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(57)【要約】
　本発明は、少なくとも１つのセンサー（１０）を備え
るセンサーキャリアー（１１．１）を通過する、手すり
メンバー（５．１）を備える手すり（５）に関する。各
手すりメンバー（５．１）は、隣接する手すりメンバー
（５．１）に延びるカラー（５．１１）を有している。
第２コンベヤー鎖（８）に連接された手すりメンバー（
５．１）は、隣接する２つの手すりメンバー（５．１）
間に隙間を形成することなく、隣接する手すりメンバー
（５．１）に対して動くことができる。セグメント溝（
５．１２）が隣接する２つの手すりメンバー（５．１）
間に生じても、前記溝の深さが非常に浅いので、指が挟
まれるようなことはない。センサー（１０）は各セグメ
ント溝（５．１２）および欠陥のある手すりメンバー（
５．１）を検出することができる。センサーの信号によ
って、手すり（５）の速度、加速度、減速度などの動作
変数の決定および／または危険な動作状態の検出を行う
ことができる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　人々および／または物体を対象とした、少なくとも１つの運搬部品（３．１、３．５１
、５．１）を備える、少なくとも１つの連続的コンベヤー（３、３．５、５）を有する運
搬装置（１）であって、連続的コンベヤー（３、３．５、５）の表面を記録するための少
なくとも１つのセンサー（１０）および表面をマッピングするセンサー信号を調整するた
めの電気回路（２０）が備えられ、動作変数が生成可能ならびに／あるいは欠落または損
傷したコンベヤー部品（３．１、３．５１、５．１）が調整されたセンサー信号から検出
可能である運搬装置。
【請求項２】
　連続的コンベヤー（３、３．５、５）がセグメント化されている、請求項１に記載の運
搬装置（１）。
【請求項３】
　連続的コンベヤー（３、３．５、５）がセグメント化されていない、請求項１に記載の
運搬装置（１）。
【請求項４】
　センサー（１０）が高周波帯域で動作するアンテナ（１０．１）で、運搬部品（３．１
、３．５１、５．１）がアンテナ（１０．１）の近接場で移動されることが可能である、
請求項１から３のうちのいずれか１項に記載の運搬装置。
【請求項５】
　運搬部品（３．１、３．５１、５．１）からアンテナ（１０．１）までの距離（ｄ）が
およそ１．５ｍｍから３．５ｍｍである、請求項４に記載の運搬装置。
【請求項６】
　アンテナ（１０．１）がＷＬＡＮアンテナである、請求項２から５のうちのいずれか１
項に記載の運搬装置。
【請求項７】
　アンテナ（１０．１）が２．４ＧＨｚ用に設計されている、請求項６に記載の運搬装置
。
【請求項８】
　アンテナ（１０．１）がコンベヤー部品（３．１、３．５１、５．１）の突出部分（５
．１５）から離れて旋回されることが可能である、請求項１から７のうちのいずれか１項
に記載の運搬装置。
【請求項９】
　人々および／または物体を対象とした、少なくとも１つの運搬部品（３．１、３．５１
、５．１）を備える、少なくとも１つの連続的コンベヤー（３、３．５、５）を有する運
搬装置（１）をモニターする方法であって、連続的コンベヤー（３、３．５、５）の表面
を記録する少なくとも１つのセンサー（１０）および表面をマッピングするセンサー信号
を調整する電気回路（２０）、ならびに動作変数が生成可能および／または欠落または損
傷したコンベヤー部品（３．１、３．５１、５．１）が調整されたセンサー信号から検出
可能である、方法。
【請求項１０】
　運搬部品（３．１、３．５１、５．１）が、高周波帯域でセンサー（１０）として動作
するアンテナ（１０．１）の近接場で移動される、請求項９に記載の方法。
【請求項１１】
　電気回路（２０）が高周波信号（Ｓ１）をアンテナ（１０．１）に供給し、アンテナ（
１０．１）はペイロード信号（Ｓ２）を表面に応じて電気回路（２０）に反映する、請求
項９および１０のいずれかに記載の方法。
【請求項１２】
　電気回路（２０）が、ペイロード信号（Ｓ２）から、連続的コンベヤー（３、３．５、
５）の動作変数を決定および／または連続的コンベヤー（５）の危険な動作状態を特定す
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るための信号（Ｓ３）を生成する、請求項１１に記載の方法。
【請求項１３】
　動作変数が、例えば連続的コンベヤー（３、３．５、５）の速度、加速度および／また
は減速度であり、危険な動作状態が、例えば、欠落、損傷、および／または突出部分のあ
る運搬部品（３．１、３．５１、５．１）によりトリガーされる、請求項１２に記載の方
法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、独立特許請求項の定義に従って人々および／または物体を対象とした、運搬
部品を備える、少なくとも１つの連続的コンベヤーを有する運搬装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　国際公開第２００４／０１４７７４号では、手すりを有する人々を対象とした運搬装置
が開示されており、少なくとも１つのトランスポンダーが手すりに組み込まれている。手
すりの近くに配置されている通信装置は送信機と受信機を有している。送信機は、トラン
スポンダーに電磁波の形でエネルギーとデータを送信する。トランスポンダーは受信機に
、手すりの温度または速度または加速度などの物理的パラメータに関する測定データを送
信する。手すりに組み込まれたトランスポンダーは、ベルト状またはストラップ状の手す
りにのみ適している。このタイプの手すりは、数個のトランスポンダーでモニターされる
ことが可能である。しかし、前記トランスポンダーは他のタイプの手すりには適していな
い。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】国際公開第２００４／０１４７７４号
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　請求項１で特許請求されている装置は、単純な手段を使って、人々および／または物体
を対象にした運搬装置の、運搬部品を備える連続的コンベヤーをモニターする目的を達成
する。
【０００５】
　本発明の利点となる発展形態は、従属特許請求項で指定されている。
【０００６】
　本発明によって達成される利点は、事実上、連続的コンベヤーの金属または非金属運搬
部品が検出されることが可能であるということである。検出される運搬要素は、例えば、
手すり部品であるが、手すりも１つの手すり部品、ステップ、パレット、または鎖部品を
備えることができる。運搬部品はセグメント化された連続的コンベヤー、例えば、手すり
、ステップベルト、パレットベルト、あるいはステップまたはパレットまたは手すり部品
のための運搬鎖を形成する。運搬部品を検出するために必要なセンサーが非常に短い距離
から運搬部品を検出することも利点となる。結果として、モニター装置はコンパクトでス
リムな構築物からできている。モニター装置は個別の各運搬部品を検出し、これから、例
えば、速度および／または加速度／減速度などの動作変数を生成する。欠落したり、故障
した運搬部品も検出されることが可能である。この場合、問題の連続的コンベヤーの停止
および／または障害の通知化が行われる。モニター装置も、セグメント化された連続的コ
ンベヤーを形成する運搬部品を計数することに適している。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】人々および／または物体を対象とした運搬装置の一例を示す図である。
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【図２】線Ａ－Ａに沿った図１の運搬装置の断面図である。
【図３】戻りパスの手すりの横断面図である。
【図４】図３による手すりの側面図である。
【図５】欠落した手すり部品のある手すりを示す図である。
【図６】損傷した手すり部品のある手すりを示す図である。
【図７】連続的コンベヤーをモニターするための電気回路のブロック図である。
【図８】手すり部品とともに備えられるセグメント化された手すりの電気的表示を示す図
である。
【図９】損傷した手すりの電気的表示を示す図である。
【図１０】損傷した手すりの電気的表示を示す図である。
【図１１】連続的コンベヤーの動作状態に応じた電気回路からの出力信号を示す図である
。
【図１２】連続的コンベヤーの動作状態に応じた電気回路からの出力信号を示す図である
。
【図１３】連続的コンベヤーの動作状態に応じた電気回路からの出力信号を示す図である
。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　本発明は、次の詳細な説明および添付図面を参照することで、さらに詳細に説明される
であろう。
【０００９】
　連続的コンベヤーを形成するために組み合わされたコンベヤー部品を有する人々および
／または物体を対象としたコンベヤー装置の例示的実施形態が、手すり、ステップベルト
、および運搬鎖を有するエスカレーターに関して、以下で説明されるであろう。説明は同
様に、パレットまたは運搬ベルトを備える動く歩道にも当てはまる。エスカレーターの場
合、運搬部品は、手すり部品、ここで、手すりは１つの手すり部品を備えることもでき、
さらにステップまたは鎖部品である。手すり部品は手すりを形成し、ステップはステップ
ベルトを形成し、鎖部品はステップベルトの運搬鎖を形成する。動く歩道の場合、運搬部
品は、手すり部品、パレット、または鎖部品である。手すり部品は手すりを形成し、パレ
ットはパレットベルトを形成し、鎖部品はパレットベルトまたは手すりの運搬鎖を形成す
る。
【００１０】
　図１は、側板２、および第１レベルＥ１から第２レベルＥ２までの前進パスＶＬで人々
および／または物体を運搬するためのステップ３．１を含むステップベルト３を備えるエ
スカレーター１の例を使用して運搬装置を図示しており、逆も同様である。連続するステ
ップベルト３は戻りパスＲＬで戻る。フレームワーク４はステップベルト３と側板２の支
持物として機能し、それはレベルＥ１、Ｅ２で支えられる。側板２により支えられる手す
り５は、前進パスＶＬの場合、運搬される人の手のための連続的コンベヤーとして機能す
る。
【００１１】
　図２は、線Ａ－Ａに沿った図１の運搬装置の断面図を示している。各ステップ３．１は
ステップローラー３．２と鎖ローラー３．３を有しており、ここで、ローラー３．２、３
．３はガイド３．４上を転がっている。ガイドはフレームワーク４のフレーム４．１上に
配置されている。連続的コンベヤーとして、鎖部品３．５１を備える第１運搬鎖３．５は
前進パスＶＬと戻りパスＲＬでステップ３．１を運搬する。手すり２は戻りパスＲＬでは
戻りローラー６により、前進パスＶＬでは第１ガイドプロファイル７によってガイドされ
る。
【００１２】
　図３は、戻りパスＲＬの手すり５の横断面を示しており、ここで、手すり５は、個別の
、例えば中空体のような、手すり部品５．１から構築されている。手すり部品５．１は第
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２運搬鎖８によって運搬され、ガイド溝９上の側板２の第１ガイドプロファイル７に沿っ
てガイドされる。クリップ１１はボルト１２とナット１３によってブラケット１４に固定
され、ここで、例えば、手すり部品５．１をモニターするためのセンサー１０を有するセ
ンサー支持物１１．１がクリップ１１上に配置されている。センサー支持物１１．１は３
つのセンサー１０を装備しているが、２つのみ、またはほんの１つのみのセンサーを備え
ることも可能である。
【００１３】
　図４は図３による手すり５の側面を示しており、ここで、手すり部品５．１はセンサー
支持物１１．１を通過する。モニターされる手すり部品５．１をより明確にするために、
図４から図６では、図３で示されるセンサー支持物１１．１全体を示していない。連接手
段１６がクリップ１１上に備えられており、ここで、突出部分のある損傷した手すり部品
５．１はセンサー支持物１１．１から離れて旋回し、センサー１０はこのプロセスで損傷
を受けていない。各手すり部品５．１は、隣接する手すり部品５．１に延びるカラー５．
１１を有している。連接された方式で第２運搬鎖８に固定された手すり部品５．１は、隣
接する手すり部品５．１に関して、互いに動くことができ、このプロセスでは隣接する２
つの手すり部品５．１の間に隙間が形成されることもない。非常に浅いので指が挟まれる
ことがない深さのセグメント溝５．１２のみが隣接する２つの手すり部品５．１の間に作
製される。セグメント溝５．１２は、例えば、およそ２ｍｍから４ｍｍの深さとおよそ４
ｍｍから８ｍｍの幅を有している。
【００１４】
　図５は、欠落した手すり部品５．１のある手すり５を示している。手すり部品５．１が
、例えば、壊れたり、落ちてしまったり、あるいは破壊者によって無理やり取り外された
りしたとする。センサー１０は各存在を検出し、さらに、欠落した各手すり部品５．１も
検出する。
【００１５】
　図６は、損傷した手すり部品５．１のある手すり５を示している。ある手すり部品５．
１で、部品が、例えば破壊行為の結果、壊れたり、無理やり取り外されたりしたとする。
センサー１０は各存在を検出し、さらに、損傷した各手すり部品５．１も検出する。損傷
した手すり部品５．１は、例えば、へこみ、亀裂、および／または穴５．１３を有してい
る。
【００１６】
　様々な動作原理に従って動作するセンサー１０は、運搬部品の材料特性に応じて、考慮
されることができる。例として、その放射特性がアンテナの近接性の理由、および手すり
５またはステップ／パレットベルト３または運搬鎖３．５、８のセグメント化の理由で変
化可能なアンテナ１０．１は、手すり部品５．１から形成されたセグメント化された手す
り５のモニター、またはステップ３．１またはパレットから形成されたステップ／パレッ
トベルト３のモニター、あるいは、鎖部品３．５１から形成される、第１運搬鎖３．５ま
たは第２運搬鎖８のモニターに適しており、以下でさらに詳細に説明される。レーダー原
理を使用して動作するセンサーも考慮されることができる。ここで、アンテナは、電磁気
信号を、運搬部品を備える連続的コンベヤーに送信し、信号は連続的コンベヤーの外形に
応じて反射され、そして反射された信号は測定される。容量性原理を使用して動作するセ
ンサーも使用可能である。この場合、コンデンサの静電容量は連続的コンベヤーのセグメ
ント化により変化される。コンデンサはインダクタンスとともに共振回路を形成し、前記
共振回路の共振周波数はコンデンサの静電容量に応じて変化し、オシレーターの周波数が
決まる。
【００１７】
　その放射特性がアンテナの近接性の理由、および連続的コンベヤー、例えば、手すり５
、ステップ／パレットベルト３、または運搬鎖３．５、８のセグメント化５．１２の理由
で変化可能であるアンテナ１０．１を有するセンサー１０は、以下でより詳細に説明され
るであろう。
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【００１８】
　アンテナ１０．１と運搬部品、例えば手すり部品、ステップ／パレット、鎖部品など間
の、特にアンテナ１０．１の近接場での近距離は干渉信号につながり、それは目的のペイ
ロード信号に重畳される。非近接場では対象物との相互作用がなく、すなわち、アンテナ
は自由に放射し、ここで、非近接場は、ｄ／ｌａｍｂｄａ＞１のとおりに決定される。（
ｄ＝連続的コンベヤーからアンテナまでの距離、ｌａｍｂｄａ＝アンテナによって放射さ
れる信号の波長）。
【００１９】
　近接場での対象物によりアンテナの性能は低下し、その抵抗が変わる。ここで、近接場
は、ｄ／ｌａｍｂｄａ＜１のとおりに決定される。
【００２０】
　手すり部品５．１からアンテナ１０．１までの図３で示されている距離ｄは、例えば、
近接場では１．５ｍｍから３．５ｍｍに固定されるので、例えば、およそ５ｍｍの長さの
亀裂および／またはおよそ５ｍｍの直径の穴５．１３はなお、正確に検出されることが可
能である。穴５．１３および亀裂は、例えば、手すり５の隆起および突出部分よりもアン
テナ１０．１の性能を低下させる。使用されるセンサー（１０）は、例えば、商用の２．
４ＧＨｚ　ＷＬＡＮアンテナなどの高周波帯域で動作するアンテナである。（ＷＬＡＮと
はＷｉｒｅｌｅｓｓ　Ｌｏｃａｌ　Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ（無線ＬＡＮ）を意味する
）。
【００２１】
　エプシロンｒは運搬部品の材料定数で、１より大きい。（真空のエプシロンｒは１であ
る）。運搬部品間の中間スペース、例えば、隣接する２つの手すり部品５．１間のセグメ
ント溝５．１２または隣接する２つのステップまたはパレットまたは１つの鎖部品３．５
１から隣接する鎖部品３．５１までのステップ状の変化などは、誘電率エプシロンｒでの
一連の変化という結果になる。例えば、セグメント化された手すりの場合、この一連の変
化は、手すり部品－セグメント溝－手すり部品－セグメント溝－手すり部品．．．など、
から構成されており、ここで、手すり部品はセグメント溝よりも大きなエプシロンｒを有
している（１に近いエプシロンｒ）。
【００２２】
　アンテナ１０．１の近接場の電場の変化は、利点となるように使用されることができる
。例えば、手すり部品、ステップ／パレット、鎖部品などのアンテナ１０．１の直ぐ近く
に配置されている運搬部品の誘電率エプシロンｒの変化で、性能が低下したり、アンテナ
１０．１の共振周波数が変化したりする。これらの変化によりエネルギーは反射され、ア
ンテナの給電ラインでこれを測定することが可能になる。アンテナ１０．１の直ぐ近くで
の誘電率エプシロンｒの変化は、アンテナを通過してガイドされる運搬部品により引き起
こされる。
【００２３】
　アンテナのコンパクトな構築および運搬部品からアンテナのわずかな距離ｄも利点とな
る。
【００２４】
　図７は、センサー１０により生成されたセンサー信号を調整するための電気回路２０の
ブロック図を示している。電圧コンバーター２１は、第１供給電圧ＶＳ１、例えば、エス
カレーター１の２４Ｖから給電される。電圧コンバーター２１は第２供給電圧ＶＳ２、例
えば５Ｖを、第１供給電圧ＶＳ１から生成し、制御システム２２、オシレーター２３、高
周波増幅器２４、および測定値増幅器２５には前記第２供給電圧が供給される。
【００２５】
　制御システム２２はアンテナ１０．１に対応する周波数を事前に指定しており、ここで
、オシレーター２３は、この周波数で信号を、例えば、正弦波信号などの事前定義された
形状と振幅により生成し、前記信号を高周波増幅器２４に供給する。増幅された高周波信
号Ｓ１は測定四重極ネットワーク２６に供給され、ここから、アンテナ結合器２７に供給
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され、それから、センサー支持物１１．１上に配置されたアンテナ１０．１に接続される
。アンテナ１０．１の近接場に対象物がない場合には、アンテナは単なる抵抗のように（
例えば、５０オーム）動作し、第１信号Ｓ１のすべてのエネルギーは反射することなく放
射される。上記のような対象物がアンテナ１０．１の近接場に配置されている場合、アン
テナ１０．１の共振周波数は対象物との相互作用によって性能が低下し、第１信号Ｓ１の
一部のエネルギーはアンテナ１０．１により測定４端子ネットワーク２６に反射され、連
続的コンベヤーの表面をマッピングする第２信号Ｓ２として、測定四重極ネットワーク２
６に現れる。第２信号Ｓ２は測定値増幅器２５に供給される。前記測定値増幅器は、第２
信号Ｓ２を増幅し、それを評価のために制御システム２２に供給する。
【００２６】
　アンテナ１０．１の近接場に輪郭もなく、または表面上に損傷の視覚的に特定可能な点
もなく、またはメンバー構造もなく、またはセグメント化もしていない連続的コンベヤー
がアンテナ１０．１を通過すると、第２信号Ｓ２、ここでは「干渉信号」とも呼ばれるも
のが生成されるが、「ペイロード信号」は伴わない。干渉信号に重畳されるペイロード信
号は最初に、表面上の穴または亀裂または切り込みまたはスロットなど、連続的コンベヤ
ーの表面の変化または連続的コンベヤーの輪郭取りまたは視覚的に特定可能な構造、ある
いは手すり部品５．１間のセグメント溝５．１２、あるいはステップ間のスロット、ある
いは一方の鎖メンバーからもう一方へのステップ状の変化により生成され、ここで、連続
的コンベヤーの表面の変化により、アンテナの放射特性の変化が引き起こされる。
【００２７】
　例えば、手すり部品間のセグメント溝などの連続的コンベヤーの表面の視覚的に特定可
能な変化、スロットが付いているセグメント化されていない手すり、亀裂が付いているセ
グメント化されていない手すり、穴および／または亀裂のある損傷した手すり部品、欠落
した手すり部品、欠落したステップまたはパレット、一方の鎖部品からもう一方へのステ
ップ状の変化、欠落した鎖部品、連続的コンベヤーの突出部分、運搬部品間のスロットな
どがセンサー１０により特定されることが可能である。
【００２８】
　図８は、手すり部品５．１とともに備えられる、図４によるセグメント化された手すり
５の電気的表示を示している。第２信号Ｓ２は時間ｔの関数として図示されている。アン
テナ１０．１を通過する正常な状態の手すり５では波状的なペイロード信号Ｓ２．１を生
成し、それは、各セグメント溝５．１２で、干渉信号で重畳される。ここで、各波Ｓ２．
１は制御システム２２に記録される。
【００２９】
　干渉の影響を抑制するために、制御システム２２によって最後に測定された波Ｓ２．１
（例えば、最後の６４個の測定された波）から平均値が計算され、その平均値は現在の波
Ｓ２．１の測定値と比較される。現在の測定値と平均値間の偏差が特定の許容範囲帯内で
ある場合、現在測定されている手すり部品５．１は正常であると見なされる。
【００３０】
　図９は、手すり部品５．１とともに備えられ、欠落した手すり部品５．１を有する図５
によるセグメント化された手すり５の電気的表示を示している。第２信号Ｓ２は時間ｔの
関数として図示されている。欠落した手すり部品５．１により、関連した信号波Ｓ２．２
が妨げられた程度だけ形成される。制御システム２２は損傷点を特定し、障害信号を生成
する。
【００３１】
　図１０は、手すり部品５．１とともに備えられ、穴５．１３および／または亀裂が含ま
れる手すり部品５．１を有する図６によるセグメント化された手すり５の電気的表示を示
している。第２信号Ｓ２は時間ｔの関数として図示されている。損傷した手すり部品５．
１により、関連した信号波Ｓ２．３が妨げられた程度だけ形成される。制御システムは損
傷点を特定し、障害信号を生成する。
【００３２】
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　図７の制御システム２２は、出力段階２８によって、連続的コンベヤーの動作状態に対
応する第３信号Ｓ３を生成する。出力段階には、例えば、半導体スイッチ、オプトカプラ
ー、またはバスシステムなどを含めることができる。
【００３３】
　図１１は、手すり部品５．１のあるセグメント化された手すり５の例を使用した連続的
コンベヤーを示している。公称速度で、手すりは時間ｔの関数として示されている信号Ｓ
３を生成する。信号Ｓ３は、例えば、各３番目の手すり部品５．１の後に、ロジック０か
らロジック１に、その逆も同様に変化する。例えば、半分の速度では、信号Ｓ３．１が時
間ｔの関数として生成される。信号Ｓ３、Ｓ３．１は、例えば、速度調整および／または
速度モニターのためにエスカレーター制御システムに供給される。単位時間あたりのパル
スの数は、例えば、運搬速度、スタート時の加速度、または停止時の減速度などの動作変
数を決めるために使用される。
【００３４】
　図１２は、一部または全部欠落した手すり部品５．１４または亀裂および／または穴５
．１３のある手すり部品５．１の場合の出力信号Ｓ３を示している。第３信号Ｓ３は、例
えば、３０秒という特定の時間Ｔの間、ロジック０に設定されている。エスカレーター制
御システムはこの状態を特定し、少なくとも１つの対応する障害メッセージを生成する。
【００３５】
　図１３は、連接手段１６によって、センサー支持物１１．１から離れて旋回する突出部
分５．１５のある損傷した手すり部品５．１を備える手すり５を示しており、センサー１
０はこのプロセスで損傷を受けていない。離れて旋回している位置では、センサー１０は
手すり部品５．１を特定することができず、信号Ｓ３はロジック０のままである。エスカ
レーター制御システムはこの状態を特定し、エスカレーター１を停止させ、少なくとも１
つの対応する障害メッセージを生成する。

【図１】 【図２】
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【図４】

【図５】

【図６】 【図７】
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【図８】

【図９】

【図１０】

【図１１】

【図１２】

【図１３】
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【手続補正書】
【提出日】平成24年9月14日(2012.9.14)
【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】
　人々および／または物体を対象とした、少なくとも１つの運搬部品（３．１、３．５１
、５．１）を備える、少なくとも１つの連続的コンベヤー（３、３．５、５）を有する運
搬装置（１）であって、連続的コンベヤー（３、３．５、５）の表面を記録するための少
なくとも１つのセンサー（１０）および表面をマッピングするセンサー信号を調整するた
めの電気回路（２０）が備えられ、動作変数が生成可能ならびに／あるいは欠落または損
傷したコンベヤー部品（３．１、３．５１、５．１）が調整されたセンサー信号から検出
可能である運搬装置。
【請求項２】
　連続的コンベヤー（３、３．５、５）がセグメント化されている、請求項１に記載の運
搬装置（１）。
【請求項３】
　連続的コンベヤー（３、３．５、５）がセグメント化されていない、請求項１に記載の
運搬装置（１）。
【請求項４】
　センサー（１０）が高周波帯域で動作するアンテナ（１０．１）で、運搬部品（３．１
、３．５１、５．１）がアンテナ（１０．１）の近接場で移動されることが可能である、
請求項１から３のうちのいずれか１項に記載の運搬装置。
【請求項５】
　運搬部品（３．１、３．５１、５．１）からアンテナ（１０．１）までの距離（ｄ）が
およそ１．５ｍｍから３．５ｍｍである、請求項４に記載の運搬装置。
【請求項６】
　アンテナ（１０．１）がＷＬＡＮアンテナである、請求項２から５のうちのいずれか１
項に記載の運搬装置。
【請求項７】
　センサー（１０）がＷＬＡＮアンテナ（１０．１）で、運搬部品（３．１、３．５１、
５．１）がＷＬＡＮアンテナ（１０．１）の近接場で移動されることが可能で、ＷＬＡＮ
アンテナ（１０．１）が２．４ＧＨｚ用に設計されている、請求項１から３のうちのいず
れか１項に記載の運搬装置。
【請求項８】
　アンテナ（１０．１）がコンベヤー部品（３．１、３．５１、５．１）の突出部分（５
．１５）から離れて旋回されることが可能である、請求項１から７のうちのいずれか１項
に記載の運搬装置。
【請求項９】
　人々および／または物体を対象とした、少なくとも１つの運搬部品（３．１、３．５１
、５．１）を備える、少なくとも１つの連続的コンベヤー（３、３．５、５）を有する運
搬装置（１）をモニターする方法であって、連続的コンベヤー（３、３．５、５）の表面
を記録する少なくとも１つのセンサー（１０）および表面をマッピングするセンサー信号
を調整する電気回路（２０）、ならびに動作変数が生成可能および／または欠落または損
傷したコンベヤー部品（３．１、３．５１、５．１）が調整されたセンサー信号から検出
可能である、方法。
【請求項１０】
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　運搬部品（３．１、３．５１、５．１）が、高周波帯域でセンサー（１０）として動作
するアンテナ（１０．１）の近接場で移動される、請求項９に記載の方法。
【請求項１１】
　電気回路（２０）が高周波信号（Ｓ１）をアンテナ（１０．１）に供給し、アンテナ（
１０．１）はペイロード信号（Ｓ２）を電気回路（２０）に反映させ、前記ペイロード信
号は連続的コンベヤーの表面をマッピングする、請求項９および１０のいずれかに記載の
方法。
【請求項１２】
　電気回路（２０）が、ペイロード信号（Ｓ２）から、連続的コンベヤー（３、３．５、
５）の動作変数を決定および／または連続的コンベヤー（５）の危険な動作状態を特定す
るための信号（Ｓ３）を生成する、請求項１１に記載の方法。
【請求項１３】
　動作変数が、例えば連続的コンベヤー（３、３．５、５）の速度、加速度および／また
は減速度であり、危険な動作状態が、例えば、欠落、損傷、および／または突出部分のあ
る運搬部品（３．１、３．５１、５．１）によりトリガーされる、請求項１２に記載の方
法。
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