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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第７部門第４区分
【発行日】令和3年12月2日(2021.12.2)

【公開番号】特開2019-103387(P2019-103387A)
【公開日】令和1年6月24日(2019.6.24)
【年通号数】公開・登録公報2019-024
【出願番号】特願2018-207506(P2018-207506)
【国際特許分類】
   Ｂ６０Ｌ  13/03     (2006.01)
   Ｂ６５Ｇ  54/02     (2006.01)
   Ｂ６１Ｂ  13/06     (2006.01)
   Ｂ６１Ｂ  13/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ６０Ｌ   13/03     　　　Ｆ
   Ｂ６５Ｇ   54/02     　　　　
   Ｂ６１Ｂ   13/06     　　　Ｎ
   Ｂ６１Ｂ   13/00     　　　Ｖ

【手続補正書】
【提出日】令和3年10月21日(2021.10.21)
【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】
　搬送路と、
　前記搬送路に沿って移動する台車と、
　前記台車の位置及び／又は速度を制御する制御部と、
　前記搬送路に設けられた第一のセンサと、を有し、
　前記制御部は、前記第一のセンサと所定の位置との距離に基づいて、前記台車の位置及
び／又は速度を制御することを特徴とする搬送システム。
【請求項２】
　前記搬送路は、第二の搬送モジュールと、前記第二の搬送モジュールの川上側に位置す
る第一の搬送モジュールと、を含み、
　前記第一のセンサは、前記第一の搬送モジュール及び前記第二の搬送モジュールの一方
に設けられ、
　前記所定の位置は、前記第一の搬送モジュール及び前記第二の搬送モジュールの他方の
位置であることを特徴とする請求項１に記載の搬送システム。
【請求項３】
　前記搬送路に設けられた第二のセンサをさらに有し、
　前記第一のセンサは、前記第一の搬送モジュールに設けられ、
　前記所定の位置は、前記第二の搬送モジュールに設けられた前記第二センサの位置であ
ることを特徴とする請求項２に記載の搬送システム。
【請求項４】
　前記第一の搬送モジュールは、前記第二の搬送モジュールに隣接していることを特徴と
する請求項２又は３に記載の搬送システム。
【請求項５】
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　前記制御部は複数の第一の制御部を含み、
　前記複数の第一の制御部は、前記第一の搬送モジュール及び前記第二の搬送モジュール
の各々に設けられていることを特徴とする請求項２乃至４のいずれか一項に記載の搬送シ
ステム。
【請求項６】
　前記第一のセンサと所定の位置との距離は、前記制御部が前記台車を移動させて取得さ
れたものであることを特徴とする請求項１又は２に記載の搬送システム。
【請求項７】
　前記第一のセンサと前記所定の位置との距離は、前記台車の移動方向の長さよりも短い
ことを特徴とする請求項１乃至６のいずれか一項に記載の搬送システム。
【請求項８】
　前記台車は、永久磁石を備え、
　前記搬送路は、コイル群を備え、
　前記制御部は、前記コイル群に流れる電流を制御することにより前記台車の位置及び／
又は速度を制御することを特徴とする請求項１乃至７のいずれか一項に記載の搬送システ
ム。
【請求項９】
　前記台車は前記搬送路の上を移動することを特徴とする請求項１乃至８のいずれか一項
に記載の搬送システム。
【請求項１０】
　制御部が、搬送路に沿って台車を移動させる工程と、
　前記制御部が、前記搬送路に設けられた前記第一のセンサと所定の位置との距離を取得
する工程と、を含むことを特徴とする搬送方法。
【請求項１１】
　前記制御部が、搬送路に沿って前記台車を移動させ、前記台車を停止させた後に、
　前記制御部が、前記搬送路に設けられた前記第一のセンサと所定の位置との距離を取得
する工程を行うことを特徴とする請求項１０に記載の搬送方法。
【請求項１２】
　前記制御部が、搬送路に沿って前記台車を停止させるときに、前記台車を前記搬送路に
設けられた前記第一のセンサと所定の位置を跨ぐ位置に停止させることを特徴とする請求
項１１に記載の搬送方法。
【請求項１３】
　前記制御部が、取得した前記第一のセンサと所定の位置との距離に基いて、前記台車の
位置及び／または速度を制御することを特徴とする請求項１０乃至１２のいずれか一項に
記載の搬送方法。
【請求項１４】
　請求項１乃至９のいずれか一項に記載の搬送システムと、少なくとも１つの工程装置を
用いた物品の製造方法であって、
　前記搬送システムによって前記台車を前記工程装置に搬送する工程と、
　前記工程装置が、前記台車の上のワークに対して所定の工程を行うことにより、前記物
品を製造する工程と、を具備することを特徴とする物品の製造方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
　本発明の搬送システムは、搬送路と、前記搬送路に沿って移動する台車と、前記台車の
位置及び／又は速度を制御する制御部と、前記搬送路に設けられた第一のセンサと、を有
し、前記制御部は、前記第一のセンサと所定の位置との距離に基づいて、前記台車の位置
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及び／又は速度を制御することを特徴とする。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　本発明の搬送方法は、制御部が、搬送路に沿って台車を移動させる工程と、前記制御部
が、前記搬送路に設けられた前記第一のセンサと所定の位置との距離を取得する工程と、
を含むことを特徴とする。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１１】
　本発明の物品の製造方法は、上記の搬送システムと、少なくとも１つの工程装置を用い
た物品の製造方法であって、前記搬送システムによって前記台車を前記工程装置に搬送す
る工程と、前記工程装置が、前記台車の上のワークに対して所定の工程を行うことにより
、前記物品を製造する工程と、を具備することを特徴とする。
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