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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　鳥類の鳥を提示するための位置決めデバイスであって、
　フレームと、
　前記フレームと動作可能に係合され、鳥類の鳥の胸部を支持するように構成されるサド
ル形状の胸部支持体と、
　前記フレームと動作可能に係合され、前記鳥類の鳥の翼を垂直配向に受容し、固定する
ように構成される翼マウントと、
　前記鳥類の若雌鶏の脚部を支持するように構成される１対の脚部支持部材と、
　前記フレームと動作可能に係合され、前記鳥類の鳥の前記脚部を受容し、固定するよう
に構成される１対の脚部マウントと、
　を備える、位置決めデバイス。
【請求項２】
　前記胸部支持体が、１対の胸部支持体部材を備える、請求項１に記載の位置決めデバイ
ス。
【請求項３】
　前記翼マウントが、１対の翼マウントブラケットを備え、前記翼マウントブラケットの
少なくとも１つが、前記フレームにヒンジで連結され、よって、前記フレームを枢動させ
たときに前記翼マウントから前記翼を解放するために、前記翼マウントブラケットを回転
させることができる、請求項１に記載の位置決めデバイス。
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【請求項４】
　前記翼マウントが、前記鳥類の鳥の前記翼を把持し、固定するように構成される複数の
対向可能に配設される柔軟な部材を備える、請求項１に記載の位置決めデバイス。
【請求項５】
　各脚部マウントが、前記鳥類の鳥のそれぞれの脚部を把持するように構成される複数の
対向可能に配設される柔軟な部材を備える、請求項１に記載の位置決めデバイス。
【請求項６】
　前記鳥類の鳥の頭部に近接して位置決めされるように適合されるシールドアセンブリを
さらに備える、請求項１に記載の位置決めデバイス。
【請求項７】
　鳥類の鳥を提示する方法であって、請求項１～６のいずれかに記載の位置決めデバイス
内に鳥類の若雌鶏を位置決めすることを含む、方法。
【請求項８】
　鳥類の鳥を提示する方法であって、
鳥類の鳥を完全に支持し、拘束するように構成される位置決めデバイスを提供することで
あって、前記位置決めデバイスが、
　フレームと、
　前記フレームと動作可能に係合され、鳥類の鳥の胸部を支持するように構成されるサド
ル形状の胸部支持体と、
　前記フレームと動作可能に係合され、前記鳥類の鳥の翼を垂直配向に受容し、固定する
ように構成される翼マウントと、
　前記鳥類の若雌鶏の脚部を支持するように構成される１対の脚部支持部材と、
　前記フレームと動作可能に係合され、前記鳥類の鳥の前記脚部を受容し、固定するよう
に構成される１対の脚部マウントと、を備える、提供することと、
鳥類の鳥を前記位置決めデバイス内に位置決めすることと、
　を含む、方法。
【請求項９】
　鳥類の鳥を前記位置決めデバイス内に位置決めすることはさらに、前記鳥類の鳥の前記
翼を前記翼マウントの１対の翼マウントブラケット内に位置決めすることを含み、前記翼
マウントが、前記鳥類の鳥の前記翼を把持し、固定するように構成される複数の対向可能
に配設される柔軟な部材を有する、請求項８に記載の方法。
【請求項１０】
　鳥類の鳥を前記位置決めデバイス内に位置決めすることはさらに、前記鳥類の若雌鶏の
胸部を１対の胸部支持体部材を有する胸部支持体上に位置決めすることを含む、請求項８
に記載の方法。
【請求項１１】
　鳥類の若雌鶏を前記位置決めデバイス内に位置決めすることはさらに、前記鳥類の若雌
鶏の各脚部を、前記鳥類の鳥のそれぞれの脚部を把持するように構成される複数の対向可
能に配設される柔軟な部材を備える、それぞれの脚部マウント内に位置決めすることを含
む、請求項８に記載の方法。
【請求項１２】
　鳥類の若雌鶏を前記位置決めデバイス内に位置決めすることはさらに、前記鳥類の鳥の
頭部をシールドアセンブリ内に位置決めすることを含む、請求項８に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、全般的に、動物用の拘束デバイスに関する。より具体的には、本開示は、鳥
類の鳥を提示するためのホルダ装置、及び関連する方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
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　典型的に、タンパク質、採卵、または繁殖目的で育てられる家禽鳥は、様々な病気及び
寄生虫に対して孵化後にワクチン接種を行う場合がある。そのようなワクチン接種は、衰
弱または死亡を防止することができ、一方で、鳥の成長及び生産性を最適化する。多くの
事例において、ワクチンまたは他の薬剤は、手動で投与される場合がある。投与は、Ｊｏ
ｎｅｓ他への米国特許第７，８０２，５４１号及びＪｏｒｎａへの米国特許第８，２１１
，０５８号に開示されているように、個々の鳥を捕獲し、個々の鳥をワクチン接種デバイ
スに提示することによって行うことができる。鳥をワクチン接種デバイスに提示すること
は、手動で、または何らかの形態の拘束デバイスからの支援によって達成することができ
る。
【０００３】
　他の事例において、ワクチン接種は、Ｓｔｏｒｅｒ他への米国特許第６，６０９，４７
９号に開示されているように、手動での接種のために鳥を提示することによって達成する
ことができる。そのような構成において、各鳥は、ドラムに束縛され、個々の操作者によ
って別個のワークステーションで異なるワクチンまたは薬剤が注射される。Ｌｅｓｈｅｒ
への米国特許第２，１０７，４８４号などの、他のタイプの拘束デバイスが鳥類の鳥を保
持するために使用されてきた。しかしながら、上で述べた拘束デバイス及びホルダは、評
価、ワクチン接種、または他の処理の必要性のために、鳥類の鳥の種々の部分への最適で
、支援を受けない、かつ完全なアクセスを提供しない。
【０００４】
　故に、鳥類の鳥のかなりの部分に簡単にアクセスすることができ、一方で、鳥類の鳥が
快適な条件下で落ち着いた状態を維持するように、鳥類の鳥を提示することができるホル
ダ装置を提供することが望ましい。さらに、鳥類の鳥が落ち着き、満足する様式で、ホル
ダ装置内で鳥類の鳥を提示することを容易にする、関連する方法を提供することが望まし
い。
【発明の概要】
【０００５】
　上記の及び他の必要性は、一態様による鳥類の鳥を提示するための位置決めデバイスを
提供する、本開示の態様によって対処される。位置決めデバイスは、フレームと、フレー
ムと動作可能に係合される複数の位置決めアセンブリとを含む。位置決めアセンブリは、
飛行を模写した位置に鳥類の鳥を完全に支持し、拘束するように構成される。
【０００６】
　別の態様は、鳥類の鳥を提示するための位置決めデバイスを提供する。位置決めデバイ
スは、フレームと、フレーム上で飛行を模写した位置に鳥類の鳥を完全に支持し、拘束す
るための手段とを含む。
【０００７】
　さらに別の態様は、鳥類の鳥を提示する方法を提供する。この方法は、フレームと、フ
レームと動作可能に係合される複数の位置決めアセンブリとを有する位置決めデバイスを
提供することを含む。位置決めアセンブリは、飛行を模写した位置に鳥類の鳥を完全に支
持し、拘束するように構成される。この方法はさらに、鳥類の若雌鶏を位置決めデバイス
内に位置決めすることを含む。
【０００８】
　したがって、本明細書で別途詳述されるように、本開示の種々の態様は、利点を提供す
る。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
したがって、概括的に本開示の種々の実施形態を説明したが、以下、添付図面の参照を行
い、該添付図面は、必ずしも一定の縮尺で描かれていない。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本開示の一態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接種シ
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ステムの概略斜視図である。
【図２】本開示の一態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接種シ
ステムの輸送アセンブリであって、該輸送アセンブリと係合される複数の位置決めデバイ
スを有する輸送アセンブリの概略斜視図である。
【図３】単一の位置決めデバイスが輸送アセンブリと係合した状態を示す、鳥類の若雌鶏
にワクチン接種するためのワクチン接種システムの概略斜視図である。
【図４】本開示の一態様による、ワクチン接種システムの輸送アセンブリの概略上面図で
ある。
【図５】本開示の一態様による、ワクチン接種システムの輸送アセンブリの概略側面図で
ある。
【図６】本開示の一態様による、ワクチン接種システムの搬入手順を概略的に例示する図
である。
【図７】本開示の一態様による、ワクチン接種システムの輸送アセンブリのためのコンベ
ヤーアセンブリの一部分の概略斜視図である。
【図８】本開示の一態様による、キャリッジアセンブリに連結される位置決めデバイスの
概略斜視図である。
【図９】図８の位置決めデバイス及びキャリッジアセンブリの別の概略斜視図である。
【図１０】本開示の一態様による、キャリッジアセンブリの一部分に枢動可能にヒンジ連
結される位置決めデバイスの概略斜視図である。
【図１１】本開示の一態様による、キャリッジアセンブリの部分分解斜視図である。
【図１２】本開示の一態様による、位置決めデバイスから鳥類の若雌鶏を自動的に解放す
るための解放アセンブリの概略斜視図である。
【図１３】本開示の一態様による、鳥類の若雌鶏を解放するために回転させた位置にある
位置決めデバイスを例示する、図１２の解放アセンブリの概略斜視図である。
【図１４】本開示の一態様による、ワクチン接種システムのためのワクチン供給装置の概
略斜視図である。
【図１５】本開示の一態様による、シャトルアセンブリの概略斜視図である。
【図１６】本開示の一態様による、ワクチン送達アセンブリの概略斜視図である。
【図１７】図１６のワクチン送達アセンブリの分解斜視図である。
【図１８】本開示の一態様による、スプレー送達デバイスの概略断面図である。
【図１９】本開示の一態様による、ワクチン送達アセンブリとともに使用するリザーバア
センブリの斜視図である。
【図２０】本開示の一態様による、ワクチン送達アセンブリとともに使用するリザーバア
センブリの斜視図である。
【図２１】本開示の一態様による、ワクチン送達アセンブリとともに使用するリザーバア
センブリの斜視図である。
【図２２】線２２－２２に沿った図２１のリザーバアセンブリの断面図である。
【図２３】本開示の別の態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接
種システムの種々の斜視図である。
【図２４】本開示の別の態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接
種システムの種々の斜視図である。
【図２５】本開示の一態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接種
システムの側面図である。
【図２６】本開示の一態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接種
システムの正面図である。
【図２７】本開示の一態様による、鳥類の若雌鶏にワクチン接種するためのワクチン接種
システムの上面図である。
【図２８】本開示の一態様による、解放位置に到達したときの位置決めデバイスを例示す
る、鳥類の若雌鶏にワクチン接種を行うためのワクチン接種システムの断面斜視図である
。
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【図２９】本開示の一態様による、位置決めデバイスから鳥類の若雌鶏を解放するために
前方へ回転させた該位置決めデバイスを例示する、鳥類の若雌鶏にワクチン接種を行うた
めのワクチン接種システムの断面斜視図である。
【図３０】本開示の別の態様による、主アクチュエータが非作動位置にあるワクチン送達
アセンブリの斜視図である。
【図３１】本開示の別の態様による、主アクチュエータが作動位置にあるワクチン送達ア
センブリの斜視図である。
【図３２】本開示の別の態様による、ワクチン接種システムのための位置決めデバイスの
斜視図である。
【図３３】本開示の一態様による、サイズ調節アセンブリが第１の位置にある図３２の位
置決めデバイスの斜視図である。
【図３４】本開示の一態様による、サイズ調節アセンブリが第２の位置にある図３２の位
置決めデバイスの斜視図である。
【図３５】本開示の一態様による、輸送位置まで回転させた図３２の位置決めデバイスの
斜視図である。
【図３６】本開示の一態様による、リンクアセンブリと動作可能に係合される位置決めデ
バイスの斜視図である。
【図３７】本開示の一態様による、位置決めデバイスが鳥類の若雌鶏を自動的に解放する
ための解放位置にあるワクチン接種システムの断面斜視図である。
【図３８】本開示の一態様による、ワクチン接種システムのためのユーザインターフェー
スディスプレイのイメージである。
【図３９】本開示の一態様による、ワクチン接種システムのためのユーザインターフェー
スディスプレイのイメージである。
【００１１】
　ここで、本開示の種々の態様が添付図面を参照して以下により完全に説明され、すべて
ではなくいくつかの本開示の態様が示される。しかしながら、本開示は、数多くの異なる
形態で具現化され得、本明細書に記載される態様に限定されるものとして解釈されるべき
でなく、むしろ、これらの態様は、本開示が適用可能な法的要件を満たすように提供され
る。全体にわたって、同じ数は、同じ要素を表す。
【００１２】
　いくつかの態様によれば、本開示は、ワクチンを例えば若雌鶏などの鳥類の鳥に送達す
るためのシステム、アセンブリ、及び自動的な方法を対象とする。本明細書に開示される
態様は、ワクチンを鳥類の鳥に送達することに関連する効率を向上させるために、自動的
な解決策を提供する。例えば、本開示の態様は、自動的な手段によって複数の異なるワク
チン接種を同時に施すことを可能にすることができる。さらに、本開示の態様はまた、ワ
クチン接種手順のために鳥類の鳥を提示することを含む、種々の目的で鳥類の鳥を提示す
るための改善された手段も提供することができる。加えて、本開示の態様は、商業的に実
行可能な様式で、鳥類の鳥の高められたワクチン接種処理能力を提供することができる。
【００１３】
　図１に示されるように、ワクチン接種システム１は、自動的な行列化様式で、鳥類の若
雌鶏などの鳥類の鳥にワクチン接種するために提供することができる。いくつかの態様に
よれば、ワクチン接種システム１は、全般的に、輸送アセンブリ２００と、ワクチン送達
アセンブリ４００（いくつかの事例において、ワクチン供給装置５００の一部として提供
することができる）と、複数の位置決めデバイス６００とを含むことができる。図６に示
されるように、１人以上の操作者５は、鳥類の若雌鶏を搬入ゾーン１０の位置決めデバイ
ス６００の中へ搬入することができる。位置決めデバイス６００は、輸送アセンブリ２０
０と係合させることができ、よって各位置決めデバイス６００を、方向１５において輸送
アセンブリ２００の周りでワクチン送達アセンブリ４００に近接して輸送することができ
る。それぞれの位置決めデバイス６００がワクチン送達アセンブリ４００に到達したとき
に、鳥類の若雌鶏は、ワクチン送達アセンブリ４００によって施される、例えばワクチン



(6) JP 6389253 B2 2018.9.12

10

20

30

40

50

送達手順などの１つ以上の注射手順を受けることができる。いくつかの事例では、ワクチ
ン送達アセンブリ４００によって複数のワクチンを鳥類の若雌鶏に同時に送達することが
できる。図１は、８つの位置決めデバイス６００を有するワクチン接種システム１を例示
するが、本開示は、いかなる特定の数の位置決めデバイス６００にも限定されないことが
理解されるであろう。明確にするため、図３～図５は、輸送アセンブリ２００と係合され
る単一の位置決めデバイス６００だけを例示する。
【００１４】
　いくつかの態様によれば、ワクチン送達アセンブリ４００は、嵌合位置２０と解放位置
２５との間で移動可能とすることができる。これに関して、ワクチン送達アセンブリ４０
０は、輸送アセンブリ２００上の位置決めデバイス６００の連続的な移動を可能にするた
めに、嵌合位置２０と解放位置２５との間での移動または往復を可能にすることができる
。本目的のために、ワクチン送達手順を施すことができるように位置決めデバイス６００
をワクチン送達アセンブリ４００に近接して停止させる必要はないので、ワクチンシステ
ム１の処理能力を向上させることができる。当然、本開示の態様は、位置決めデバイス６
００の連続輸送に限定されず、いくつかの事例では、ワクチン送達手順を鳥類の若雌鶏に
施している間に、ワクチン送達アセンブリ４００に対して各位置決めデバイス６００を停
止または一時中断させることが望ましい場合がある。
【００１５】
　位置決めデバイス６００の連続移動が所望される事例において、各位置決めデバイス６
００は、鳥類の若雌鶏を嵌合位置２０まで輸送し、そこでは、位置決めデバイス６００が
ワクチン送達アセンブリ４００と嵌合し、次いで位置決めデバイス６００が解放位置２５
に到達するまで該ワクチン送達アセンブリとともに移動し、到達した時点で、ワクチン送
達アセンブリ４００が嵌合位置２０まで戻って、次の位置決めデバイス６００に係合する
。嵌合位置２０と解放位置２５との間では、鳥類の若雌鶏がワクチン送達手順を受けるこ
とができる。ワクチン送達手順を受け、解放位置２５を空けた後に、鳥類の若雌鶏は、位
置決めデバイス６００から手動で、または自動的に搬出することができ、よって、位置決
めデバイス６００は、搬入ゾーン１０に到達した時点で、別の鳥類の若雌鶏の搬入するた
めに利用できる。
【００１６】
　図２～図５に示されるように、輸送アセンブリ２００は、１人以上の操作者によって施
設の周囲で輸送アセンブリ２００を移動させることができるように、ポータブルにするこ
とができる。これに関して、輸送アセンブリ２００は、輸送アセンブリフレーム２０６に
連結または別様には接続される、１つ以上のハンドル２０２と、車輪２０４とを含むこと
ができる。いくつかの事例において、輸送アセンブリフレーム２０６は、輸送アセンブリ
２００の重量を操作者によって取り扱うことができる範囲に維持し、一方で、追加的に耐
腐食性を提供するために、アルミニウムで構築することができる。輸送アセンブリ２００
の移動構成要素から安全な距離に操作者を保つために、搬入ゾーン１０側で輸送アセンブ
リフレーム２０６に安全レール２０８を載置することができる。安全レール２０８は、輸
送アセンブリ２００の全幅を低減させて出入口または他の限られた空間を通過することを
可能にするために、格納可能または取り外し可能とすることができる。
【００１７】
　いくつかの態様によれば、輸送アセンブリ２００は、輸送アセンブリ２００の周りで位
置決めデバイス６００を案内するためのガイドシステム２４０を含むことができ、よって
、位置決めデバイス６００は、鳥類の鳥を受容するために搬入ゾーン１０の間を移動し、
次いで、以前の鳥類の鳥のワクチン接種及び搬出後に追加的な鳥類の鳥を搬入するために
搬入ゾーン１０に戻ることができる。これに関して、輸送アセンブリ２００は、搬入ゾー
ン１０の１つ以上の手動式搬入ステーションから単一のワクチン接種ステーションまで、
鳥類の鳥を連続的な様式で輸送することができる。ガイドシステム２４０は、輸送アセン
ブリフレーム２０６によって支持される内側ガイドレール２４２及び外側ガイドレール２
４４を有する、ガイドレールシステムを含むことができる。内側ガイドレール２４２及び
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外側ガイドレール２４４は、強度及び耐腐食性を提供するために、金属（例えば、ステン
レス鋼）で構築することができる。ガイドシステム２４０は、位置決めデバイス６００に
連結されるキャリッジアセンブリ７００（図１１）と係合または相互作用するように構成
することができ、ガイドシステム２４０は、安定した様式で、輸送アセンブリ２００の周
りでの位置決めデバイス６００の案内を容易にすることができる。
【００１８】
　輸送アセンブリ２００は、ガイドシステム２４０の周りで、または別様には輸送アセン
ブリ２００の周りで位置決めデバイス６００を移動させるための手段を含むことができる
。例えば、図７に示されるように、輸送アセンブリ２００は、位置決めデバイス６００を
移動させて鳥類の若雌鶏を輸送するためのコンベヤーアセンブリ２７５を含むことができ
る。いくつかの事例において、コンベヤーアセンブリ２７５は、動力駆動ベルト２８０を
有するベルトコンベヤーアセンブリとすることができ、駆動ベルト２８０は、例えば電力
または水力などの任意の適切な動力手段によって駆動することができる。ガイドレールア
センブリ７００及び／または位置決めデバイス６００は、ベルト２８０に締結される連結
手段（例えば、連結デバイス２８２）を使用して、コンベヤーアセンブリ２７５（例えば
、駆動ベルト２８０）に取り付ける、締結する、または別様には連結することができ、よ
って、駆動ベルト２８０の移動は、ガイドレールアセンブリ７００及び／または位置決め
デバイス６００を輸送アセンブリ２００の周りで移動させる。対応するリンケージ手段（
例えば、リンケージデバイス７１５）を、キャリッジアセンブリ７００または位置決めデ
バイス６００に提供し、また、連結デバイス２８２と固定して係合するように構成するこ
とができる。このように、ガイドレールアセンブリ７００を駆動ベルト２８０に接続する
ことができ、該駆動ベルトは、駆動アセンブリ（例えば、ギアモーターアセンブリ）、及
び関連するプーリー２８４を有するプーリーセットによって駆動することができる。これ
に関して、コンベヤーアセンブリ２７５は、１つ以上の手動式搬入ステーションからワク
チン送達アセンブリ４００への、連続的な様式での鳥類の若雌鶏の移動を容易にすること
ができる。リンケージデバイス７１５は、機械的干渉が生じた場合に位置決めデバイス６
００を駆動ベルト２８０から係合解除するために、解放手段を含むことができる。
【００１９】
　輸送アセンブリ２００の動力は、適切な電気コネクタを使用するワクチン送達装置５０
０からのアンビリカル接続を使用して提供することができ、該アンビリカル接続は、駆動
アセンブリの電力、関連する電子的構成要素の動力／信号、及び非常停止特徴を提供する
ために使用することができる。作製されるアンビリカル接続のために、１つ以上の接続箱
を輸送アセンブリ２００に設置することができる。いくつかの事例において、輸送アセン
ブリ２００は、アンビリカル接続がなければ機能することができない。ワクチン送達アセ
ンブリ４００の運動と、位置決めデバイス６００の運動とのタイミングをとるために、電
子エンコーダを駆動アセンブリに設置することができる。適切なワクチン投与を容易にす
るために、エンコーダを使用して、位置決めデバイス６００とワクチン送達アセンブリ４
００との間の位置合わせを提供することができる。しかしながら、任意の適切な手段を使
用して、位置決めデバイス６００／キャリッジアセンブリ７００とワクチン送達アセンブ
リ４００との間の移動を同期させることができる。いくつかの事例において、ワクチン送
達アセンブリ４００において位置決めデバイス６００の中の鳥類の若雌鶏の存在を検出す
るために、及びワクチン送達手順を受けた後に鳥類の若雌鶏の適切な搬出を検出するため
に、１つ以上のセンサを輸送アセンブリ２００に設置することができる。
【００２０】
　いくつかの態様によれば、輸送アセンブリ２００は、ワクチン接種を引き起こすために
、ワクチン送達装置５００への物理的な接続を必要とする場合がある。いくつかの事例に
おいて、そのようなドッキング接続は、１つ以上のドッキングデバイスによって達成する
ことができる。例えば、ワクチン送達アセンブリ４００の場所において１つ以上の突出部
材２３０を輸送アセンブリ２００側に載置することができ、一方で、嵌合ソケット２３２
をワクチン送達装置５００の端部に載置することができる。嵌合ソケット２３２内で受容
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される突出部材２３０に向かってワクチン送達装置５００が押されたときに、突出部材２
３０によってワクチン送達装置５００を水平及び垂直の双方に位置合わせするよう案内す
ることができる。突出部材２３０が嵌合ソケット２３２と係合した後にワクチン送達装置
５００を水平にするためのジャッキアセンブリを提供することができる。さらに、締め付
けデバイス２３４を使用して、輸送アセンブリ２００及びワクチン送達装置５００をとも
に連結することができる。鳥類の若雌鶏が下部に隠れることを防止するために、可撓性ス
カート５２５をワクチン送達装置５００に提供することができる。
【００２１】
　図１１に示されるように、キャリッジアセンブリ７００は、位置決めデバイス６００を
キャリッジアセンブリ７００に載置するためのマウントプレート７０２を含むことができ
る。図１０は、マウントプレート７０２と位置決めデバイス６００との間の接続を例示す
る。いくつかの事例において、位置決めデバイス６００は、キャリッジアセンブリ７００
と枢動可能に係合させることができる。この枢動特徴は、例えば位置決めデバイス６００
からの鳥類の若雌鶏の解放を支援することを含む、種々の目的で使用することができる。
これに関して、キャリッジアセンブリ７００は、位置決めデバイス６００がキャリッジア
センブリ７００に対して、特にマウントプレート７０２に対して枢動または回転すること
を可能にするために、ヒンジ７２０及び関連するヒンジ締結具を含むことができる。
【００２２】
　キャリッジアセンブリ７００はさらに、その一般構造を形成する種々のブラケットを含
むことができる。ガイドシステム２４０に係合させるために、１つ以上のガイド車輪アセ
ンブリを提供することができる。例えば、各々が２つの車輪７０８で形成される、第１の
ガイド車輪アセンブリ７０４（分解して示される）及び第２のガイド車輪アセンブリ７０
６（組み立てて示される）をマウントプレート７０２の両側に提供し、締結することがで
きる。第１のガイド車輪アセンブリ７０４及び第２のガイド車輪アセンブリ７０６は、キ
ャリッジアセンブリ７００が輸送アセンブリ２００と係合されるときに、外側ガイドレー
ル２４４に係合させることができる。ガイドシステム２４０の内側ガイドレール２４２に
係合させるために、第３のガイド車輪アセンブリ７１０をキャリッジアセンブリ７００に
提供することができる。加えて、キャリッジアセンブリ７００をガイドシステム２４０と
係合させるときに、内側ガイドレール２４２が第３のガイド車輪アセンブリ７１０とロー
ラーガイドアセンブリ７１２との間にあるように、ローラーガイドアセンブリ７１２を提
供することができる。これに関して、キャリッジアセンブリ７００は、位置決めデバイス
６００に対する支持を提供するために２つの枢動軸及び１つの浮動軸を有し、一方で、束
縛することなくガイドシステム２４０の中のきつい半径をトラバースする能力をもたらす
ように、３車輪アセンブリとして提供することができる。キャリッジアセンブリ７００は
さらに、キャリッジアセンブリ７００のコンベヤーアセンブリ２７５への取り付けを容易
にするためのリンケージデバイス７１５を含むことができる。
【００２３】
　いくつかの事例において、本明細書において下でさらに論じられるように、ワクチン送
達手順中に、位置決めデバイス６００とワクチン送達アセンブリ４００とを連結し、位置
合わせすることを支援するために、磁気プレート７３０をキャリッジアセンブリ７００及
び／または位置決めデバイス６００に提供することができる。これに関して、磁気プレー
ト７３０は、位置決めデバイス６００とワクチン送達アセンブリ４００とを連結するため
の標的としての役割を果たすことができる。
【００２４】
　いくつかの態様によれば、コンベヤーアセンブリ２７５によってガイドシステム２４０
の周囲を駆動されたときのガイドレールアセンブリ７００の移動と関連して、位置決めデ
バイス６００が輸送アセンブリ２００の周りを移動するように、位置決めデバイス６００
をキャリッジアセンブリ７００に載置することができる。いくつかの事例において、図８
～図１０に示されるように、位置決めデバイス６００は、キャリッジアセンブリ７００の
マウントプレート７０２に載置し、適切なヒンジ、ブラケット、及び／または締結具を使
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用してそれに締結することができる、ベースプレート６０２を含むことができる。上で述
べられるように、いくつかの事例において、位置決めデバイス６００は、鳥類の若雌鶏の
解放を支援するために、キャリッジアセンブリ７００に枢動可能に接続することができる
が、他の事例において、位置決めデバイス６００は、キャリッジアセンブリ７００に固定
関係で取り付けることができる。
【００２５】
　位置決めデバイス６００は、具体的には、行列化中及びワクチン接種送達手順中に、鳥
類の若雌鶏を無理なく固定するように構成することができる。加えて、位置決めデバイス
６００は、特に、ワクチン接種送達手順のために、鳥類の若雌鶏をワクチン送達アセンブ
リ４００に最適に提示するように構成することができる。一般に、位置決めデバイス６０
０は、鳥類の若雌鶏を飛行形態に類似する姿勢に、その翼を背中の上側にともにほぼ垂直
に保持した状態で位置決めするように構成することができる。鳥類の若雌鶏の頭部は、下
方及び前方へ、その脚部を真っ直ぐ後ろにほぼ水平に伸長させた状態で位置決めすること
ができる。位置決めデバイス６００の構成のため、鳥類の若雌鶏の重量は、胸部の下で、
大きな翼の羽毛で、及び各脚部で支持することができる。これに関して、位置決めデバイ
ス６００は、特に、鳥類の若雌鶏に対して快適さを提供すること、ならびにワクチン送達
手順の各ワクチン接種に対して最適位置に胴体を配置することができる。
【００２６】
　１つの特定の態様によれば、図８～図１０に示されるように、位置決めデバイス６００
は、一般に、ホルダフレーム６０４を含むことができる。いくつかの事例において、位置
決めデバイス６００は、図３５に示されるように位置決めデバイス６００の上部分が折り
畳んだ様式で回転することを可能にするために、また、輸送アセンブリ２００に取り付け
られたときに位置決めデバイス６００の輸送を可能にするために、締めることまたは緩め
ることができる、回転ノブ６０５を含むことができる。位置決めデバイス６００は、ベー
スプレート６０２から延在する１対以上のフレーム部材６０６、６０８を有することがで
きる。
【００２７】
　鳥類の若雌鶏の胸部を支持するための胸部支持体６１０は、フレーム部材６０８から延
在する１つ以上の胸部支持体ブラケット６１２に接続することができる。いくつかの事例
において、胸部支持体６１０は、鳥類の若雌鶏の胸部を受容するための窪みまたはサドル
形状を形成するように協働する、個別の胸部支持体部材６１４、６１６で形成することが
できる。しかしながら、他の事例において、胸部支持体６１０は、一体構造で形成するこ
とができる。いくつかの態様によれば、胸部支持体部材６１４、６１６は、開口６１８を
画定することができ、該開口は、鳥類の若雌鶏に注射するために針または他の注射デバイ
スが該開口を通過することを可能にする。
【００２８】
　鳥類の若雌鶏の翼を実質的に直立した垂直位置に維持するために、翼マウント６２０を
提供することができる。これに関して、双方の翼を、翼マウント６２０内で受容するよう
に、鳥類の若雌鶏の背中の上側にともにほぼ垂直に保持することができる。翼マウント６
２０は、フレーム部材６０８間に延在する翼マウントプレート６２２に載置することがで
きる。翼マウント６２０は、１対の翼マウントブラケット６２４を含むことができ、各々
が、対向する指のような構造を形成するように、他方の翼マウントブラケット６２４に向
かって内方へ延在する複数の柔軟な部材６２６を有する。対向する柔軟な部材６２６は、
鳥類の若雌鶏の翼を受容するためのチャネル６２８を該柔軟な部材間に形成するように協
働することができ、チャネル６２８は、柔軟な部材６２６の突出方向に対して実質的に垂
直に延在する。これに関して、翼は、ひだに沿って、可撓性で対向する柔軟な部材６２６
の間に挿入することができ、よって、柔軟な部材６２６が翼を翼マウント６２０内に把持
し、維持するために翼と相互作用する。しかしながら、柔軟な部材６２６は、位置決めデ
バイス６００が搬出位置に到達し、位置決めデバイス６００が回転して垂直を僅かに過ぎ
たときに、重力が翼マウント６２０から鳥類の若雌鶏の翼を簡単に引っ張るような様式で
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構成することができる。いくつかの事例において、柔軟な部材６２６は、対向する翼マウ
ントブラケット６２４から延在する対向する柔軟な部材６２６が頂上のような構造を形成
するように、翼マウントブラケット６２４に対してある角度をなすことができる。柔軟な
部材６２６は、適宜、種々の形状及びサイズで形成または成型することができ、また、例
えばシリコーンなどの、弾性タイプの特性を有する材料から構築することができる。
【００２９】
　いくつかの事例において、翼マウント６２０は、いずれかの側に鳥の翼ウェブにアクセ
スするための直立位置に両翼を位置決めすることができ、一方で、柔軟な部材６２６によ
って一方向における翼の運動を最小限に抑えることもできる。いくつかの態様によれば、
図３２に示されるように、翼マウントブラケット６２４のうちの少なくとも１つは、位置
決めデバイス６００が解放位置に回転するときに、重力に基づいて、鳥類の若雌鶏の自動
的な解放を支援するように、ヒンジデバイス６９０でヒンジ連結することができる。ヒン
ジデバイス６９０は、ホルダフレーム６０４に取り付けるか、または別様には連結するこ
とができる。いくつかの事例において、ヒンジデバイス６９０は、ヒンジブラケット６９
４によって画定される穴を通って延在し、翼マウントブラケット６２４の１つに取り付け
られる、ヒンジピン６９１を含むことができる。また、ヒンジピン６９１が穴内を横方向
に移動することを防止するために、翼が翼マウント６２０内に位置決めされるときにヒン
ジブラケット６９４に当接するように、翼マウントブラケット６２４に取り付けられる変
位ピン６９５も提供することができる。鳥の解放に応じて、位置決めデバイス６００が前
方へ回転することによって、変位ピン６９５をヒンジブラケット６９４の面取り部分６９
６に沿って輸送させるために、ヒンジピン６９１によって容易にされるように、翼マウン
トブラケット６２４をホルダフレーム６０４から離れるように枢動させることができ、そ
れによって、ヒンジピン６９１が穴内を横方向に移動することを可能にし、よって、翼マ
ウントブラケット６２４も他方の翼マウントブラケット６２４から横方向に離れるように
移動する。したがって、ヒンジデバイス６９０は、位置決めデバイス６００が解放位置ま
で回転した時点での鳥類の若雌鶏に対する解放条件を改善するために、翼マウントブラケ
ット６２４間の空間を増加させるために使用することができる。
【００３０】
　いくつかの事例において、図３２に示されるように、翼マウント６２０は、翼ウェブの
ワクチン接種中に翼が離れることを防止するためにバックドロップを生じさせる、翼セパ
レータ６８０を含むことができる。そのような特徴は、可撓性の翼ウェブ皮膚の順応性の
一部を排除することができ、一方で、翼ウェブの穿孔速度を向上させる。セパレータ６８
０は、翼の分離を生じさせる、突起部分６８２を含むことができる。
【００３１】
　鳥類の若雌鶏の脚部を伸ばした位置に維持するために、１対の脚部マウント６３０を提
供することができる。脚部マウント６３０は、特に、鳥類の若雌鶏の脚部シャンクを把持
するように構成することができる。脚部マウント６３０は、フレーム部材６０８から延在
する１対のフレームロッド６０７に接続される脚部マウントプレート６３２に載置するこ
とができる。各脚部マウント６３０は、１対の脚部マウントブラケット６３４を含むこと
ができる。各脚部マウントブラケット６３４は、対向する指のような構造を形成するよう
に、他方の関連する脚部マウントブラケット６３４に向かって内方へ延在する複数の柔軟
な部材６３６を有することができる。対向する柔軟な部材６３６は、鳥類の若雌鶏の脚部
（例えば、脚部シャンク）を受容するためのチャネル６３８をそれらの間に形成するよう
に協働することができ、チャネル６３８は、柔軟な部材６３６の突出方向に対して実質的
に垂直に延在する。これに関して、脚部は、ひだに沿って、可撓性で対向する柔軟な部材
６３６の間に挿入することができ、よって、柔軟な部材６３６は、脚部を脚部マウント６
３０内に把持し、維持するために、脚部と相互作用する。しかしながら、柔軟な部材６３
６は、位置決めデバイス６００が搬出位置に到達し、位置決めデバイス６００が回転して
垂直を僅かに過ぎたときに、重力がそれぞれの脚部マウント６３０から鳥類の若雌鶏の脚
部を簡単に引っ張るような様式で構成することができる。いくつかの事例において、柔軟
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な部材６３６は、対向する脚部マウントブラケット６３４から延在する対向する柔軟な部
材６３６が頂上のような構造を形成するように、脚部マウントブラケット６３４に対して
ある角度をなすことができる。柔軟な部材６３６は、適宜、種々の形状及びサイズで形成
または成型することができ、また、例えばシリコーンなどの、弾性タイプの特性を有する
材料から構築することができる。いくつかの態様によれば、図３２に示されるように、脚
部マウントプレート６３２に固定して取り付けられるコネクタ６８５は、位置決めデバイ
ス６００が解放位置に回転するときに、重力に基づいて、鳥類の若雌鶏の自動的な解放を
支援するように、ヒンジピン６８８を使用して、ヒンジ点６８７において脚部支持ブラケ
ット６８９にヒンジ連結することができる。
【００３２】
　位置決めデバイス６００は、脚部が脚部マウント６３０内に位置決めされたときに鳥類
の若雌鶏の脚部に対する支持を提供するための脚部支持体６４０を含むことができる。い
くつかの事例において、脚部支持体６４０は、脚部マウントプレート６３２から延在する
脚部支持体ブラケット６４４に連結される、１対の個別の脚支持部材６４２を含むことが
できる。脚支持部材６４２は、種々のサイズの鳥類の若雌鶏に適合するように位置合わせ
を行うことができるように、脚部支持体ブラケット６４４に調節可能に載置することがで
きる。いくつかの事例において、脚支持部材６４２は、開口６４６を画定することができ
、該開口は、鳥類の若雌鶏に注射するために針または他の注射デバイスが該開口を通過す
ることを可能にする。
【００３３】
　本開示のいくつかの態様によれば、脚支持部材６４２は、注射のための最適な標的を提
示するために、脚部領域の中の鳥類の若雌鶏の皮膚を引き伸ばすように構成することがで
きる。１つのそのような標的は、皮下注射の標的となる鼠径ひだとすることができる。鳥
類の若雌鶏の鼠径部には、脚部と下腹部との間に、脚部の移動を容易にする皮膚がある。
鼠径部は、鼠径領域と称され、皮膚が横方向の脚部位置によって伸長されたときに、鼠径
ひだとして知られている皮下腔が形成される。これに関して、脚支持部材６４２は、鳥類
の若雌鶏の脚部及び腹部を広げるように構成することができ、それによって、鼠径ひだに
アクセスすることができる。脚部支持体６４０は、脚部マウント６３０と協働して、皮下
注射のために脚支持部材６４２の上に鼠径ひだを広げることができる。脚支持部材６４２
の上に鼠径ひだを形成することは、好都合に、皮下深さでの安全な針の挿入角度を提供す
ることができる。
【００３４】
　いくつかの事例において、脚部支持体６４０は、鳥類の若雌鶏の脚部をその長さに沿っ
て支持せず、よって、鳥類の若雌鶏が逃げるために脚部でどこかを押すことができないよ
うに構成することができる。脚支持部材６４２は、特に、注射のために、鼠径ひだにアク
セスできるように成形することができる。これに関して、脚支持部材６４２は、脚部支持
体６４０が鳥類の若雌鶏の脚部または腹部に干渉しないように、角度的に離間することが
できる。いくつかの事例において、脚部マウント６３０で把持するために脚部を広げるこ
とは、鼠径ひだを脚支持部材６４２の上に位置させる。脚支持部材６４２は、接触するこ
となく鳥類の若雌鶏の下腹部の幅及び深さに適合するような様式で、脚部支持体ブラケッ
ト６４４から離間させることができる。脚支持部材６４２の構成は、鼠径ひだの境界部に
対して望ましい垂直な針を可能にすることができる。いくつかの事例において、脚支持部
材６４２は、位置を外れるほどに低く摺動することを伴わずに、鳥類の若雌鶏を正しい位
置に置くことを可能にする、脚部皮膚ストッパ６４８を含むことができる。
【００３５】
　本開示のいくつかの態様によれば、図３２～図３５に示されるように、胸部支持体６１
０及び脚支持部材６４２は、単一のユニット１１００に統合することができ、該ユニット
は、鳥類の若雌鶏の胸部を支持し、ワクチン標的としてそれを提示するように形成され、
一方でまた、鳥類の若雌鶏の鼠径ひだにアクセスできるようにするために、鳥類の若雌鶏
の脚部を分離させる。いくつかの事例において、開口６１８は、そのような統合された構
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成要素には提供されない場合があり、よって、針または他の注射デバイスは、鳥類の若雌
鶏の胸部注射（複数可）を行うために該開口を通過する必要はない。
【００３６】
　胸部支持体６１０、翼マウント６２０、脚部マウント６３０、及び脚部支持体６４０は
、協働して、ワクチン送達手順、または鳥類の若雌鶏に関連する任意の他の手順、試験、
もしくは評価に最適な位置に鳥類の若雌鶏を提示し、維持することができる。これに関し
て、鳥類の若雌鶏は、その飛行形態の位置に類似して位置決めすることができる。胸部支
持体６１０、翼マウント６２０、脚部マウント６３０、及び脚部支持体６４０の空間関係
は、産卵若雌鶏とブロイラー／ブリーダー型若雌鶏との違いに適合するなどの、種々のサ
イズの鳥類の若雌鶏に適合するように変動させることができる。
【００３７】
　いくつかの事例において、位置決めデバイス６００は、位置決めデバイス６００の中に
維持するときに鳥類の若雌鶏の頭部の周りを少なくとも部分的に包む、シールドアセンブ
リ６５０を含むことができる。鳥類の若雌鶏の顔面または頭部領域にスプレーされる物質
（例えば、ワクチン）のオーバースプレーを抑えるために、シールドアセンブリ６５０を
提供することができる。加えて、シールドアセンブリ６５０は、位置決めデバイス６００
の中へ搬入する時点で、鳥類の若雌鶏を落ち着かせることを補助するために、目隠しとし
ての役割を果たすことができる。他の事例において、図３２～図３５に示されるように、
位置決めデバイス６００は、標的スプレーワクチン接種のために鳥類の若雌鶏の頭部を位
置決めし、一方でまた、そのようなスプレーされるワクチンの任意のオーバースプレーを
抑える役割も果たすように構成される、チューブ６７０を含むことができる。いくつかの
事例において、チューブ６７０の端部は、角度付きとすることができる。
【００３８】
　図３２～図３４に示されるように、種々のサイズの鳥類の若雌鶏に適合するように、サ
イズ調節アセンブリ６７５を位置決めデバイス６００に提供することができる。サイズ調
節アセンブリ６７５は、鳥類の若雌鶏の首部及び頭部に対してチューブ６７０の中への入
口６７２を再構成するために、調節可能とすることができる。図３３及び図３４で示され
るように、サイズ調節アセンブリ６７５の円弧状部材６７６は、種々のサイズの鳥類の若
雌鶏を位置決めデバイス６００内に適切に位置決めすることを可能にするために、入口６
７２の周りを回転させることができる。円弧状部材６７６は、該円弧状部材からある区間
が除かれた、部分的な円弧状部材とすることができる。図３３に示される位置決めデバイ
ス６００は、円弧状部材６７６の位置が、鳥類の若雌鶏の肩部が入口６７２の下部分にお
いてホルダフレーム６０４に到達することを可能にするので、より小さい鳥類の若雌鶏に
使用することができる。図３４に示される位置決めデバイス６００は、円弧状部材６７６
の位置が、鳥類の若雌鶏の肩部が入口６７２の下部分においてホルダフレーム６０４に到
達させることを防止するので、より大きい鳥類の若雌鶏に使用することができる。サイズ
調節アセンブリ６７５は、円弧状部材６７６を所望の位置に係止するために、例えば係止
ピンをなど含む、１つ以上の係止デバイス６７８またはアセンブリを含むことができる。
【００３９】
　本開示のいくつかの態様によれば、図１２及び図１３に示されるように、ワクチン接種
システム１は、ワクチン送達手順を鳥類の若雌鶏に施した後に、位置決めデバイス６００
及びワクチン接種システム１から鳥類の若雌鶏を自動的に解放するための、解放アセンブ
リ３００などの解放手段を含むことができる。いくつかの事例において、解放アセンブリ
３００は、輸送アセンブリ２００に接続されるカム装置３１０で形成することができる。
そのような事例において、各位置決めデバイス６００は、位置決めデバイス６００を枢動
させて該位置決めデバイスから鳥類の若雌鶏を解放することを容易にするためにカム装置
３１０と相互作用するように構成される、変位デバイス６６０を含むことができる。これ
に関して、変位デバイス６６０は、キャリッジアセンブリ７００のマウントプレート７０
２から離れるように位置決めデバイス６００を変位させ、回転させるためにカム装置３１
０と相互作用することができる。
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【００４０】
　１つの特定の態様によれば、変位デバイス６６０は、ベースプレート６０２に接続され
る先割れ部材として構成することができ、一方で、カム装置３１０は、嵌合位置２０及び
解放位置２５から下流の搬出位置において輸送アセンブリ２００に載置されるワイヤ形態
のカムである。１つの特定の態様によるワイヤ形態のカムの迂回経路は、図４、図５、図
１２、及び図１３において例示される。そのような事例において、先割れ部材は、カム形
状によって上方及び外方へ押すことができ、したがって、ヒンジ７２０において位置決め
デバイス６００を回転させ、該ヒンジは、位置決めデバイス６００をキャリッジアセンブ
リ７００に取り付ける。位置決めデバイス６００の最大回転時に、図１３に示されるよう
に、位置決めデバイス６００は、操作者の援助を伴わずに、重力が鳥類の若雌鶏を位置決
めデバイス６００から引っ張ることを可能にするように、僅かに垂直を過ぎることができ
る。いくつかの事例では、位置決めデバイス６００からの解放時に鳥類の若雌鶏が落下し
得る距離を低減させるために、傾斜路３５０を提供することができる。位置決めデバイス
６００が、搬出位置以外で回転することを防止するために、カバープレート（図示せず）
を輸送アセンブリ２００に提供することができる。これは、鳥類の若雌鶏を位置決めデバ
イス６００の中へ搬入する間に特に有用であり得、よって、操作者は、枢動する位置決め
デバイス６００と競争する必要がない。
【００４１】
　本開示のいくつかの態様によれば、図１４に示されるように、ワクチン送達装置５００
は、ワクチン接種システム１の制御装置、動力供給源、及びワクチン送達機構を提供する
ことができる。ワクチン送達装置５００は、ワクチン送達装置５００を１人以上の操作者
によって移動させることができるように、ワクチン送達装置５００の操縦可能な軸端に提
供される車輪５０４及びハンドル５０６を伴うフレーム５０２を有する、ポータブルカー
トのような構造を含むことができる。
【００４２】
　ワクチン送達装置５００及び輸送アセンブリ２００双方の電力は、可撓性動力コード及
び適切なプラグ端部によって、主動力源から供給することができる。動力は、フレーム５
０２に載置される電気エンクロージャにおいて調整し、分配することができる。電気エン
クロージャには、ワクチン接種システム１を制御するためのコントローラデバイスを載置
することができる。いくつかの事例では、コンベヤーアセンブリ２７５を動かす空気式制
御装置、動力供給源、及び可変周波数駆動装置を収容するために、別個のエンクロージャ
を含むことができる。いくつかの事例では、種々のワクチン送達機構を動作させるために
圧縮空気を使用することができ、該圧縮空気は、ワクチン送達装置５００に載置される自
己内蔵型空気圧縮機５１０によって供給することができる。ワクチン送達装置５００の頂
部のエンクロージャには、ディスプレイデバイス５２０を載置することができる。ディス
プレイデバイス５２０は、例えば、現在の動作パラメータを表示することができ、また、
ワクチン接種システム１を制御するために、操作者が適切なワクチン送達手順、コンベヤ
ーアセンブリ２７５の速度などを選択する手段を提供することもできる。いくつかの事例
において、エンクロージャは、動力、起動、停止、及び非常停止特徴のためのボタンを収
容することができる。いくつかの事例では、色分けされたシステム状況インジケータライ
ト５３０をワクチン送達装置５００に載置することができる。いくつかの態様によれば、
コントローラデバイスは、鳥類の若雌鶏がワクチン接種を二重に受けることを防止するた
めに、記録の保持、カウント、データの収集及び分析などを行うことができる。
【００４３】
　例えばワクチンなどの治療物質を、ワクチンデバイスの数に応じて、１つ以上の流体送
達システム１５０によって、ワクチン送達アセンブリ４００の種々のワクチン接種デバイ
スに送給することができる。流体送達システム１５０は、流体をワクチン接種デバイスに
供給するために、任意の適切な手段もしくは機構、またはそれらの組み合わせを含むこと
ができる。そのような流体送達システム１５０は、例えば、蠕動ポンプ、ダイアフラムポ
ンプ、または任意の他のタイプの流体ポンプを含むことができる。任意の事例では、流体
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送達システム１５０をワクチン送達装置５００に載置することができ、好ましくは、送達
チューブ類における潜在的なワクチンの無駄を最小にするために、ワクチン送達アセンブ
リ４００に実際的に近く載置することができる。ポジティブヘッドを流体送達システムに
提供するために、各流体送達システムのためのワクチン供給リザーバを、関連するポンプ
入口の上側に位置させることができる。
【００４４】
　いくつかの実施形態によれば、ワクチン送達装置５００は、ワクチン送達アセンブリ４
００を含むことができる。これに関して、ワクチン送達アセンブリ４００は、ワクチン送
達装置５００に載置することができ、よって、該ワクチン送達装置は、輸送アセンブリ２
００との適切な係合のために、該輸送アセンブリに近接して簡単に輸送することができる
。いくつかの事例において、ワクチン送達アセンブリ４００は、ワクチン接種システム１
の動作中に静止することができ、各位置決めデバイス６００は、ワクチン送達アセンブリ
４００に近接して送達し、次いで、停止させることができ、よって、該位置決めデバイス
によって携持される鳥類の若雌鶏が、ワクチン送達アセンブリ４００によって施されるワ
クチン送達手順を受けることができる。
【００４５】
　しかしながら、他の事例において、上で説明されるように、ワクチン送達アセンブリ４
００は、位置決めデバイス６００が停止することなく輸送アセンブリ２００の周りを連続
様式で移動することができるように、位置決めデバイス６００とともに移動可能とするこ
とができる。これに関して、ワクチン送達装置５００は、フレーム５０２に載置されるシ
ャトルアセンブリ８００を含むことができる。シャトルアセンブリ８００は、若干の往復
様式で嵌合位置２０と解放位置２５との間で前後にワクチン送達アセンブリ４００を移動
させるように構成することができる。このように、ワクチン送達アセンブリ４００は、そ
れぞれの位置決めデバイス６００が嵌合位置に到達した時点で、該位置決めデバイスとと
もに移動するように同期させることができる。
【００４６】
　位置決めデバイス６００とワクチン送達アセンブリ４００との適切な嵌合及び位置合わ
せを確実にするために、ワクチン接種システム１は、１つ以上の位置合わせアセンブリを
含むことができる。例えば、例えばピンアセンブリなどの作動可能な部材４９０を、外方
へ伸長させるように作動させて、位置決めデバイス６００／キャリッジアセンブリ７００
とワクチン送達アセンブリ４００とを物理的に連結し、嵌合するための、位置決めデバイ
ス６００またはキャリッジアセンブリ７００の嵌合部材を係合させることができる。別の
実施例として、ワクチン送達アセンブリ４００は、非接触様式でキャリッジアセンブリ７
００とワクチン送達アセンブリ４００とを連結し、嵌合するための、キャリッジアセンブ
リ７００の磁気プレート７３０と相互作用するように作動させることができる電磁連結デ
バイス４９５を含むことができる。
【００４７】
　図１５に示されるように、シャトルアセンブリ８００は、ワクチン送達アセンブリ４０
０を載置することができるシャトルプラットフォーム８０２を含むことができる。シャト
ルプラットフォーム８０２は、適切な駆動アセンブリによって直線状に駆動することがで
き、該駆動アセンブリは、いくつかの事例において、例えば、リニアテーブルを駆動する
リニアモーターもしくは回転サーボ、または位置決めデバイス６００と協調して移動させ
るための他の適切な駆動手段を含むことができる。これに関して、コントローラデバイス
は、コンベヤーアセンブリ２７５の駆動アセンブリからエンコーダ信号を受信し、該エン
コーダ信号をシャトルアセンブリ８００の駆動手段への駆動信号に変換して、位置決めデ
バイス６００とともにワクチン送達アセンブリ４００を移動させるように構成することが
できる。シャトルプラットフォーム８０２は、１つ以上の軸８０８に沿って前後に、及び
ベースプレート８０６に載置されるエンドプレート８０４間を移動するように構成するこ
とができる。
【００４８】
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　本開示の種々の態様によれば、ワクチン送達アセンブリ４００は、鳥類の若雌鶏を位置
決めデバイス６００に維持している間に、ワクチン送達手順に従って１つ以上の治療物質
（例えば、ワクチン、栄養補給剤など）を鳥類の若雌鶏に提供することができる。これに
関して、ワクチン送達アセンブリ４００は、鳥類の若雌鶏に治療物質を注射する、スプレ
ーする、または別様には送達することができる、１つ以上のワクチン接種デバイスを含む
ことができる。いくつかの事例において、ワクチン送達装置５００のコントローラデバイ
スは、カスタマイズされたワクチン送達手順を可能にするように、ワクチン送達アセンブ
リ４００のある特定のワクチン接種デバイスを有効または無効にすることができる。すな
わち、動作に対して、ワクチン接種デバイスのいずれか１つ、組み合わせ、またはすべて
を選択することができる。治療物質は、複数の治療物質を使用できるように、各ワクチン
接種デバイスに個々に供給することができる。いくつかの事例では、治療物質の注射また
は送達を同時に引き起こすことができ、一方で、他の事例では、治療物質の注射または送
達を順次的に引き起こすことができる。
【００４９】
　１つの特定の態様によれば、図１６及び図１７に示されるように、ワクチン送達アセン
ブリ４００は、特に、２つの別個の筋肉内胸部注射、各翼と胴体の両側との間の皮膚のた
るみを通した２つの別個の翼ウェブ注射または穿刺、皮膚の鼠径ひだの２つの皮下注射、
及び眼球を取り囲む粘膜を通して摂取され、吸入され、及び吸収される若雌鶏の顔面領域
への１つのスプレー塗布を含む、７つのワクチン接種を鳥類の若雌鶏に施すように構成す
ることができる。本開示が、例示される特定の構成に限定されないこと、及び単に１つの
例示的な実施形態として提供されていることが理解されるであろう。ワクチン接種デバイ
スが、位置決めデバイス６００と異なるデバイス（すなわち、ワクチン送達アセンブリ４
００）にあるので、位置決めデバイス６００の中へ到達して治療物質を送達するために、
自動的な手段及び機構が必要になる場合がある。
【００５０】
　１つの特定の態様によれば、ワクチン送達アセンブリ４００は、ワクチン送達フレーム
４０２に接続され、治療物質を鳥類の若雌鶏の翼ウェブに送達することができる、１対の
翼ウェブ注射デバイス４１０を含むことができる。各翼ウェブ注射デバイス４１０は、空
気圧で動作させて、治療物質によって湿潤される針４２４による翼ウェブの穿刺をもたら
すことができる。いくつかの事例において、翼注射デバイス４１０は、翼ウェブ注射手順
を実行するために、３部品の作動アセンブリを含むことができる。図１６は、注射を行う
準備ができた状態の、完全作動位置にある翼ウェブ注射デバイス４１０を例示する。翼ウ
ェブキャリッジアセンブリ４１２は、第１のアクチュエータデバイス４１４（例えば、空
気圧シリンダ）によって、適切な高さまで上昇させることができる。翼ウェブキャリッジ
アセンブリ４１２のワクチン接種器アーム４１６は、針ホルダアセンブリ４２０を翼ウェ
ブに近接して位置決めするように、第２のアクチュエータデバイス４１８（例えば、空気
圧シリンダ）を介して、翼ウェブの場所に近接する位置まで回転または関節運動させるこ
とができる。図１７は、非作動位置にあるワクチン接種器アーム４１６を例示する。次い
で、治療物質を鳥類の若雌鶏の組織の中へ引き込むように、湿潤された翼ウェブ針４２４
を第３のアクチュエータデバイス４２６（例えば、空気圧シリンダ）によって伸長させて
、鳥類の若雌鶏の翼ウェブの皮膚を穿刺することができる。
【００５１】
　図１９～図２２に示されるように、リザーバアセンブリ４２５は、使用済バイアルの迅
速な交換過程を容易にするように、針ホルダアセンブリ４２０で治療物質のワクチンバイ
アル４２２（図１６）を保持することができる。リザーバアセンブリ４２５は、針４２４
の案内、針４２４上へのワクチン物質の搬入を提供することができ、また、その元々の容
器（すなわち、ワクチンバイアル４２２）からワクチン物質を注入する必要性を回避する
ために、ワクチンバイアル４２２を受容し、保持することができる。本目的のために、リ
ザーバアセンブリ４２５は、リザーバ４２３を画定し、さらには該リザーバの端部に１対
の穴４２８を画定する、リザーバ部分４２７を含むことができ、該穴は、針４２４が該穴
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を通ってリザーバ４２３内に含まれるワクチン流体を通過することによって湿潤されるよ
うに案内する。これに関して、針４２４側のポケットまたは溝（図示せず）の中へワクチ
ン物質を搬入することは、重力流によって自然にワクチンバイアル４２２からワクチン物
質が充填されるリザーバ４２３を針４２４が通過することによって対処することができる
（すなわち、バイアルは、ワクチン物質がバイアルからリザーバ４２３の中へ自然に流れ
るように、逆さまである）。リザーバ部分４２７はまた、図１６に示されるように、ワク
チン流体が針４２４の周囲から滴り落ちることを防止するために、針４２４の周囲の封止
手段としての役割を果たすこともできる。リザーバアセンブリはさらに、リザーバアセン
ブリ４２５へのワクチンバイアル４２２の取り付けを容易にするための連結部分４２９を
含むことができる。したがって、ワクチンバイアル４２２の受容及び保持は、連結部分４
２９によって達成することができ、該連結部分は、いくつかの事例において、翼ウェブの
注射に使用されるワクチン物質を含む標準的なワクチンバイアル４２２の首部に直接嵌入
するように成型することができる。ワクチンバイアル４２２は、キャップを外し、次いで
、連結部分４２９の上へ回転嵌入することができる。
【００５２】
　ワクチン送達アセンブリ４００は、ワクチン送達フレーム４０２に接続され、鳥類の若
雌鶏の胸部に治療物質を送達することができる、１対の筋肉注射デバイス４３０を含むこ
とができる。いくつかの事例において、筋肉注射デバイス４３０は、鳥類の若雌鶏の位置
決めに対して静止させることができ、よって、位置決めデバイス６００をワクチン送達ア
センブリ４００と嵌合させたときに、筋肉注射デバイス４３０を異なる位置に移動させる
必要はない。各筋肉注射デバイス４３０は、注射針を有する筋肉内注射器アセンブリ４３
２を含むことができ、該注射針は、例えば胸部支持体６１０の下に延在するアクチュエー
タ４３１（例えば、空気圧シリンダ）の作動によって、鳥類の若雌鶏の胸部筋肉の中へ駆
動することができる。注射針は、胸部筋肉に注射するために、それぞれの胸部支持体部材
６１４、６１６によって画定される開口６１８内を通過することができる。
【００５３】
　ワクチン送達アセンブリ４００は、ワクチン送達フレーム４０２に接続され、鳥類の若
雌鶏の鼠径ひだに治療物質を送達することができる、１対の皮下注射デバイス４５０を含
むことができる。いくつかの事例において、皮下注射デバイス４５０は、鳥類の若雌鶏の
位置決めに対して静止させることができ、よって、位置決めデバイス６００をワクチン送
達アセンブリ４００と嵌合させたときに、皮下注射デバイス４５０を異なる位置に移動さ
せる必要はない。各皮下注射デバイス４５０は、注射針を有する皮下注射器アセンブリ４
５２を含むことができ、該注射針は、例えばアクチュエータ４５１（例えば、空気圧シリ
ンダ）の作動によって、鳥類の若雌鶏の鼠径ひだの皮膚の中へ挿入することができる。注
射針は、胸部筋肉に注射するために、それぞれの胸部支持体部材６１４、６１６によって
画定される開口６１８内を通過することができる。
【００５４】
　筋肉注射デバイス４３０及び皮下注射デバイス４５０は、ルアーロックフィッティング
及びルアーロック針によるチューブの簡単な挿入及び取り外しを可能にするように構成さ
れる。
【００５５】
　ワクチン送達アセンブリ４００は、ワクチン送達フレーム４０２に接続され、鳥類の若
雌鶏の顔面領域に治療物質を送達することができる、スプレー送達デバイス４７０を含む
ことができる。いくつかの事例において、スプレー送達デバイス４７０は、例えば空気圧
アクチュエータ（例えば、空気圧シリンダ）を使用して、空気圧で動作させることができ
る。これに関して、スプレー送達アセンブリ４７０は、スプレーアセンブリ４７２を含む
ことができ、該スプレーアセンブリは、位置決めデバイス６００をワクチン送達アセンブ
リ４００と嵌合させたときに、鳥類の若雌鶏の頭部または顔面領域に近接してスプレーア
センブリ４７２を延在させるように空気圧で動作するシリンダ４７４に載置される。スプ
レー送達デバイス４７０は、スプレーアセンブリ４７２への支持を提供するための、１つ
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以上の支持体ロッド４７８を含むことができる。
【００５６】
　スプレーアセンブリ４７２は、鳥類の若雌鶏の顔面領域にスプレーとして治療物質を送
達するように構成される、１つ以上のノズルオリフィス４７６を有することができる。図
１８に示されるように、各ノズルオリフィス４７６内には、ノズルインサートアセンブリ
４８０を位置決めすることができる。ノズルインサートアセンブリ４８０をノズルオリフ
ィス４７６内に保持し、一方で、気密手段も提供するために、１つ以上の弾性環状部材４
７５（例えば、Ｏリング）をノズルインサートアセンブリ４８０の周りに提供することが
できる。いくつかの事例において、ノズルインサートアセンブリ４８０は、ノズル本体４
８１及びノズル部材４８２で形成することができる。ノズル本体４８１は、ノズル部材４
８２の少なくとも一部分を受容するための空洞４８３を画定することができる。空洞４８
３は、スプレーアセンブリ４７２のマニホールドブロック４７３によって画定される空気
通路４８４と流体連通することができる。ノズル本体４８１は、スプレー送達デバイス４
７０から分注されるワクチン流体の分散を制御することを支援するように構成される、分
散ノズル４８５を含むことができる。ノズル本体４８１は、その外部の周囲に延在するチ
ャネル４８６を画定することができ、一方で、チャネル４８６内に１つ以上の穴４８７を
さらに画定することができ、よって、空気を空洞４８３に流体連通するときに、空気通路
４８４と穴４８７との位置合わせが不要になる。ノズル部材４８２は、ノズルインサート
アセンブリ４８０をコネクタ端部４８９においてワクチン流体供給源に接続するときに、
ノズル部材４８２の流体通路４９１を通して送達されるワクチン流体を分注するためのノ
ズル先端４８８を含むことができる。
【００５７】
　動作中に、ワクチン流体は、加圧下でノズル先端４８８に提供することができ、該ノズ
ル先端では、該流体が、分散ノズル４８５において提供される圧縮空気と相互作用して、
ワクチン流体を、所望の圧力及び所望の液滴サイズのスプレー形態で送達する。これに関
して、ノズルインサートアセンブリ４８０は、特に、比較的低い圧力で、所望のサイズ分
布を有し、適切にサイズ決定されたスプレーパターンを有する液滴をスプレーするように
構成することができる。例えば、スプレーアセンブリ４７２は、約１００μｍ以上の粒径
を有する液滴の形態で１００μＬショットのワクチンを送達することができる。ワクチン
によって湿潤されるノズルインサートアセンブリ４８０を有することだけによって、廃棄
性及び低コストを達成することができる。ノズルインサートアセンブリ４８０は、所定の
数のワクチン接種後、シフト終了時などに処分することができる。この事例において、マ
ニホールドブロック４７３及び他の支持構成要素は、ワクチンに曝露され得ず、したがっ
て、再使用することができる。ノズルインサートアセンブリ４８０には、少ないワクチン
用量の正確な送達が可能な流体ポンプシステムを接続することができる。いくつかの事例
において、空気ストリームの導入は、ノズル先端４８８及び分散ノズル４８５などにおい
てワクチンと空気ストリームとを混合する時点で、流体経路に対して直角とすることがで
きる。
【００５８】
　いくつかの態様によれば、ワクチン送達アセンブリ４００は、シャトルアセンブリ８０
０に載置することができる。これに関して、ワクチン送達アセンブリ４００のベースプレ
ート４０４は、シャトルプラットフォーム８００に取り付けることができる。ワクチン送
達アセンブリ４００は、ベースプレート４０４に取り付けられる１対の側面プレート４０
６を含むことができる。ワクチン送達アセンブリ４００は、その適切な間隔及び配向に特
に注意して、種々のワクチン接種デバイスへの適切な載置手段を提供するための種々の他
のブラケット、プレート、スペーサー、または、構造を含むことができる。
【００５９】
　本開示の別の態様によれば、図２３～図２９に示されるように、ワクチン接種システム
１は、統合されたアセンブリを使用することができるように、内蔵ワクチン送達アセンブ
リ４００及び位置決めデバイス６００を有するターンテーブルに基づく装置とすることが
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できる。いくつかの事例において、位置決めデバイス６００は、輸送アセンブリ２００上
に均等に離間することができる。いくつかの事例において、輸送アセンブリ２００は、カ
ートフレーム９００に載置される回転可能な載置装置９５０を含むことができ、位置決め
デバイス６００は、リンケージアセンブリ９７５を介して、回転可能な載置装置９５０に
取り付けることができる。１つ以上の電気／空気エンクロージャ９４０を、ワクチン接種
システム１の一部として提供することができる。位置決めデバイス６００は、その数にか
かわらず、搬入位置１１０、ワクチン接種位置１２０、及び解放位置１３０まで回転させ
ることができる。搬入に成功すると、鳥類の若雌鶏は、ワクチン接種位置１２０まで回転
させることができ、よって、鳥類の若雌鶏は、所定のプロトコルに従ってワクチン接種を
行うことができる。次の鳥類の若雌鶏が搬入されたときに、先の鳥類の若雌鶏は、解放位
置１３０まで回転させ、人間の介在を伴うことなく、穏やかに再度床に解放することがで
きる。回転可能な載置装置９５０は、そのような回転を容易にするモーターアセンブリ及
び関連する構成要素によって駆動することができる。例えば、回転可能な載置装置９５０
は、回転可能な載置装置９５０の下に載置されるサーボウォーム歯車減速機及び電気モー
ター（ＤＣ）によって駆動することができる。歯車減速機及びモーターアセンブリをほこ
りまたはワクチンの流出分から保護するために、カバープレート９５２を提供することが
できる。ワクチン接種システム１は、スイッチアーム９５４から延在するスイッチ９５６
を含むことができ、該スイッチアームは、操作者が位置決めデバイス６００の次の位置へ
の回転を開始させることを可能にする。
【００６０】
　上で説明されるように、ワクチン接種システム１は、鳥類の若雌鶏がワクチン送達手順
を施された後に、位置決めデバイス６００から鳥類の若雌鶏を自動的に解放することを容
易にするために、解放アセンブリ３００を含むことができる。各位置決めデバイス６００
は、位置決めデバイス６００を枢動させてそこから鳥類の若雌鶏を解放することを容易に
するためにカム装置３１０と相互作用するように構成される、変位デバイス６６０を含む
ことができる。これに関して、変位デバイス６６０は、図２３、図２４、図２６、図２７
、図２９、及び図３７に示されるように、いくつかの事例では、カートフレーム９００内
またはその間に延在するロッドとすることができるカム装置３１０と相互作用して、載置
装置９５０から離れるように解放位置１３０において位置決めデバイス６００を変位させ
、回転させることができる。これに関して、解放アセンブリ３００は、解放位置１３０の
位置決めデバイス６００が、鳥類の若雌鶏の自動的な解放のために前方に回転することを
可能にする。図２８は、カム装置３１０との最初の係合中に、解放位置１３０へ回転する
位置決めデバイス６００を例示する。図２８、図２９、及び図３７は、明確にする目的で
、単一の位置決めデバイス６００だけを示す。
【００６１】
　解放機構は、ヒンジ付翼マウント６２０及びヒンジ付脚部マウント６３０によって支援
することができ、これらのマウントは、鳥類の若雌鶏が地面の高さ付近から立っている状
態で穏やかに解放されることを可能にするように、位置決めデバイス６００が前方へ回転
したときに、重力を介して開口する。いくつかの事例において、位置決めデバイス６００
は、操作者によってスイッチ９５６が起動されるまで前方へ回転する状態を維持すること
ができ、それによって、位置決めデバイス６００は、位置決めデバイス６００が搬入位置
１１０まで回転するにつれて、カム装置３１０に従って、その標準的な直立位置に戻る。
【００６２】
　搬入位置１１０またはワクチン接種位置１２０に位置決めされたときに、変位デバイス
６６０の運動を制限することによって位置決めデバイス６００が反転または前方へ回転す
ることを防止するために、保持デバイス９６０を提供することができる。変位デバイス６
６０がカム装置３１０に係合して、位置決めデバイス６００を前方へ回転させて鳥類の若
雌鶏を自動的に解放することを可能にするために、保持デバイス９６０は、解放位置１３
０になくてもよい。
【００６３】
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　ワクチン接種システム１は、ホームセンサ９６５及び解放センサ９７０を含むことがで
きる。ワクチン接種プロトコルの最初の開始に応じて、ワクチン接種システム１は、載置
装置を１ステップ回転させることによって、自動的なホーミング機能を行うことができる
。ワクチン接種位置１２０のホームセンサ９６５は、位置決めデバイス６００上のホーム
フラグを探し、ホーム位置（例えば、搬入位置１１０）に復帰することができる。不完全
な準備に起因するワクチン接種システム１への任意の起こり得る損傷を防止するために、
ワクチン接種システム１の初期始動時に、解放位置１３０の位置決めデバイス６００が直
立位置から正しい解放位置に前方へ回転することを確実にするように、解放センサ９７０
を使用することができる。解放センサ９７０は、位置決めデバイス６００が正しい位置で
検出されなかった場合に、ホーミングルーチンが実行することを防止することができる。
【００６４】
　いくつかの態様によれば、ワクチン接種システム１を介して、鳥類の若雌鶏の重量測定
値をとることもできる。いくつかの事例において、重量測定値は、鳥類の若雌鶏がワクチ
ン接種位置１２０にあるときに、及びいくつかの事例では、ワクチン接種サイクルまたは
プロトコルの前にとることができる。いくつかの事例では、２つの重量測定値をとり、該
２つの測定値の平均重量をデータ記録のためにコントローラに転送することができる。重
量支持は、重量インジケータディスプレイ９８０に表示することができ、該ディスプレイ
では、ユーザが入力した閾値に基づいて、所定の重量閾値を達成しているかどうかを示す
ために種々の色を使用することができる（例えば、緑色＝平均、赤色＝閾値超、琥珀色＝
閾値未満）。コントローラは、測定した重量データを日付及びタイムスタンプとともに記
録することができる。生データは、エクスポートすることができる。操作者は、重量の上
限及び下限についてユーザの閾値を入力するときに、一日の始まりに記録ファイルを消去
するためのオプションを有することができる。
【００６５】
　図２８に示されるように、重量に鳥類の若雌鶏の測定値をとることを可能にするために
、重量計測装置９８５をワクチン接種システム１に提供することができる。例えば、荷重
セルデバイス９８６または歪みゲージデバイスを、ワクチン接種位置１２０においてワク
チン接種システム１に組み込むことができる。位置決めデバイス６００は、荷重セルデバ
イス９８６の真上で停止させることができ、そこでは、鳥類の若雌鶏の重量が位置決めデ
バイスを下方へ歪ませ、よって、荷重セルデバイス９８６と位置決めデバイス６００（ま
たはリンケージアセンブリ９７５）との間の物理的相互作用を介して、荷重セルデバイス
９８６によって重量を測定することができる。いくつかの事例において、各位置決めデバ
イス６００は、荷重セルデバイス９８６と物理的に係合または相互作用するための突出部
６０３（図３６）を有することができる。アーム支持体（複数可）９８７は、荷重セルデ
バイス９８６上に横方向の力を働かせることなく、位置決めデバイス６００を正しい位置
へ誘導することができる。荷重セルデバイス９８６は、所定の最大重量まで種々の重量を
支持することができ、一方で、過負荷から機械的に保護されている。荷重セルデバイス９
８６は、コントローラに存在するエネルギー増幅器及び／または調整器と通信することが
でき、また、いくつかの事例では、３００ミリ秒以内で２つの連続する重量測定値を収集
することができる。
【００６６】
　コントローラは、２つの重量を平均し、そのような情報をデータ記録のために転送する
ことができる。コントローラは、次の位置決めデバイス６００がワクチン接種位置１２０
に到達するまで、適切な重量インジケータディスプレイ９８０を作動させることができ、
鳥類の若雌鶏の重量が、ユーザが入力した閾値を超える（赤色）か、範囲内（緑色）か、
または未満（琥珀色）かを示す。生の重量測定値のデータをエクスポートするために、水
密性ＵＳＢポート９９０をＨＭＩエンクロージャ９９５に提供することができる。重量測
定値特徴は、ワクチン接種位置１２０において位置決めデバイス６００に鳥類の若雌鶏が
存在するかしないかを判定するために使用することができる。これに関して、ワクチン接
種システム１は、鳥類の若雌鶏が存在しない場合にいかなるワクチン接種も引き起こさな
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いように構成することができ、それによって、ワクチンの流出及び無駄を防止する。
【００６７】
　いくつかの態様によれば、ワクチン送達アセンブリ４００は、図３１に示されるように
、筋肉注射アクチュエータ４６１、皮下注射器アクチュエータ４６２、及び翼ウェブ注射
アクチュエータ４６３を、鳥類の若雌鶏のそれぞれの胴体部の注射を可能にする位置まで
移動させることができる、主アクチュエータ４６０を含むことができる。図３０に示され
るように、主アクチュエータ４６０は、ワクチン接種プロトコルが完了し、すべての針及
びアクチュエータがそれらの個々の格納位置まで戻ったときに、格納することができる。
主アクチュエータ４６０が作動すると、筋肉内注射及び皮下注射のための針を伸長させ、
適切なポンプシステムが起動され、そして、ワクチン接種プロトコルが開始される。主ア
クチュエータ４６０には、ワクチン接種プロトコルを監視し、制御するための伸長センサ
及び収縮センサを装備することができる。いくつかの事例において、筋肉注射アクチュエ
ータ４６１及び皮下注射器アクチュエータ４６２には、ワクチン接種プロトコルを監視し
、制御するための伸長センサが装備される。
【００６８】
　主アクチュエータ４６０の作動に応じて、翼ウェブ注射アクチュエータ４６３を、位置
決めデバイス６００内に保持される鳥類の若雌鶏の翼に向かって伸長させることができる
。位置決めされたときに、翼ウェブ注射デバイス４１０の針は、ワクチンを送達するため
に鳥類の若雌鶏の皮膚を穿刺するように、翼ウェブ針アクチュエータ４６４の作動に応じ
て伸長させることができる。いくつかの事例において、翼ウェブ注射アクチュエータ４６
３には、ワクチン接種プロトコルを監視し、制御するための伸長センサ及び収縮センサを
装備することができる。いくつかの事例において、翼ウェブ針アクチュエータ４６４には
、ワクチン接種プロトコルを監視し、制御するための伸長センサを装備することができる
。
【００６９】
　上で説明されるように、ワクチン送達アセンブリ４００は、チューブ６７０内に配置さ
れる鳥類の若雌鶏の顔面領域に治療物質を送達するためのスプレー送達デバイス４７０を
含むことができる。いくつかの事例において、スプレー送達デバイス４７０は、主アクチ
ュエータ４６０とほぼ同時または同時に作動させることができる、スプレーデバイスアク
チュエータ４６５を含むことができる。図３１に示されるように、スプレー送達デバイス
４７０は、チューブ６７０の下に伸長するようにガイド４６６によって携持することがで
き、よって、ワクチンを鳥類の若雌鶏の顔面に上方へスプレーまたは送達することができ
る。いくつかの事例において、スプレーデバイスアクチュエータ４６５には、ワクチン接
種プロトコルを監視し、制御するための伸長センサ及び収縮センサを装備することができ
る。
【００７０】
　いくつかの事例において、図２７に示されるように、ワクチン接種システム１が配置さ
れる保持ペンは、ネット１００を通して、ワクチン接種されない側とワクチン接種される
側とに分離することができる。すべての鳥類の若雌鶏は、最初に、ワクチン未接種側に集
められ、そこでは、ワクチン接種システム１を、２つの側の間、すなわち、ワクチン未接
種側の搬入位置１１０と、ワクチン接種側の解放位置１３０との間に配置することができ
る。
【００７１】
　使用中に、（膝立ちまたは座った状態の）ヘルパーは、ワクチン未接種側の床面から鳥
類の若雌鶏を把持し、両翼を片方の手で保持し、両脚部をもう一方の手で保持しながら、
鳥類の若雌鶏を（搬入位置１１０にある）搬入機に移すことができる。次いで、搬入機は
、鳥類の若雌鶏の頭部をチューブ６７０の中へ誘導して鳥類の若雌鶏の肩部をチューブ６
７０に対して静置し、胸部を胸部支持体６１０に静置し、翼を折り畳み片方の手で翼を翼
マウント６２０の柔軟な部材６２６の中へ配置し、そして、両手を使用して脚部を分離さ
せて足部を脚部マウント６３０の柔軟な部材６３６の中へ配置することによって、鳥類の
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若雌鶏を位置決めデバイス６００に配置することができる。鳥が好適に搬入された場合、
搬入機は、搬入動作に直接続いてスイッチ９５６を作動させ、鳥類の若雌鶏のワクチン接
種位置１２０までの自動回転を開始、その後に、解放位置１３０までの自動的な回転を開
始する。この過程は、ワクチンの補充が必要になるまで、またはすべての鳥類の若雌鶏が
ワクチン接種されるまで繰り返すことができる。
【００７２】
　いくつかの態様によれば、ワクチン接種システム１は、ワクチンカウントを記録するこ
とができ、また、ワクチンレベルが所定レベルに到達したときに、操作者に通知する（例
えば、可聴または視覚アラーム）ことができる。
【００７３】
　図３８及び図３９に示されるように、ワクチン接種システム１は、操作者に提示される
様々な情報を有することができるユーザインターフェース１０２０を表示するための、デ
ィスプレイデバイス１０００を含むことができる。例えば、ディスプレイデバイス１００
０は、ワクチン接種位置において鳥類の若雌鶏の重量、またはワクチン送達アセンブリ４
００の特定の注射デバイスに関する残りの用量カウントを示すことができる。さらに、ユ
ーザインターフェース１０２０は、ワクチン接種システム１の動作を開始するために、ま
たは別様には追加的な機能もしくはアイコンにアクセスするために作動させることができ
る、１つ以上のアイコン１０４０を表示することができる。いくつかの事例において、ユ
ーザインターフェース１０２０は、アイコン１０４０を作動させるために操作者がタッチ
することができる、タッチスクリーンインタフェースとすることができる。
【００７４】
　本明細書に記載される、本開示の多数の修正物及び他の態様が、上の説明及び関連する
図面に示される教示の利点を有することが、本開示に関係する当業者に思い浮かぶであろ
う。例えば、位置決めデバイス６００及びキャリッジアセンブリ７００は、単一ユニット
として形成することができる。本明細書で説明されるように、位置決めデバイス６００及
びキャリッジアセンブリ７００は、輸送、置換、清掃などの簡略化を含む種々の理由で、
分離可能とすることができる。したがって、本開示は、開示される特定の態様に限定され
るものではなく、修正物及び他の態様が、添付の特許請求の範囲の範囲内に含まれること
が意図されることを理解されたい。特定の用語が本明細書で利用されるが、それらは、一
般的かつ説明的な意味でだけ使用されており、限定を目的とするものではない。
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