、記録画像部分が破けてしまうといったことも起こらない。
【００６１】
　（実施形態２）
　次に、実施形態２について説明する。なお、実施形態２に係わる記録装置１０の構成は
、実施形態１を説明した図１～図４と同様となるため、その説明については省略し、ここ
では、実施形態１と相違する点について重点的に説明する。まず、構成上の相違点として
は、実施形態２においては、ＢＰ側の停止位置検出センサ４０７を省略できる。
【００６２】
　ここで、図６を用いて、実施形態２に係わる用紙切断処理の流れの一例について説明す
る。
【００６３】
　記録装置１０において、用紙上への画像の記録が終了すると、この処理は開始する。こ
の処理が開始すると、記録装置１０は、まず、算出部３１２において、用紙判定部３１１
により判定された用紙の種類及び用紙幅の値と、カッター機構２２０の移動速度とに基づ
いて、用紙の切断に係わる各種情報を取得する（Ｓ６０１）。具体的には、用紙切断時間
と、用紙未切断時センサ到達時間と、加速時間とを算出する。すなわち、実施形態２にお
いては、用紙切断時センサ到達時間の算出は行なわない。なお、実施形態２における用紙
未切断時センサ到達時間は、カッター機構２２０が、用紙の切断の完了位置からの移動を
開始した時点からＨＰ側の停止位置検出センサ４０６に到達するまでの時間を示す。
【００６４】
　次に、記録装置１０は、駆動制御部３１３において、カッターモータ２２７の駆動を開
始させ、カッター機構２２０をＢＰ側に向けて移動させる。すなわち、カッター機構２２
０による用紙の切断動作を開始させる。また、タイマー２１９の計時も開始させる（Ｓ６
０２）。
【００６５】
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　ここで、記録装置１０は、用紙切断時間が経過するまで待機する（Ｓ６０３でＮＯ）。
そして、当該時間が経過すると（Ｓ６０３でＹＥＳ）、記録装置１０は、駆動制御部３１
３において、カッター機構２２０の移動（駆動）を停止させる（Ｓ６０４）。
【００６６】
　上述したＳ６０１～Ｓ６０４の処理により用紙を切断したカッター機構２２０は、用紙
の切断が完了した位置に停止した状態となる。ここで、記録装置１０は、カッター機構２
２０を元の位置に戻すため（ＨＰ側に移動させるため）、実施形態１を説明した図５のＳ
５０８～Ｓ５１３と同様の処理を実施する（Ｓ６０５～Ｓ６１０）。これにより、カッタ
ー機構２２０は、ＨＰに停止した状態となり、元のポジションに復帰する。
【００６７】
　以上説明したように実施形態２によれば、カッター機構２２０により用紙が切断される
と、その切断の完了位置からカッター機構２２０をＨＰに戻す。なお、カッター機構２２
０の位置をＨＰに復帰させる際には、実施形態１同様に、カッター機構２２０の加速時間
が経過した後、当該カッター機構２２０がＨＰに到達するまでの間、カッターモータ２２
７の駆動電流の電流値を監視する。
【００６８】
　これにより、上述した実施形態１と同様の効果が得られるのに加えて、用紙切断処理に
要する時間を短縮させられる。また、ＢＰ側の停止位置検出センサ４０７を省略できるた
め、その分、コストの抑制も図れる。
【００６９】
　以上が本発明の代表的な実施形態の一例であるが、本発明は、上記及び図面に示す実施
形態に限定することなく、その要旨を変更しない範囲内で適宜変形して実施できるもので
ある。
【００７０】
　例えば、上述した説明では、用紙判定部３１１において、用紙判定用センサ２２８から
の出力値に基づいて用紙の種類や用紙幅の判定を行なっていたが、これに限られない。例
えば、用紙判定部３１１において、ユーザからの手動入力された用紙の種類やサイズ等に
基づいて用紙の判定を行なうように構成しても良い。
【００７１】
　また、上述した記録装置１０の代わりに、ファックス装置や、スキャナ部及びプリンタ
部等の機能を備えた装置（複写機などと称される）、その構成にファックス部等の機能を
加えた装置（複合機などと称される）等に上述した用紙切断装置を適用しても良い。
【００７２】
　また、上述した説明では、用紙としてロール紙を切断する場合を例に挙げて説明したが
、カット紙に対して上述した切断処理を行なうようにしても良い。
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