
JP 5819729 B2 2015.11.24

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　両端に設けられた２つのローラーと、該ローラー間に張架されたチェーンとを含み製品
を受取る初段コンベアと、
　前記初段コンベアから製品を受取る供給コンベアとを具備し、
　前記供給コンベアが、
　第１と第２の下ローラーの間で移動する下コンベアベルトと、
　第１と第２の上ローラーの間を移動する上コンベアベルトとであって、前記上コンベア
ベルトの下側ベルト部分が下コンベアベルトの上側ベルト部分に係合し、以て上コンベア
ベルトと下ベルトベルトが等速で走行するようにした上コンベアベルトと、
　前記下コンベアベルトおよび前記第１と第２の下ローラーが応動するサーボモータと、
　前記サーボモータの動作を制御するコンピューター装置と、
　前記下コンベアベルトによって移送される製品の位置を検知し、位置情報を前記コンピ
ューター装置に出力するセンサーとを具備し、
　前記コンピューター装置が、製品の望ましい速度を演算し、前記サーボモータにデータ
を出力して、前記下コンベアベルトおよび前記第１と第２のローラーの速度を調節するよ
うになっており、
　更に、前記供給コンベアから製品を受取る次段コンベアを具備し、
　前記次段コンベアが、第１と第２の下ローラの間を移動する下コンベアベルトと、第１
と第２の上ローラーの間を移動する上コンベアベルトとを具備し、前記上コンベアベルト
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が下コンベアベルトの上側ベルト部分に係合し、両者間で製品に確実にしっかりと係合す
るようになっているコンベア装置。
【請求項２】
　前記初段コンベア、前記供給コンベアおよび次段コンベアが、パッケージまたはバッグ
を含む製品を輸送するように構成されている請求項１に記載のコンベア装置。
【請求項３】
　前記上コンベアベルトと下コンベアベルトの間にニップが形成され、ニップに前記初段
コンベアから前記製品が受け入れられる請求項１に記載のコンベア装置。
【請求項４】
　前記サーボモーターが、前記第１と第２の上ローラーの一方を駆動し、これによって前
記第１と第２の下ローラーおよび下コンベアベルトが、上コンベアベルトとの接触によっ
て駆動される請求項３に記載のコンベア装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、パッケージまたはバッグ、特に複数の壁を持つ大型織物製パッケージまたは
バッグを主コンベアのようなパッケージまたはバッグを処理する機械内に位置決めする独
立の位置決め供給装置に関する。
【０００２】
　また、本願は、2008年11月18日に出願された米国仮出願第61/115,791号の優先権を主張
し、その内容は本願と一体をなすものとして参照する。
【背景技術】
【０００３】
　再閉鎖可能なパッケージまたはバッグおよびその製造に関する従来技術は、その意図さ
れた目的に対して十分に開発され申し分ないものである。現在用いられている装置には、
パッケージまたはバッグを主コンベアまたはニップローラーに供給するためにラグチェー
ンを採用し位置決めについてはフィードバックしない装置がある。位置決めは、ラグチェ
ーンおよび主コンベアの速度を可及的に正確に制御することによってのみなされ、シワの
ような製品の欠陥については何ら考慮されていない。ラグチェーンは、バッグを後縁から
ベルトコンベアへ押圧するので、パッケージまたはバッグの前縁にはシワができ、ベルト
コンベアでの位置決め誤差を生じる。
【０００４】
　再閉鎖可能な大型パッケージおよびその製造方法が、本願出願人により2007年3月26日
出願の米国特許出願第11/728,477号「再閉鎖可能な大型パッケージ用高圧ジッパー組立体
」、米国特許出願第11/728,405号「再閉鎖可能な大型パッケージ用高圧ジッパー組立体の
製造方法」および米国特許出願第11/728,413号「種々の基体から成る大型バッグのジッパ
ー組立体用ホットメルト接着剤塗布システム」に開示されている。同様に、大型パッケー
ジの供給方法が、本願出願人により2008年8月13日出願の米国特許出願第11/891,697号「
大型パッケージまたはバッグを再閉鎖可能なジッパー取付装置に供給する方法」に記載さ
れている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】米国特許出願第11/728,477号明細書
【特許文献２】米国特許出願第11/728,405号明細書
【特許文献３】米国特許出願第11/728,413号明細書
【特許文献４】米国特許出願第11/891,697号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
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　本発明は、パッケージまたはバッグ、特に複数の壁を持つ大型織物製パッケージまたは
バッグを主コンベアのようなパッケージまたはバッグを処理する機械内への位置決めを改
善することを目的としている。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　この目的および他の目的は、独立の位置決め供給装置を用いることによって、複数の壁
を持つ大型織物製パッケージまたはバッグを機械内に位置決めするようにした方法および
装置によって達成される。パッケージまたはバッグを供給コンベアへ駆動するアタッチメ
ントを有したチェーンによって、該パッケージまたはバッグはテーブル上に載置される。
パッケージまたはバッグが供給コンベアに補足されると、該パッケージまたはバッグの前
縁が光電センサーによって検知される。前縁位置はプログラマブル論理制御装置または同
等のマイクロプロセッサーへフィードバックされ、サーボ制御のために演算され、それに
よって位置決め供給装置の速度が増減され、適切なタイミングでパッケージまたはバッグ
が主コンベアに供給される。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本発明の実施形態の略図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　添付図面、特に図１を参照すると、本発明の実施形態による位置決め装置１０が略示さ
れている。
　初段コンベア１２が、両端に設けられたローラー１４、１６を含んでおり、該ローラー
間にラグチェーン１８（通常、初段コンベア１２の各側縁に１つのラグチェーン）が張架
されている。図１の配置では、ラグチェーン１８およびローラー１４、１６は、通常、一
定速度で時計回りの方向に動作している。ラグチェーン１８には等間隔でラグ２０が設け
られており、該ラグは、一連のパッケージまたはバッグ１００の後縁に係合する。パッケ
ージまたはバッグ１００は、通常、大型で複数の壁面から成る紙バッグまたは織物バッグ
である。パッケージ１００に入れることのできる内容物としては、以下に限定されないが
、チャコール、ペットフード、家畜その他の獣肉、猫用トイレ、肥料、種苗、植物、電球
、岩塩、食品を含む。
【００１０】
　初段コンベア１２は、一連のパッケージまたはバッグ１００を供給コンベア３０へ給送
する。供給コンベア３０は、上コンベアベルト３２と下コンベアベルト３４とを含む。上
コンベアベルト３２は、第１と第２の上ローラー３６、３８によって規定される経路を移
動し、下コンベアベルト３４は、第１と第２の下ローラー４０、４２によって規定される
経路を移動する。上下コンベアベルト３２、３４が、第１の上ローラー３６と第１の下ロ
ーラー４０の間を通過する間、該上下コンベアベルト３２、３４の間にニップ４４が形成
される。上コンベアベルト３２の下側ベルト部分と、下コンベアベルト３４の上側ベルト
部分は互いに接触していて、その間でパッケージまたはバッグ１００と確実に係合して、
処理の間にパッケージまたはバッグ１００から一時的にシワが除去される。第２の上ロー
ラー３８は、サーボモーター５０によって駆動されるように図示されているが、本開示か
ら他のローラーを駆動するようにしてもよいことは当業者には理解されよう。上下コンベ
アベルト３２、３４が接触しているので、第２の上ローラー３８は、上下コンベアベルト
３２、３４およびローラー３６、４０、４２と同じように動作する。サーボモーター５０
は、プログラマブル論理制御装置（または同様のマイクロコンピューターその他の演算装
置）５２によって制御される。プログラマブル論理制御装置５２は光電センサー５４から
フィードバックされる情報を受取る。光電センサーは、パッケージまたはバッグ１００が
供給コンベア３０に補足され該供給コンベア３０を通過する間、該パッケージまたはバッ
グの前縁を検知する。この情報は、サーボモーター５０による供給コンベア３０の前記コ
ンベアベルトおよびローラーの速度を調節（つまり、増減速）して、主コンベア６０の作
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動特性によって求められる正確な或いは望ましい時にパッケージまたはバッグ１００を主
コンベア６０に導入できるように、プログラマブル論理制御装置５２によって用いられる
。図１において、光電センサー５４は上ベルト３２によって形成されるループ内に設ける
ように図示されているが、本開示から当業者にはパッケージまたはバッグ１００の前縁を
正確に検知できる望ましい他の装置を想起することができよう。
【００１１】
　主コンベア（または次段コンベアその他同様の装置）６０は、典型的に上下ベルト６２
、６４を含んでいる。上ベルト６２は、第１と第２の上ローラー６６、６８によって規定
される経路を移動し、下ベルト６４は、第１と第２の下ローラー７０、７２によって規定
される経路を移動する。上下ベルト６２、６４が第１の上ローラー６６と第１の下ローラ
ー７０との間を通過する際、上下ベルト６２、６４の間にニップ７４が形成される。上ベ
ルト６２の下側ベルト部分と、下ベルト６４の上側ベルト部分は互いに接触していて、そ
の間でパッケージまたはバッグ１００と確実にしっかりと係合する。上下ベルト６２、６
４およびローラー６６、６８、７０、７２の速度は典型的に一定であり、初段コンベア１
２の速度と同じまたは異なる速度とすることができよう。
【００１２】
　上述のように供給コンベア３０の速度を制御することによって、パッケージまたはバッ
グ１００は適切なタイミングでニップ７４に導入され、位置を制御して位置決めが改善さ
れる。この適切なタイミングは、主コンベア６０の特定用途および機能によって変更する
ことができ、本開示から当業者には理解されよう。
【００１３】
　本発明の更なる実施形態として、パッケージまたはバッグ１００を直角に配置するため
に、２つの供給コンベアと、（パッケージまたはバッグ１００の各側縁部に１つの）セン
サーとを設けることができよう。同様に、供給コンベアに替えて供給ローラーを用いるこ
ともできよう。
【００１４】
　こうして、一層効果的に既述した目的および利点を得ることができる。本発明の好まし
い実施形態を開示し、詳細に説明したが、本発明は、決して該好ましい実施形態に限定さ
れず、特許請求の範囲によって範囲が決定される。
【符号の説明】
【００１５】
　１０　　位置決め装置
　１２　　初段コンベア
　１４　　ローラー
　１６　　ローラー
　１８　　ラグチェーン
　２０　　ラグ
　３０　　供給コンベア
　３２　　上コンベアベルト
　３４　　下コンベアベルト
　３６　　第１の上ローラー
　３８　　第２の上ローラー
　４０　　第１の下ローラー
　４２　　第２の下ローラー
　４４　　ニップ
　５０　　サーボモーター
　５２　　プログラマブル論理制御装置
　５４　　光電センサー
　６０　　主コンベア
　６２　　上ベルト
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　６４　　下ベルト
　６６　　第１の上ローラー
　６８　　第２の上ローラー
　７０　　第１の下ローラー
　７２　　第２の下ローラー
　７４　　ニップ
　１００　　パッケージまたはバッグ

【図１】
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