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(57)【要約】
【課題】２枚目以降の印刷媒体に対する印刷位置が大き
くずれてしまうことが無いように、複数の印刷媒体を連
続的に搬送して印刷すること。
【解決手段】印刷装置１は、上流側駆動モータ３２およ
び下流側駆動モータ３１を共に駆動させて給紙トレイ２
上の複数の印刷媒体Ｐを連続的に搬送する。演算手段４
３は、上流側搬送ローラ１１と下流側搬送ローラ１４と
の間のセンサ３６により新たな印刷媒体Ｐが検出されて
からの上流側搬送ローラ１１あるいは下流側搬送ローラ
１４の搬送量を演算する。記憶手段７０は、上流側搬送
ローラ１１とセンサ３６との間の所定の制御開始位置に
関するデータ７１を記憶する。処理指示手段５２，５３
，５４は、演算される搬送量に基づいて２枚目以降の印
刷媒体Ｐが制御開始位置にくると判断される場合、所定
の紙間距離Ｂに相当する搬送量において下流側駆動モー
タ３１のみを駆動させるページ間制御を実行させる。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数の印刷媒体を載置可能な給紙トレイ上の複数の印刷媒体を、上流側駆動モータによ
り駆動される上流側搬送ローラと、下流側駆動モータにより駆動される下流側搬送ローラ
とにより搬送する印刷装置であって、
　上記上流側搬送ローラと上記下流側搬送ローラとの間において、搬送される印刷媒体を
検出するセンサと、
　上記センサにより新たな印刷媒体が検出されてからの上記上流側搬送ローラの搬送量あ
るいは上記下流側搬送ローラの搬送量を演算する演算手段と、
　上記上流側搬送ローラと上記センサとの間の所定の制御開始位置に関するデータを記憶
する記憶手段と、
　上記上流側駆動モータおよび上記下流側駆動モータを共に駆動させて上記給紙トレイ上
の複数の印刷媒体の搬送を開始し、且つ、上記演算手段により演算される搬送量に基づい
て、連続的に搬送される複数の印刷媒体の中の、２枚目以降の印刷媒体が上記記憶手段に
記憶される上記制御開始位置にくると判断される場合、所定の紙間距離に相当する搬送量
において上記上流側駆動モータを停止させたまま上記下流側駆動モータを駆動させるペー
ジ間制御を実行させる処理指示手段と、
　を有することを特徴とする印刷装置。
【請求項２】
　前記給紙トレイ上の複数の印刷媒体を給紙する際に前記上流側搬送ローラに当接される
上流側従動ローラは、前記複数の印刷媒体を連続的に搬送する際に、そのうちの最初の印
刷媒体の給紙から最後の印刷媒体の給紙までの期間において、前記上流側搬送ローラに当
接する状態に維持されることを特徴とする請求項１記載の印刷装置。
【請求項３】
　前記処理指示手段は、連続的に搬送される印刷媒体毎に、給紙処理、紙送り処理および
排紙処理を実行することを特徴とする請求項１または２記載の印刷装置。
【請求項４】
　前記処理指示手段は、連続的に搬送される２枚目以降の各印刷媒体の前記給紙処理にお
いて、その給紙する印刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置を過ぎていると判断した
場合、前記上流側駆動モータおよび前記下流側駆動モータを共に駆動させて、その給紙す
る印刷媒体を所定の印字開始位置まで搬送し、その給紙する印刷媒体の先端縁が前記所定
の制御開始位置を過ぎていないと判断した場合、前記ページ間制御を実行させた上で、前
記上流側駆動モータおよび前記下流側駆動モータを共に駆動させて、その給紙する印刷媒
体を所定の印字開始位置まで搬送することを特徴とする請求項３記載の印刷装置。
【請求項５】
　前記処理指示手段は、連続的に搬送される各印刷媒体の前記紙送り処理において、その
次の印刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置を過ぎることを判断した場合、前記上流
側駆動モータおよび前記下流側駆動モータを共に駆動させて当該次の印刷媒体を前記所定
の制御開始位置まで搬送した後、前記ページ間制御を実行させることを特徴とする請求項
３記載の印刷装置。
【請求項６】
　前記処理指示手段は、連続的に搬送される各印刷媒体の排紙処理において、その次の印
刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置をすでに過ぎていることを判断した場合、前記
上流側駆動モータおよび前記下流側駆動モータを駆動させることなくその排紙処理を終了
し、それ以外の場合、前記上流側駆動モータおよび前記下流側駆動モータを共に駆動させ
て前記所定の制御開始位置まで搬送することを特徴とする請求項３記載の印刷装置。
【請求項７】
　前記処理指示手段は、当該印刷装置に供給される印刷データ中の用紙サイズデータに基
づいて、搬送する前記印刷媒体の搬送方向に沿った長さ寸法を特定し、その特定した長さ
寸法と、前記演算手段が演算した前記センサにより新たな印刷媒体が検出されてからの前
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記上流側搬送ローラあるいは前記下流側搬送ローラの搬送量とを用いた演算をし、その演
算結果により前記２枚目以降の印刷媒体が前記記憶手段に記憶される前記制御開始位置に
くるか否かを判断することを特徴とする請求項１または２記載の印刷装置。
【請求項８】
　前記処理指示手段は、連続的に搬送される各印刷媒体の紙送り処理では、以下（１）か
ら（５）の各判断結果および各搬送制御により、紙送り処理を実行することを特徴とする
請求項５記載の印刷装置。
（１）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が前記所定の制御開始位置を過ぎておらず、
且つ、今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置を
過ぎないと判断した場合、今回の紙送り量で前記上流側駆動モータおよび前記下流側駆動
モータを共に駆動させる。
（２）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が前記所定の制御開始位置を過ぎておらず、
且つ、今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置を
過ぎると判断した場合、前記所定の制御開始位置まで前記上流側駆動モータおよび前記下
流側駆動モータを共に駆動させ、その後、今回の紙送り量の中の残りで前記ページ間制御
を実行させる。
（３）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が前記所定の制御開始位置を過ぎており、且
つ、今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置を基
準として所定の紙間距離以上離れないと判断した場合、今回の紙送り量で前記下流側駆動
モータを駆動させる。
（４）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が前記所定の制御開始位置を過ぎており、且
つ、今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が前記所定の制御開始位置を基
準として所定の紙間距離以上離れると判断した場合、今回の紙送り量に基づいて前記ペー
ジ間制御を実行するように前記上流側駆動モータおよび前記下流側駆動モータを駆動させ
る。
（５）　次の印刷媒体の先端縁の現在の前記所定の制御開始位置を基準としてすでに前記
所定の紙間距離以上離れていると判断した場合、今回の紙送り量で前記上流側駆動モータ
および前記下流側駆動モータを共に駆動させる。
【請求項９】
　印刷媒体を、上流側駆動モータにより駆動される上流側搬送ローラと、下流側駆動モー
タにより駆動される下流側搬送ローラとにより連続的に搬送する印刷媒体の連続搬送制御
方法であって、
　上記上流側搬送ローラと上記下流側搬送ローラとの間に配設されたセンサが、連続的に
搬送される各印刷媒体を検出した後の、上記上流側搬送ローラあるいは上記下流側搬送ロ
ーラの搬送量を演算するステップと、
　２枚目以降の印刷媒体が上記上流側搬送ローラと上記センサとの間の所定の制御開始位
置にくるか否かを判断するステップと、
　上記所定の制御開始位置にくると判断された場合に、所定の紙間距離に相当する搬送量
において上記上流側駆動モータを停止させたまま上記下流側駆動モータを駆動させるステ
ップと、
　を有することを特徴とする印刷媒体の連続搬送制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、印刷装置および印刷媒体の連続搬送制御方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　普通紙などの印刷媒体へ印刷を行うインクジェットプリンタとして、印刷媒体をプリン
タの内部へ供給するＬＤ（ロード）ローラと、プリンタの内部へ供給された印刷媒体を搬
送するＰＦ（ペーパフィード）ローラとを備えたプリンタが知られている（たとえば、特
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許文献１および２参照）。
【０００３】
　特許文献１に記載のプリンタでは、ＬＤローラは、ＰＦローラを回転駆動させるＰＦモ
ータに、クラッチを介して接続されており、ＰＦモータとの切離しが可能である。特許文
献１のプリンタでは、ＰＦモータに接続されたＬＤローラにより、給紙トレイにセットさ
れている印刷媒体をＰＦローラまで搬送する。印刷媒体がＰＦローラまで搬送されると、
ＬＤローラとＰＦモータとが切り離される。特許文献１のプリンタは、ＰＦローラまで搬
送された印刷媒体を、ＰＦローラで搬送する。
【０００４】
　特許文献２に記載のプリンタでは、ＬＤローラとＰＦローラとは別個のモータで回転駆
動されている。すなわち、ＬＤローラはＡＳＦ（オートシートフィーダ）モータによって
回転駆動され、ＰＦローラはＰＦモータによって回転駆動される。特許文献２のプリンタ
でも、印刷媒体は、ＬＤローラによりＰＦローラまで搬送され、その後ＰＦローラにより
搬送される。
【０００５】
【特許文献１】特開２００３－７２９６４号公報
【特許文献２】特開２００６－１１７３８５号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　ところで、プリンタには、スループットの向上が求められている。スループットは、単
位時間当たりの最大の印刷枚数で表現される。
【０００７】
　しかしながら、特許文献１のプリンタでは、印刷媒体毎に、クラッチによりＬＤローラ
をＰＦモータへ接続し、ＬＤローラを回転させた後にそのクラッチを切った上でＰＦロー
ラによる搬送動作をしなければならない。また、特許文献２のプリンタでも、印刷媒体毎
に、ＬＤローラにより印刷媒体の給紙をし、その後にＰＦローラによる搬送動作をしなけ
ればならない。すなわち、給紙動作と、その後の印字から排紙までの動作とは、別個の動
作となっており、連続して複数の印刷媒体への印刷をするときには、それらの動作を順番
に繰り返し実行しなければならない。このような制御動作上の制限があるため、特許文献
１および２に記載のプリンタでは、スループットの向上を図る上で限界がある。
【０００８】
　そして、このような制御動作上の限界を打破するために、ＬＤローラとＰＦローラとを
同時に駆動し続け、複数の印刷媒体を連続的に給紙することが考えられる。しかしながら
、ＬＤローラとＰＦローラとを同時に駆動し続けることで複数の印刷媒体を連続的に搬送
すると、複数の印刷媒体が間隔を空けずに搬送されてしまう。複数の印刷媒体が間隔を空
けずに搬送されてしまうと、連続搬送される２枚目以降の印刷媒体の位置をセンサにより
検出できなくなり、印刷媒体毎の印刷制御が実現できなくなってしまう。
【０００９】
　このように連続搬送される複数の印刷媒体を１枚ずつ検出できない場合、印刷装置は、
たとえば複数枚の印刷媒体を、１枚の長尺な印刷媒体と見なして印刷制御を実行したりす
ることになる。しかしながら、連続搬送される複数の印刷媒体は、必ずしも間隔を空けず
に搬送されるものではなく、ＬＤローラに対する給紙トレイ上の印刷媒体の位置などに応
じて変化する。すなわち、連続搬送される複数の印刷媒体の間隔は、実際には大きくばら
つく。そのため、連続搬送される複数の印刷媒体を、１枚の長尺な印刷媒体と見なして印
刷制御を実行すると、２枚目以降の印刷媒体に対する印刷位置が大きくずれてしまう場合
があると予想される。
【００１０】
　本発明は、２枚目以降の印刷媒体に対する印刷位置が大きくずれてしまうことが無いよ
うに、複数の印刷媒体を連続的に搬送して印刷することができる印刷装置および印刷媒体
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の連続搬送制御方法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】
【００１１】
　本発明に係る印刷装置は、複数の印刷媒体を載置可能な給紙トレイ上の複数の印刷媒体
を、上流側駆動モータにより駆動される上流側搬送ローラと、下流側駆動モータにより駆
動される下流側搬送ローラとにより搬送する印刷装置である。そして、この印刷装置は、
上流側搬送ローラと下流側搬送ローラとの間において、搬送される印刷媒体を検出するセ
ンサと、センサにより新たな印刷媒体が検出されてからの上流側搬送ローラの搬送量ある
いは下流側搬送ローラの搬送量を演算する演算手段と、上流側搬送ローラとセンサとの間
の所定の制御開始位置に関するデータを記憶する記憶手段と、上流側駆動モータおよび下
流側駆動モータを共に駆動させて給紙トレイ上の複数の印刷媒体の搬送を開始し、且つ、
演算手段により演算される搬送量に基づいて、連続的に搬送される複数の印刷媒体の中の
、２枚目以降の印刷媒体が記憶手段に記憶される制御開始位置にくると判断される場合、
所定の紙間距離に相当する搬送量において上流側駆動モータを停止させたまま下流側駆動
モータを駆動させるページ間制御を実行させる処理指示手段と、を有するものである。
【００１２】
　この構成を採用すれば、給紙トレイ上の複数の印刷媒体を、連続的に搬送することがで
きる。したがって、給紙トレイ上の複数の印刷媒体を１枚毎に搬送と印刷とを繰り返して
印刷する場合にくらべて、複数の印刷媒体の搬送に必要となる総時間を減らすことができ
る。単位時間当たりの最大の印刷枚数を増やし、スループットを向上することができる。
【００１３】
　しかも、記憶手段は、上流側搬送ローラとセンサとの間の所定の制御開始位置を記憶し
、処理指示手段は、連続的に搬送される複数の印刷媒体の中の、２枚目以降の印刷媒体が
この制御開始位置にくることを判断すると、所定の紙間距離に相当する搬送量において上
流側駆動モータを停止させたまま下流側駆動モータを駆動させる。したがって、その後に
上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを共に駆動させて複数の印刷媒体の搬送を開始
すると、２枚目以降の印刷媒体をセンサにより検出することができる。この検出に基づい
て、印刷装置は、連続的に搬送する複数の印刷媒体に対して、印刷媒体毎の印刷制御を実
行することができる。２枚目以降の印刷媒体に対して、大きな位置ずれを生じることがな
いように印刷をすることができる。
【００１４】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の構成に加えて、以下の特徴を有するものであ
る。すなわち、給紙トレイ上の複数の印刷媒体を給紙する際に上流側搬送ローラに当接さ
れる上流側従動ローラは、複数の印刷媒体を連続的に搬送する際に、そのうちの最初の印
刷媒体の給紙から最後の印刷媒体の給紙までの期間において、上流側搬送ローラに当接す
る状態に維持されるものである。
【００１５】
　この構成を採用すれば、複数の印刷媒体を連続的に搬送する際に、印刷媒体毎に上流側
従動ローラを接離する制御をしなくて済む。したがって、印刷媒体毎に上流側従動ローラ
を接離するための制御時間が不要となり、さらにスループットを向上することができる。
また、印刷媒体毎に上流側従動ローラを接離することにより発する動作音の発生を防止す
ることができる。
【００１６】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の各構成に加えて、以下の特徴を有するもので
ある。すなわち、処理指示手段は、連続的に搬送される印刷媒体毎に、給紙処理、紙送り
処理および排紙処理を実行するものである。
【００１７】
　この構成を採用すれば、印刷装置は、連続的に搬送される複数の印刷媒体それぞれをセ
ンサで検出し、給紙処理、紙送り処理および排紙処理による印刷媒体毎の印刷制御を実行
する。したがって、２枚目以降の印刷媒体に対して、大きな位置ずれを生じることがない
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ように印刷をすることができる。
【００１８】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の各構成に加えて、以下の特徴を有するもので
ある。すなわち、処理指示手段は、連続的に搬送される２枚目以降の各印刷媒体の給紙処
理において、その給紙する印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置を過ぎていると判断し
た場合、上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを共に駆動させて、その給紙する印刷
媒体を所定の印字開始位置まで搬送し、その給紙する印刷媒体の先端縁が所定の制御開始
位置を過ぎていないと判断した場合、ページ間制御を実行させた上で、上流側駆動モータ
および下流側駆動モータを共に駆動させて、その給紙する印刷媒体を所定の印字開始位置
まで搬送するものである。
【００１９】
　この構成を採用すれば、２枚目以降の印刷媒体の給紙処理においてその先端縁が所定の
制御開始位置を過ぎる場合、ページ間制御により前の印刷媒体との間に所定の紙間距離を
確保することができる。
【００２０】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の各構成に加えて、以下の特徴を有するもので
ある。すなわち、処理指示手段は、連続的に搬送される各印刷媒体の紙送り処理において
、その次の印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置を過ぎることを判断した場合、上流側
駆動モータおよび下流側駆動モータを共に駆動させて当該次の印刷媒体を所定の制御開始
位置まで搬送した後、ページ間制御を実行させるものである。
【００２１】
　この構成を採用すれば、印刷媒体の紙送り処理において次の印刷媒体の先端縁が所定の
制御開始位置を過ぎる場合、ページ間制御により前の印刷媒体との間に所定の紙間距離を
確保することができる。
【００２２】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の各構成に加えて、以下の特徴を有するもので
ある。すなわち、処理指示手段は、連続的に搬送される各印刷媒体の排紙処理において、
その次の印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置をすでに過ぎていることを判断した場合
、上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを駆動させることなくその排紙処理を終了し
、それ以外の場合、上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを共に駆動させて所定の制
御開始位置まで搬送するものである。
【００２３】
　この構成を採用すれば、印刷媒体の排紙処理の完了時の次の印刷媒体の位置を、所定の
制御開始位置あるいはそれより搬送方向下流側の位置とすることができる。
【００２４】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の各構成に加えて、以下の特徴を有するもので
ある。すなわち、処理指示手段は、当該印刷装置に供給される印刷データ中の用紙サイズ
データに基づいて、搬送する印刷媒体の搬送方向に沿った長さ寸法を特定し、その特定し
た長さ寸法と、演算手段が演算したセンサにより新たな印刷媒体が検出されてからの上流
側搬送ローラあるいは下流側搬送ローラの搬送量とを用いた演算をし、その演算結果によ
り２枚目以降の印刷媒体が記憶手段に記憶される制御開始位置にくるか否かを判断するも
のである。
【００２５】
　この構成を採用すれば、処理指示手段は、当該印刷装置に供給される印刷データを用い
て、２枚目以降の印刷媒体が記憶手段に記憶される制御開始位置にくるか否かを判断する
ことができる。この判断のために、用紙トレイ上の印刷媒体の長さを検出したりすること
なく、２枚目以降の印刷媒体の位置を判断することができる。
【００２６】
　本発明に係る印刷装置は、上述した発明の各構成に加えて、以下の特徴を有するもので
ある。すなわち、処理指示手段は、連続的に搬送される各印刷媒体の紙送り処理では、以
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下（１）から（５）の各判断結果および各搬送制御により、紙送り処理を実行するもので
ある。
（１）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が所定の制御開始位置を過ぎておらず、且つ
、今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置を過ぎない
と判断した場合、今回の紙送り量で上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを共に駆動
させる。
（２）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が所定の制御開始位置を過ぎておらず、且つ
、今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置を過ぎると
判断した場合、所定の制御開始位置まで上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを共に
駆動させ、その後、今回の紙送り量の中の残りでページ間制御を実行させる。
（３）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が所定の制御開始位置を過ぎており、且つ、
今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置を基準として
所定の紙間距離以上離れないと判断した場合、今回の紙送り量で下流側駆動モータを駆動
させる。
（４）　次の印刷媒体の先端縁の現在の位置が所定の制御開始位置を過ぎており、且つ、
今回の紙送り量で搬送した後の次の印刷媒体の先端縁が所定の制御開始位置を基準として
所定の紙間距離以上離れると判断した場合、今回の紙送り量に基づいてページ間制御を実
行するように上流側駆動モータおよび下流側駆動モータを駆動させる。
（５）　次の印刷媒体の先端縁の現在の所定の制御開始位置を基準としてすでに所定の紙
間距離以上離れていると判断した場合、今回の紙送り量で上流側駆動モータおよび下流側
駆動モータを共に駆動させる。
【００２７】
　この構成を採用すれば、印刷媒体の紙送り処理を妨げることなく、必要に応じたページ
間制御を適切に実行することができる。
【００２８】
　本発明に係る印刷媒体の連続搬送制御方法は、印刷媒体を、上流側駆動モータにより駆
動される上流側搬送ローラと、下流側駆動モータにより駆動される下流側搬送ローラとに
より連続的に搬送する印刷媒体の連続搬送制御方法である。そして、この連続搬送制御方
法は、上流側搬送ローラと下流側搬送ローラとの間に配設されたセンサが、連続的に搬送
される各印刷媒体を検出した後の、上流側搬送ローラあるいは下流側搬送ローラの搬送量
を演算するステップと、２枚目以降の印刷媒体が上流側搬送ローラとセンサとの間の所定
の制御開始位置にくるか否かを判断するステップと、所定の制御開始位置にくると判断さ
れた場合に、所定の紙間距離に相当する搬送量において上流側駆動モータを停止させたま
ま下流側駆動モータを駆動させるステップと、を有するものである。
【００２９】
　この方法を採用すれば、給紙トレイ上の複数の印刷媒体を連続的に搬送して、スループ
ットを向上することができる。しかも、連続的に搬送される複数の印刷媒体を所定の紙間
距離で離間させて、２枚目以降の各印刷媒体をセンサにより検出させることができる。し
たがって、印刷装置は、この検出に基づいて連続的に搬送する複数の印刷媒体に対して、
印刷媒体毎の印刷制御を実行することができる。２枚目以降の印刷媒体に対して、大きな
位置ずれを生じることがないように印刷をすることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００３０】
　以下、本発明の実施の形態に係る印刷装置および印刷媒体の連続搬送制御方法を、図面
に基づいて説明する。印刷装置は、インクジェットプリンタを例として説明する。印刷媒
体の連続搬送制御方法は、インクジェットプリンタの動作の一部として説明する。
【００３１】
　図１は、本発明の実施の形態に係るインクジェットプリンタ１の機構構造の要部を示す
側面図である。
【００３２】
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　インクジェットプリンタ１は、給紙トレイとしてのリア給紙トレイ２と、フロント給紙
トレイ３と、を有する。リア給紙トレイ２は、インクジェットプリンタ１の背面部に上方
へ突出するように配設される。フロント給紙トレイ３は、インクジェットプリンタ１の底
部に略水平に配設される。リア給紙トレイ２およびフロント給紙トレイ３には、たとえば
普通紙、光沢紙、写真用紙、はがき用紙、Ｌ判写真用紙などの各種の印刷媒体Ｐを載置す
ることができる。
【００３３】
　リア給紙トレイ２およびフロント給紙トレイ３に載置された印刷媒体Ｐは、所定の印刷
媒体搬送経路により搬送され、インクジェットプリンタ１の前面側に配設される図示外の
排紙トレイへ搬送される。図１中には、印刷媒体の搬送方向としてのリア用印刷媒体搬送
経路４を一点鎖線により図示している。このリア用印刷媒体搬送経路４にそって印刷媒体
Ｐの搬送方向を規制するガイド部材５や、プラテン６などが配設される。
【００３４】
　インクジェットプリンタ１は、リア給紙トレイ２に載置されている印刷媒体Ｐを搬送す
るための機構部材として、たとえば上流側搬送ローラとしてのＬＤ（ロード）ローラ１１
、上流側従動ローラとしてのＬＤ従動ローラ１２、ホッパ１３、下流側搬送ローラとして
のＰＦ（ペーパフィード）ローラ１４、ＰＦ従動ローラ１５、排紙ローラ１６、排紙従動
ローラ１７などを有する。また、インクジェットプリンタ１は、この他にも、フロント給
紙トレイ３に載置されている印刷媒体Ｐを搬送するための機構部材として、第二ＬＤロー
ラ１８などを有する。
【００３５】
　ＬＤローラ１１は、リア給紙トレイ２の下端縁に隣接して回転可能に配設される。ＬＤ
ローラ１１は、図１の紙面に垂直な方向を軸とするローラ軸１１ａと、その周囲に周設さ
れたゴム材１１ｂと、を有する。ＬＤローラ１１の外周は、略円周形状である。ＬＤロー
ラ１１は、後述するＡＳＦ（オートシートフィーダ）モータ３２の駆動により、回転する
。
【００３６】
　ＬＤ従動ローラ１２は、ＬＤローラ１１と略同じ幅の円柱形状を有し、ＬＤローラ１１
の下側に回転可能に配設される。ＬＤ従動ローラ１２は、後述するＡＳＦサブモータ３３
の駆動により、ＬＤローラ１１と接離する向きで移動する。ＬＤローラ１１とＬＤ従動ロ
ーラ１２とは、リア給紙トレイ２の下端縁付近の位置において接する。ＬＤローラ１１と
ＬＤ従動ローラ１２とは、所定の圧接力により圧接される。
【００３７】
　ホッパ１３は、リア給紙トレイ２の下部側が揺動するように配設される。ホッパ１３は
、ＬＤ従動ローラ１２がＬＤローラ１１と圧接される場合、ＬＤローラ１１へ近接するよ
うに姿勢を変化させ、ＬＤ従動ローラ１２がＬＤローラ１１から離間する場合、ＬＤロー
ラ１１から離間するように姿勢を変化させる。リア給紙トレイ２に印刷媒体Ｐが載置され
ている場合、ホッパ１３がＬＤローラ１１に近接することで、最も上にある印刷媒体Ｐの
下端部がＬＤローラ１１に当たる。リア給紙トレイ２上の印刷媒体Ｐは、ホッパ１３とＬ
Ｄローラ１１との間に挟まれる。
【００３８】
　ＰＦローラ１４は、ガイド部材５とプラテン６との間において、リア用印刷媒体搬送経
路４の下側に配設される。ＰＦローラ１４は、金属材料を円柱形状に形成したものであり
、その円柱軸方向が図１の紙面と略垂直となる向きで回転可能に配設される。また、円柱
形状の金属棒の外周面には、すべり止め用のセラミック製の粒子が外周面に微小な凸凹を
形成するように固着している。ＰＦローラ１４は、後述するＰＦモータ３１の駆動により
、回転する。
【００３９】
　ＰＦ従動ローラ１５は、ＰＦローラ１４と略同じ幅の円柱形状を有し、ＰＦローラ１４
の上側に回転可能に配設される。ＰＦ従動ローラ１５は、ＰＦ従動ローラ用アーム１９に
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より保持されている。ＰＦ従動ローラ用アーム１９には、図示外の巻バネにより図１で下
向きの付勢力が作用している。それにより、ＰＦ従動ローラ１５は、強い圧接力によりＰ
Ｆローラ１４に圧接される。
【００４０】
　これにより、圧接状態にあるＰＦローラ１４およびＰＦ従動ローラ１５による印刷媒体
Ｐの搬送能力（保持力などを含むトータルでの搬送する能力）は、圧接状態にあるＬＤロ
ーラ１１およびＬＤ従動ローラ１２による印刷媒体Ｐの搬送能力より高くなる。１枚の印
刷媒体Ｐが、ＰＦローラ１４およびＰＦ従動ローラ１５により挟持され、且つ、ＬＤロー
ラ１１およびＬＤ従動ローラ１２により挟持されている場合、印刷媒体Ｐの搬送量は、Ｐ
Ｆローラ１４およびＰＦ従動ローラ１５による搬送制御にしたがったものとなる。
【００４１】
　排紙ローラ１６は、プラテン６と図示外の排紙トレイのとの間において、リア用印刷媒
体搬送経路４の下側に回転可能に配設される。排紙ローラ１６は、後述するＰＦモータ３
１の駆動により、回転する。
【００４２】
　排紙従動ローラ１７は、排紙ローラ１６の上側に回転可能に配設される。排紙従動ロー
ラ１７は、弱い圧接力により排紙ローラ１６に圧接される。
【００４３】
　また、インクジェットプリンタ１は、以上のような印刷媒体Ｐの搬送機構の他にも、キ
ャリッジ２１などの、印刷媒体Ｐに対してインクを吐出して印字するための印字機構を有
する。
【００４４】
　キャリッジ２１は、プラテン６の上方において、図１の紙面に垂直な方向へ移動可能に
配設される。キャリッジ２１の内部には、たとえば図示外のインタンクなどが配設される
。キャリッジ２１は、図示外のＣＲ（キャリッジ）モータの駆動により、図１の紙面に垂
直な向きへ移動する。
【００４５】
　キャリッジ２１の下面には、プラテン６と対向させて記録ヘッド２２が配設される。記
録ヘッド２２は、複数のインク吐出ノズル２３を有する。複数のインク吐出ノズル２３に
は、インタンクからインクが供給される。複数のインク吐出ノズル２３は、たとえば印刷
媒体Ｐの搬送方向に沿って配列して形成される。各インク吐出ノズル２３内には、図示外
のピエゾ素子が配設される。ピエゾ素子は、印加される電圧に応じて変形する。ピエゾ素
子が変形すると、その変形量に応じた量のインクがインク吐出ノズル２３から押出され、
インク吐出ノズル２３から吐出される。印刷媒体Ｐの、プラテン６と記録ヘッド２２との
間にある部位には、複数のインク吐出ノズル２３から吐出されたインクが付着する。
【００４６】
　キャリッジ２１を図１の紙面に垂直な向きで移動させている間に、複数のピエゾ素子に
対して印刷データに応じた波形の電圧を印加することで、印刷媒体Ｐの、プラテン６と記
録ヘッド２２との間にある部位には、印刷データに応じてインクを付着させることができ
る。この印字処理と、印刷媒体Ｐを所定量で送る紙送り処理とを繰り返し実行することで
、インクジェットプリンタ１は、印刷媒体Ｐに、印刷データに基づく画像を印刷すること
ができる。
【００４７】
　図２は、図１のインクジェットプリンタ１の制御系の一部の構成を示すブロック図であ
る。なお、図２の上部には、リア用印刷媒体搬送経路４と、その経路に沿って配設される
各種の機構部材とが模式的に図示されている。リア用印刷媒体搬送経路４には、制御用基
準位置として、所定の制御開始位置としてのページ間制御開始位置、給紙スタンバイ位置
、印字開始位置などが設定されている。
【００４８】
　ページ間制御開始位置は、ＬＤローラ１１とＰＦローラ１４との間に設定される。ペー
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ジ間制御開始位置は、リア給紙トレイ２に載置された複数の印刷媒体Ｐを連続的に搬送す
る場合において、その連続的に搬送される２枚の印刷媒体Ｐの間に、所定のページ間ギャ
ップ長（所定の紙間距離）を確保する制御を実行するための基準位置である。連続的に後
から搬送される印刷媒体Ｐは、その先端縁がこのページ間制御開始位置に到達すると、搬
送が停止される。連続的に且つ先に搬送される印刷媒体Ｐの後端縁がページ間制御開始位
置から所定のページ間ギャップ長により離れると、連続的に後から搬送される印刷媒体Ｐ
の搬送が再開される。このようなページ間制御により、連続的に搬送される複数の印刷媒
体Ｐの間に、ページ間ギャップ長の間隔を確保することができる。
【００４９】
　給紙スタンバイ位置は、通常の給紙処理において、印刷媒体Ｐの先端縁の停止目標位置
である。給紙スタンバイ位置は、記録ヘッド２２に形成される複数のインク吐出ノズル２
３のうち、印刷媒体Ｐの搬送方向の最も上流側（リア給紙トレイ２側）のものを基準とし
て、そこから所定の距離（たとえば３～５ミリメートル）により下流側へ離れた位置に設
定される。
【００５０】
　印字開始位置は、印刷媒体Ｐの印字処理を開始するときに、印刷媒体Ｐの先端縁の停止
目標位置である。印字開始位置は、記録ヘッド２２に形成される複数のインク吐出ノズル
２３のうち、印刷媒体Ｐの搬送方向の最も下流側（排紙トレイ側）のものを基準として、
そこから所定の距離（たとえば３～５ミリメートル）により上流側へ離れた位置に設定さ
れる。
【００５１】
　このように印字開始位置よりも印刷媒体Ｐの搬送方向の上流側に、給紙スタンバイ位置
を設けることで、通常の給紙処理では、印刷媒体Ｐは、一旦給紙スタンバイ位置に停止さ
せられた後、印字開始位置へ給紙される。そのため、印刷媒体Ｐがリア給紙トレイ２から
印字開始位置まで一回の制御により一気に搬送される場合にくらべて、印字開始位置に対
する印刷媒体Ｐの停止位置の精度を向上することができる。
【００５２】
　なお、以下の説明において、リア給紙トレイ２からページ間制御開始位置までの範囲を
領域Ａとよび、ページ間制御開始位置から、その下流側へページ間ギャップ長により離れ
た位置までの範囲を領域Ｂとよび、そのページ間ギャップ長により離れた位置から排紙ト
レイまでの範囲を領域Ｃとよぶ。
【００５３】
　インクジェットプリンタ１は、上述したＰＦローラ１４および排紙ローラ１６を回転駆
動する下流側駆動モータとしてのＰＦモータ３１、ＬＤローラ１１を回転駆動する上流側
駆動モータとしてのＡＳＦモータ３２、ＬＤローラ１１に対してＬＤ従動ローラ１２を接
離させるＡＳＦサブモータ３３、図示外のＣＲモータの他に、ＰＦロータリエンコーダ３
４、ＡＳＦロータリエンコーダ３５、センサとしてのＰＥ（ペーパエッジ）センサ３６、
ＡＳＩＣ（Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ　Ｓｐｅｃｉｆｉｃ　Ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ　Ｃｉｒ
ｃｕｉｔ：特定用途向け集積回路）３７、マイクロコンピュータ３８などを有する。
【００５４】
　なお、ＰＦモータ３１、ＡＳＦモータ３２、ＡＳＦサブモータ３３、ＣＲモータなどに
は、ＤＣ（直流）モータ、ステッピングモータなどのパルスモータなどが使用できる。Ｄ
Ｃモータは、所定の直流電圧が印加されると、定格速度で回転する。ＤＣモータは、印加
電圧がＰＷＭ（Ｐｕｌｓｅ　Ｗｉｄｔｈ　Ｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ）制御されると、定格速
度より低いＤｕｔｙ比に応じた速度で回転する。また、ＤＣモータは、直流電圧の向きが
逆転されると、逆方向へ回転する。
【００５５】
　ＰＦロータリエンコーダ３４は、ＰＦローラ１４とともに回転するＰＦスケール板３４
ａと、ＰＦスケール板３４ａの外周に沿って形成される複数のスリットを検出するＰＦフ
ォトインタラプタ３４ｂと、を有する。ＰＦロータリエンコーダ３４のＰＦフォトインタ
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ラプタ３４ｂは、ＰＦローラ１４とともにＰＦスケール板３４ａが回転すると、スリット
の検出に応じてレベルが変化する検出信号を生成する。検出信号は、パルス波形となる。
検出信号のパルス周期は、ＰＦスケール板３４ａの回転速度に応じて変化する。たとえば
ＰＦスケール板３４ａの回転速度が上がると、検出信号のパルス周期は短くなる。
【００５６】
　ＡＳＦロータリエンコーダ３５は、ＡＳＦモータ３２の回転子とともに回転するＡＳＦ
スケール板３５ａと、ＡＳＦスケール板３５ａの外周に沿って形成される複数のスリット
を検出するＡＳＦフォトインタラプタ３５ｂと、を有する。ＡＳＦモータ３２の回転子の
回転量は、ＬＤローラ１１の回転量と一定の関係にある。ＡＳＦスケール板３５ａの回転
量は、ＬＤローラ１１の回転量に対応付け可能である。ＡＳＦロータリエンコーダ３５の
ＡＳＦフォトインタラプタ３５ｂは、ＡＳＦモータ３２およびＬＤローラ１１とともにＡ
ＳＦスケール板３５ａが回転すると、スリットの検出に応じてレベルが変化するパルス波
形の検出信号を生成する。
【００５７】
　ＰＥセンサ３６は、図示外の発光素子と受光素子とが所定の間隔を開けて対向して配設
されたものである。ＰＥセンサ３６は、発光素子と受光素子との間に、リア用印刷媒体搬
送経路４が位置するように配設される。ＰＥセンサ３６は、ＬＤローラ１１とＰＦローラ
１４との間において、ページ間制御開始位置を基準として、少なくともページ間ギャップ
長以上により下流側に離れた位置に配設される。ＰＥセンサ３６の受光素子は、発光素子
が発した光の受光状態に応じて変化する検出信号を出力する。ＰＥセンサ３６は、発光素
子と受光素子との間の印刷媒体Ｐの有無に応じて変化する検出信号を出力する。
【００５８】
　ＡＳＩＣ３７は、マイクロコンピュータの一種であり、メモリ３９、図示外のＣＰＵ（
Ｃｅｎｔｒａｌ　Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ　Ｕｎｉｔ：中央処理装置）、タイマ、入出力ポ
ートなどを有する。入出力ポートには、ＰＦロータリエンコーダ３４の検出信号、ＡＳＦ
ロータリエンコーダ３５の検出信号、ＰＥセンサ３６の検出信号などが入力される。図示
外のＣＰＵが所定のプログラムを実行することで、ＡＳＩＣ３７には、ＰＦ制御実行部４
１、ＡＳＦ制御実行部４２、演算手段としての検出値演算部４３などが実現される。
【００５９】
　マイクロコンピュータ３８は、記憶手段としてのメモリ７０、図示外のＣＰＵ、タイマ
、入出力ポートなどを有する。マイクロコンピュータ３８のメモリ７０は、ページ間制御
開始位置（所定の制御開始位置）に関するデータとしての距離データ７１と、上述したペ
ージ間ギャップ長のデータ７２と、を記憶する。この距離データ７１は、図２中に距離Ｄ
として示す、ページ間制御開始位置からＰＥセンサ３６による検出位置までの距離のデー
タである。この距離Ｄは、ページ間ギャップ長より長い。また、マイクロコンピュータ３
８の入出力ポートは、ＡＳＩＣ３７の入出力ポートなどに接続される。図示外のＣＰＵが
所定のプログラムを実行することで、マイクロコンピュータ３８には、次制御判断部５１
、処理指示手段の一部としての給紙処理指示部５２、処理指示手段の一部としての紙送り
処理指示部５３、処理指示手段の一部としての排紙処理指示部５４、印字処理指示部５５
などが実現される。
【００６０】
　なお、ＡＳＩＣ３７のＣＰＵが実行するプログラムは、たとえばＡＳＩＣ３７のメモリ
３９などに記憶されていればよい。マイクロコンピュータ３８のＣＰＵが実行するプログ
ラムは、たとえばマイクロコンピュータ３８のメモリ７０などに記憶されていればよい。
また、これらのプログラムあるいはその一部は、インクジェットプリンタ１の出荷前にこ
れらのメモリ３９，７０に記憶されていても、インクジェットプリンタ１の出荷後にこれ
らのメモリ３９，７０に記憶されていてもよい。インクジェットプリンタ１の出荷後にこ
れらのメモリ３９，７０に記憶されるプログラムあるいはその一部は、たとえばＣＤ－Ｒ
ＯＭなどのコンピュータ読み取り可能な記録媒体に記録されているものをインクジェット
プリンタ１に接続されるパーソナルコンピュータで読み込んでメモリ３９，７０に書込ま
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れても、サーバ装置に記憶されているものをインクジェットプリンタ１に接続されるパー
ソナルコンピュータでインターネットなどの伝送媒体を介してダウンロードしてメモリ３
９，７０に書込まれてもよい。
【００６１】
　ＡＳＩＣ３７に実現される検出値演算部４３は、ＡＳＩＣ３７に入力されるＰＦロータ
リエンコーダ３４の検出信号、ＡＳＦロータリエンコーダ３５の検出信号、ＰＥセンサ３
６の検出信号などに基づいて、各種の検出値を生成し、メモリ３９の記憶データを更新す
る。検出値演算部４３は、たとえばＰＩＤ制御周期毎に、周期的に、各種の検出値を生成
し、メモリ３９を更新する。
【００６２】
　具体的にはたとえば、検出値演算部４３は、ＰＦロータリエンコーダ３４の検出信号に
おける単位時間当たりのパルス数を、ＰＦ区間パルス数として計測する。検出値演算部４
３は、ＰＦ区間パルス数を、ＰＦローラ１４による搬送速度を示すＰＦ検出速度６１とし
てメモリ３９に記録する。
【００６３】
　検出値演算部４３は、ＰＦロータリエンコーダ３４の検出信号における累積的なパルス
数を、ＰＦ累積パルス数として計測する。検出値演算部４３は、ＰＦ累積パルス数を、Ｐ
Ｆローラ１４による累積的な搬送量を示すＰＦ絶対搬送量６２としてメモリ３９に記録す
る。
【００６４】
　検出値演算部４３は、ＡＳＦロータリエンコーダ３５の検出信号における単位時間当た
りのパルス数を、ＡＳＦ区間パルス数として計測する。検出値演算部４３は、ＡＳＦ区間
パルス数を、ＬＤローラ１１による搬送速度を示すＡＳＦ検出速度６３としてメモリ３９
に記録する。
【００６５】
　検出値演算部４３は、ＡＳＦロータリエンコーダ３５の検出信号における累積的なパル
ス数を、ＡＳＦ累積パルス数として計測する。検出値演算部４３は、ＡＳＦ累積パルス数
を、ＬＤローラ１１による累積的な搬送量を示すＡＳＦ絶対搬送量６４としてメモリ３９
に記録する。
【００６６】
　検出値演算部４３は、ＰＥセンサ３６の検出信号のレベルに応じて、ＰＥセンサ３６に
よる印刷媒体Ｐの検出の有無を判断する。そして、印刷媒体Ｐが検出されると、検出値演
算部４３は、その検出後のＰＦロータリエンコーダ３４の検出信号における単位時間当た
りのパルス数をカウントする。検出値演算部４３は、カウントしたパルス数を、ＰＥ検後
ＰＦ搬送量６５としてメモリ３９に記録する。また、印刷媒体Ｐが検出されると、検出値
演算部４３は、その検出後のＡＳＦロータリエンコーダ３５の検出信号における単位時間
当たりのパルス数をカウントする。検出値演算部４３は、カウントしたパルス数を、ＰＥ
検後ＡＳＦ搬送量６６としてメモリ３９に記録する。
【００６７】
　ＰＦ制御実行部４１は、ＰＦモータ３１の駆動を制御する。ＰＦ制御実行部４１は、メ
モリ３９に記憶されるＰＦ検出速度６１が所定の速度プロファイルに沿ったものとなるよ
うに、ＰＦモータ３１の駆動速度や回転方向などを制御するための瞬時電流値を生成する
。そして、ＰＦ制御実行部４１は、たとえば指示などに基づく搬送量で停止するように瞬
時電流値を生成する。
【００６８】
　ＡＳＦ制御実行部４２は、ＡＳＦモータ３２の駆動を制御する。ＡＳＦ制御実行部４２
は、メモリ３９に記憶されるＡＳＦ検出速度６３が所定の速度プロファイルに沿ったもの
となるように、ＡＳＦモータ３２の駆動速度や回転方向などを制御するための瞬時電流値
を生成する。そして、ＡＳＦ制御実行部４２は、たとえば指示などに基づく搬送量で停止
するように瞬時電流値を生成する。



(13) JP 2008-56418 A 2008.3.13

10

20

30

40

50

【００６９】
　マイクロコンピュータ３８に実現される給紙処理指示部５２は、未印刷の印刷媒体Ｐを
、たとえばリア給紙トレイ２などから印字開始位置まで搬送する給紙処理のための指示を
生成する。具体的には、給紙処理指示部５２は、ＰＦ制御実行部４１へ給紙制御を指示し
、ＡＳＦ制御実行部４２へ給紙制御などを指示する。また、給紙処理指示部５２は、ＡＳ
Ｆサブモータ３３を駆動するための指示をＡＳＩＣ３７へ供給する。
【００７０】
　紙送り処理指示部５３は、記録ヘッド２２とプラテン６との間の印刷領域に給紙されて
いる印刷媒体Ｐを所定量により搬送する紙送り処理のための指示を生成する。具体的には
、紙送り処理指示部５３は、ＰＦ制御実行部４１へＰＦ目標搬送量などを指示する。また
、複数の印刷媒体Ｐを連続的に搬送して印刷する連続印刷モードでは、紙送り処理指示部
５３は、ＡＳＦ制御実行部４２にもＡＳＦ目標搬送量などを指示する。
【００７１】
　排紙処理指示部５４は、印刷領域に給紙されている印刷媒体Ｐを、印刷領域からたとえ
ば排紙トレイまで搬送する排紙処理ための指示を生成する。具体的には、紙送り処理指示
部５３は、ＰＦ制御実行部４１へＰＦ目標搬送量などを指示する。また、連続印刷モード
では、排紙処理指示部５４は、ＡＳＦ制御実行部４２にもＡＳＦ目標搬送量などを指示す
る。
【００７２】
　印字処理指示部５５は、印刷領域に給紙されている印刷媒体Ｐに対する１印字走査のた
めの指示を生成する。具体的には、印字処理指示部５５は、ＡＳＩＣ３７に、図示外のＣ
Ｒモータの駆動を指示し、記録ヘッド２２が印刷媒体Ｐに対向している状態で、複数のピ
エゾ素子に対して印刷データに応じた波形の電圧を印加することを指示する。
【００７３】
　次制御判断部５１は、インクジェットプリンタ１の停止中に状態を判断する。そして、
次制御判断部５１は、その判断結果に応じて、給紙処理指示部５２、紙送り処理指示部５
３、排紙処理指示部５４、印字処理指示部５５などの複数の処理指示部の内から１つを選
択し、その選択した処理指示部へ実行を指示する。
【００７４】
　たとえばインクジェットプリンタ１へ図示外のパーソナルコンピュータなどから印刷デ
ータが供給された場合において、印刷可能な状態であると判断すると、次制御判断部５１
は、その印刷データに基づく印刷を実行するために、給紙処理指示部５２、紙送り処理指
示部５３、排紙処理指示部５４、印字処理指示部５５の中から１つを順番に選択し、その
選択の度に選択した処理指示部へ実行を指示する。正常に印刷がなされている場合、次制
御判断部５１は、まず給紙処理指示部５２を選択し、次に未印刷の印刷データが無くなる
まで印字処理指示部５５および紙送り処理指示部５３を交互に選択し、未印刷の印刷デー
タが無くなったら排紙処理指示部５４を選択する。これにより、印刷媒体Ｐは、記録ヘッ
ド２２に対向する印刷領域へ給紙され、印字走査と所定量の紙送りの繰り返しにより印刷
データに基づく印刷がなされ、排紙トレイへ排紙される。
【００７５】
　次に、以上の構成を有する実施の形態に係るインクジェットプリンタ１の動作を説明す
る。ここでは特に、連続印刷モードでの動作について説明する。
【００７６】
　図３は、図１のインクジェットプリンタ１へ供給される、連続印刷用の印刷データのデ
ータ構造を示す説明図である。
【００７７】
　インクジェットプリンタ１へ供給される連続印刷用の印刷データは、各印刷媒体Ｐへの
印刷制御に使用される複数の印刷媒体毎の印刷データを有する。印刷媒体毎の印刷データ
は、印刷する用紙サイズなどを指定する印刷設定データと、その印刷媒体Ｐへ印刷するイ
メージをたとえば１印字幅毎に分割した複数のインク吐出パターンデータと、連続する２
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つのインク吐出パターンデータの間に挿入される複数の紙送り量データと、ページ区切り
データと、を有する。複数のインク吐出パターンデータと、複数の紙送り量データとは、
印刷媒体毎の印刷データにおいて、交互に配列される。
【００７８】
　印刷設定データは、印刷する用紙のサイズを指定する用紙サイズデータを記憶する。連
続印刷において、複数の印刷媒体毎の印刷データに格納される用紙サイズデータは、基本
的に、同じものである。連続印刷における印刷設定データは、この他にも、次ページ有り
データあるいは次ページ無しデータを有する。次ページ有りデータは、印刷枚数をｎ（ｎ
は２以上の整数）としたとき、１枚目からｎ－１枚目までの印刷媒体毎の印刷データに含
まれるものであり、次の印刷ページがあることを示すものである。次ページ無しデータは
、最後のｎ枚目の印刷媒体毎の印刷データに含まれるものであり、次の印刷ページが無い
ことを示すものである。なお、これらの印刷設定データは、インクジェットプリンタ１と
通信可能なパーソナルコンピュータにインストールされた図示外のプリンタドライバが、
印刷データを生成する際に、その印刷データに埋め込むものである。また、後述する連続
印刷の制御においては、次ページ無しデータが含まれていなくても制御が可能である。
【００７９】
　なお、この連続印刷用の印刷データは、パーソナルコンピュータにおいて、たとえばイ
ンクジェットプリンタ１のリア給紙トレイ２を指定した複数枚の普通紙への高速印刷が指
定されたりすることで、生成される。これ以外の印刷のとき、たとえば専用紙への印刷の
ときには、パーソナルコンピュータは、通常の印刷データを生成する。通常の印刷データ
は、図３中の印刷媒体毎の印刷データから、次ページ無しデータや次ページ無しデータを
除いたデータ構造のものである。
【００８０】
　インクジェットプリンタ１は、このようなデータ構造の連続印刷用の印刷データが供給
されると、連続印刷モードによる印刷を実行する。インクジェットプリンタ１は、リア給
紙トレイ２に載置されている複数の印刷媒体Ｐを連続的に搬送して印刷する。また、イン
クジェットプリンタ１の次制御判断部５１は、通常の印刷モードの場合と同様に、印刷媒
体Ｐ毎に、まず給紙処理指示部５２を選択し、次に未印刷の印刷データが無くなるまで印
字処理指示部５５および紙送り処理指示部５３を交互に選択し、未印刷の印刷データが無
くなったら排紙処理指示部５４を選択する。次制御判断部５１は、連続印刷用の印刷デー
タにより指定される枚数の印刷媒体Ｐを搬送し、印刷を実行する。
【００８１】
　以下、この連続印刷モードにおけるインクジェットプリンタ１の詳細な印刷動作を説明
する。
【００８２】
　図４は、図２中の給紙処理指示部５２が連続印刷モードにおいて実行する処理の流れを
示すフローチャートである。図５は、図２中の紙送り処理指示部５３が連続印刷モードに
おいて実行する処理の流れを示すフローチャートである。図６は、図２中の排紙処理指示
部５４が連続印刷モードにおいて実行する処理の流れを示すフローチャートである。
【００８３】
　インクジェットプリンタ１へ図３に示すような連続印刷用の印刷データが供給されると
、次制御判断部５１は、データ処理を開始する。次制御判断部５１は、インクジェットプ
リンタ１が印刷可能な状態にあることを確認した後、連続印刷用の印刷データの先頭部分
のデータを読込む。次制御判断部５１は、１枚目の印刷媒体毎の印刷データの印刷設定デ
ータを読み込み、給紙処理指示部５２へ実行を指示する。
【００８４】
　なお、インクジェットプリンタ１の図示外の印刷データの受信バッファには物理的な容
量制限がある。そのため、連続印刷用の印刷データは、実際には、受信バッファの空き状
況に合わせて、複数回に分けてインクジェットプリンタ１へ供給される。このような状況
でも、次制御判断部５１は、連続印刷用の印刷データの先頭部分のデータを読込むことが
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できる。受信バッファの物理的な容量制限は、制御上問題となることはない。
【００８５】
　実行が指示された給紙処理指示部５２は、図４に示す給紙処理フローチャートを実行す
る。給紙処理指示部５２は、まず、ＡＳＩＣ３７のメモリ３９に記憶されているＰＦ絶対
搬送量６２と、ＡＳＦ絶対搬送量６４とを「０」にリセットする（ステップＳＴ１）。こ
れにより、ＰＦ絶対搬送量６２と、ＡＳＦ絶対搬送量６４とは、印刷媒体Ｐ毎の、給紙か
らの搬送量を示すようになる。
【００８６】
　絶対位置をリセットした後、給紙処理指示部５２は、今回の給紙処理が連続印刷の２枚
目以降のものであるか否かを判断する（ステップＳＴ２）。給紙処理指示部５２は、たと
えば印刷媒体毎の印刷データに次ページ有りデータが含まれている場合、連続印刷である
と判断し、且つ、すでに印刷動作中であるときには２枚目以降のものであると判断すれば
よい。今回は連続印刷の最初の給紙である。給紙処理指示部５２は、ステップＳＴ２でＮ
ｏと判断する。
【００８７】
　連続印刷の２枚目以降のものではないと判断した給紙処理指示部５２は、ＡＳＦサブモ
ータ３３の駆動をＡＳＩＣ３７に指示する（ステップＳＴ３）。ＡＳＩＣ３７は、ＡＳＦ
サブモータ３３を駆動する。これにより、ＬＤ従動ローラ１２は、ＬＤローラ１１に圧接
される。ホッパ１３は、リア給紙トレイ２上の複数の印刷媒体ＰをＬＤローラ１１との間
に挟む。
【００８８】
　ＡＳＦサブモータ３３を駆動してＬＤ従動ローラ１２をＬＤローラ１１へ圧接させた後
、給紙処理指示部５２は、ＡＳＦ制御実行部４２へ給紙開始を指示する（ステップＳＴ４
）。具体的には、給紙処理指示部５２は、ＡＳＦ制御実行部４２へ給紙制御を指示する。
ＡＳＦ制御実行部４２は、ＡＳＦモータ３２の駆動を開始する。ＡＳＦモータ３２の駆動
により、ＬＤローラ１１は回転し始める。ＬＤローラ１１に当接する最も上の印刷媒体Ｐ
は、ＬＤローラ１１の回転にしたがって搬送され始める。
【００８９】
　なお、ＬＤローラ１１には、ＬＤ従動ローラ１２が圧接されている。したがって、ＬＤ
ローラ１１の回転にしたがって最も上の印刷媒体Ｐ以外の印刷媒体Ｐ、たとえば上から２
枚目の印刷媒体Ｐが、最も上の印刷媒体Ｐとともに搬送され始めたとしても、その最も上
の印刷媒体Ｐ以外の印刷媒体Ｐは、ＬＤローラ１１とＬＤ従動ローラ１２との圧接位置を
通過し難い。ＬＤ従動ローラ１２は、２枚目の印刷媒体Ｐなどに対して給紙を妨げる負荷
となる。
【００９０】
　また、ＡＳＦモータ３２が駆動されると、ＡＳＦロータリエンコーダ３５は、パルス波
形の検出信号を出力し始める。検出値演算部４３は、この検出信号に基づいて、メモリ３
９のＡＳＦ検出速度６３と、ＡＳＦ絶対搬送量６４とを更新する。
【００９１】
　ＡＳＦモータ３２の駆動を開始したＡＳＦ制御実行部４２は、たとえばＰＩＤ制御周期
などの所定の周期でこのメモリ３９に記憶されるＡＳＦ検出速度６３を読み込む。ＡＳＦ
制御実行部４２は、ＡＳＦ目標速度に対するＡＳＦ検出速度６３の偏差に応じたＰＩＤ制
御値を有する瞬時電流値を生成する。ＡＳＦモータ３２の回転速度は、この瞬時電流値に
応じて増減する。ＡＳＦ制御実行部４２は、ＡＳＦ検出速度６３が所定の速度プロファイ
ルに沿ったものとなるようにＰＩＤ制御を実行する。印刷媒体Ｐは、所定の速度で搬送さ
れる。
【００９２】
　ＬＤローラ１１の回転により搬送され始めた印刷媒体Ｐは、リア用印刷媒体搬送系路４
上を排紙トレイへ向かって移動する。印刷媒体Ｐは、ＰＥセンサ３６を通過し、その後、
ＰＦローラ１４とＰＦ従動ローラ１５との間に突き当たる。



(16) JP 2008-56418 A 2008.3.13

10

20

30

40

50

【００９３】
　印刷媒体Ｐの先端部が、ＰＥセンサ３６の発光素子と受光素子との間に入り込むと、Ｐ
Ｅセンサ３６の検出信号が用紙無しから用紙ありへ変化する。このＰＥセンサ３６による
用紙検出があると、検出値演算部４３は、メモリ３９に記憶されるＰＥ検後ＰＦ搬送量６
５と、ＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６との更新を始める。
【００９４】
　検出値演算部４３は、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５を、ＰＥセンサ３６による印刷媒体Ｐの
検出後の、ＰＦロータリエンコーダ３４の検出信号に基づいて演算されるＬＤローラ１１
の搬送量にしたがって更新する。検出値演算部４３は、ＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６を、Ｐ
Ｅセンサ３６による印刷媒体Ｐの検出後の、ＡＳＦロータリエンコーダ３５の検出信号に
基づいて演算されるＬＤローラ１１の搬送量にしたがって更新する。
【００９５】
　なお、検出値演算部４３は、常に、ＡＳＦロータリエンコーダ３５やＰＦロータリエン
コーダ３４の検出信号に基づいて、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５や、ＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６
６などを更新するものであってもよい。
【００９６】
　給紙処理指示部５２は、ステップＳＴ４においてＬＤローラ１１の回転駆動を開始した
後、たとえばＰＥ検後ＰＦ搬送量６５やＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６などに基づいて、ＰＥ
センサ３６が印刷媒体Ｐを検出したことを知る（ステップＳＴ５）。給紙処理指示部５２
は、今回の給紙処理が連続印刷であるか否かを判断する（ステップＳＴ６）。連続印刷で
あるときはさらに次ページの印刷があるか否かを判断する（ステップＳＴ７）。なお、給
紙処理指示部５２は、たとえば印刷媒体毎の印刷データに次ページ有りデータが含まれて
いる場合、連続印刷中であり且つ次ページ有りと判断すればよい。今回の給紙処理は、連
続印刷の１枚目の給紙処理であり、次ページの印刷がある。給紙処理指示部５２は、ステ
ップＳＴ７においてＹｅｓと判断し、給紙スタンバイ位置までの同時駆動制御を開始する
（ステップＳＴ９）。ＬＤ従動ローラ１２は、ＬＤローラ１１に圧接された状態に維持さ
れる。
【００９７】
　なお、今回の給紙処理が連続印刷ではないとき（ステップＳＴ６でＮｏの場合）や、次
ページが無いとき（ステップＳＴ７でＮｏの場合）には、給紙処理指示部５２は、ＡＳＩ
Ｃ３７へニップ解除を指示する（ステップＳＴ８）。ＡＳＩＣ３７は、ＡＳＦサブモータ
３３を駆動し、ＬＤ従動ローラ１２をＬＤローラ１１から離間させる。
【００９８】
　次に、給紙処理指示部５２は、給紙スタンバイ位置までの同時駆動制御を実行する（ス
テップＳＴ９）。給紙処理指示部５２は、ＰＦ制御実行部４１へＰＦモータ３１の駆動を
指示する。そして、ＰＥ制御実行部４１は、ＰＦモータ３１の駆動を開始させる。ＰＦロ
ーラ１４およびＰＦ従動ローラ１５は、回転し始める。ＰＦローラ１４とＰＦ従動ローラ
１５との間に突き当たっていた印刷媒体Ｐは、ＰＦローラ１４およびＰＦ従動ローラ１５
により挟持され、その後ＰＦローラ１４およびＰＦ従動ローラ１５の回転により印刷領域
へ給紙され始める。
【００９９】
　なお、ＰＦモータ３１が駆動されると、ＰＦロータリエンコーダ３４は、ＰＦローラ１
４の回転にしたがってパルス波形の検出信号を出力し始める。検出値演算部４３は、この
検出信号に基づいて、メモリ３９のＰＦ検出速度６１、ＰＦ絶対搬送量６２およびＰＥ検
後ＰＦ搬送量６５を更新する。ＰＦモータ３１の駆動を開始したＰＦ制御実行部４１は、
たとえばＰＩＤ制御周期などの所定の周期でこのメモリ３９に記憶されるＰＦ検出速度６
１を読み込む。ＰＦ制御実行部４１は、ＰＦ目標速度に対するＰＦ検出速度６１の偏差に
応じたＰＩＤ制御値を有する瞬時電流値を生成する。ＰＦモータ３１の回転速度は、この
瞬時電流値に応じて増減する。ＰＦ制御実行部４１は、ＰＦ検出速度６１が所定の速度プ
ロファイルに沿ったものとなるようにＰＩＤ制御を実行する。印刷媒体Ｐは、所定の速度
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で搬送される。
【０１００】
　給紙制御が指示されたＰＦ制御実行部４１は、ＡＳＩＣ３７のメモリ３９に記憶される
ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５を周期的に読み込む。ＰＦ制御実行部４１は、読み込んだＰＥ検
後ＰＦ搬送量６５がＰＥセンサ３６から給紙スタンバイ位置までに相当する搬送量となる
ときにＰＦモータ３１が停止するように、所定のパルス数において減速制御を開始する。
ＰＦ制御実行部４１は、ＰＦモータ３１への電流指令値を減らし、停止する。
【０１０１】
　同様に、ＡＳＦ制御実行部４２は、ＡＳＩＣ３７のメモリ３９に記憶されるＡＳＦ絶対
搬送量６４を周期的に読み込む。ＡＳＦ制御実行部４２は、読み込んだＰＥ検後ＡＳＦ搬
送量６６がＰＥセンサ３６から給紙スタンバイ位置までに相当する搬送量となるときにＡ
ＳＦモータ３２が停止するように、所定のパルス数において減速制御を開始する。ＡＳＦ
制御実行部４２は、ＡＳＦモータ３２への電流指令値を減らし、停止する。
【０１０２】
　以上の処理により、リア給紙トレイ２の最も上に載置されていた印刷媒体Ｐは、その先
端縁が給紙スタンバイ位置に停止するように給紙される。１枚目の印刷媒体Ｐは、ＰＦモ
ータ３１とＡＳＦモータ３２との同時駆動制御により、給紙スタンバイ位置まで給紙され
る。
【０１０３】
　１枚目の印刷媒体Ｐを給紙スタンバイ位置まで給紙した後、給紙処理指示部５２は、Ｐ
Ｆ制御実行部４１およびＡＳＦ制御実行部４２へ、印字開始位置までの給紙制御を指示す
る。ＰＦ制御実行部４１およびＡＳＦ制御実行部４２は、ＰＦモータ３１とＡＳＦモータ
３２の同時駆動制御により、その印刷媒体Ｐを更に印字開始位置まで搬送する（ステップ
ＳＴ１０）。
【０１０４】
　以上の同時駆動制御による給紙処理が完了すると、給紙処理指示部５２は、１枚目の給
紙処理を終える。ＰＦローラ１４やＬＤローラ１１は停止する。ＡＳＩＣ３７のメモリ３
９に記憶されるＰＦ検出速度６１やＡＳＦ検出速度６３も「０」に更新される。次制御判
断部５１は、メモリ３９のこれらの速度データなどに基づいてインクジェットプリンタ１
が正常に停止していると判断し、連続印刷用の印刷データの１枚目のデータの続きを読み
込む。次制御判断部５１は、１枚目の印刷媒体毎の印刷データの最初のインク吐出パター
ンデータを読み込み、印字処理指示部５５へ実行を指示する。
【０１０５】
　実行が指示された印字処理指示部５５は、印字処理を実行する。印字処理指示部５５は
、ＡＳＩＣ３７へ、インク吐出パターンデータを供給するとともに、図示外のＣＲモータ
の駆動を指示する。キャリッジ２１は、ＡＳＩＣ３７によるＣＲモータの駆動により移動
する。記録ヘッド２２の複数のインク吐出ノズル２３が給紙された印刷媒体Ｐに対向して
いる状態で、ＡＳＩＣ３７は、インク吐出パターンデータに基づく波形の電圧を複数のピ
エゾ素子へ印加する。複数のインク吐出ノズル２３からインクが飛翔し、印刷媒体Ｐに付
着する。
【０１０６】
　以上の１印字制御処理が完了すると、印字処理指示部５５は、最初の１回の印字走査を
終える。次制御判断部５１は、キャリッジ２１の検出速度などに基づいてインクジェット
プリンタ１が正常に停止していると判断し、連続印刷用の印刷データの１枚目のデータの
続きを読み込む。次制御判断部５１は、１枚目の印刷媒体毎の印刷データの最初の紙送り
量データを読み込み、紙送り処理指示部５３へ実行を指示する。
【０１０７】
　実行が指示された紙送り処理指示部５３は、図５の紙送り処理フローチャートを実行す
る。紙送り処理指示部５３は、まず、連続印刷用の印刷データなどに基づいて、今回の紙
送り処理が連続印刷中であり且つ次ページがある場合のものであるか否かを判断する（ス
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テップＳＴ２１）。紙送り処理指示部５３は、たとえば印刷媒体毎の印刷データに次ペー
ジ有りデータが含まれている場合、連続印刷中であり且つ次ページがあると判断すればよ
い。今回の紙送り処理は、連続印刷の最初の印刷媒体Ｐである。紙送り処理指示部５３は
、ステップＳＴ２１においてＹｅｓと判断する。
【０１０８】
　紙送り処理指示部５３は、引き続き、次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置
を過ぎているか否かを判断する（ステップＳＴ２２）。紙送り処理指示部５３は、たとえ
ば印刷媒体毎の印刷データに含まれる用紙サイズデータにより印刷媒体Ｐの搬送方向にお
ける長さ寸法を特定し、その長さ寸法から距離データ７１が示す距離Ｄを減算したものと
、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５とを比較する。そして、紙送り処理指示部５３は、印刷媒体Ｐ
が間隔を空けずに給紙され始めているとの仮定に基づいて、たとえばＰＥ検後ＰＦ搬送量
６５の方が大きい場合、次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置を過ぎていると
判断すればよい。そして、今回の紙送り処理は、印刷媒体Ｐの最初の紙送り処理であり、
ページ間制御開始位置には印刷中の印刷媒体Ｐが存在している。紙送り処理指示部５３は
、ステップＳＴ２２においてＮｏ（未達）と判断する。
【０１０９】
　さらに、紙送り処理指示部５３は、今回の紙送り処理を実行した結果、次の印刷媒体Ｐ
の先端縁がページ間制御開始位置を過ぎてしまうか否かを判断する（ステップＳＴ２３）
。紙送り処理指示部５３は、たとえば印刷媒体毎の印刷データに含まれる用紙サイズデー
タにより印刷媒体Ｐの搬送方向における長さ寸法を特定し、その長さ寸法から距離データ
７１が示す距離Ｄを減算したものと、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５に今回指示された紙送り量
を加算したものとを比較する。そして、紙送り処理指示部５３は、印刷媒体Ｐが間隔を空
けずに給紙され始めているとの仮定に基づいて、たとえばＰＥ検後ＰＦ搬送量６５に今回
指示された紙送り量を加算したものの方が大きい場合、次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ
間制御開始位置を過ぎてしまうと判断すればよい。そして、今回の紙送り処理は、印刷媒
体Ｐの最初の紙送り処理であり、次の印刷媒体Ｐの給紙は開始されていない。紙送り処理
指示部５３は、ステップＳＴ２３においてＮｏと判断する。
【０１１０】
　ステップＳＴ２３においてＮｏと判断した紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰＦ
制御実行部４１に指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を加
算した値と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬送量
）との差を、新たなＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、さらに補正量を含む新たなＡＳＦ
目標搬送量（パルス数）を演算する（ステップＳＴ２４）。具体的には、紙送り処理指示
部５３は、補正量を含む新たなＡＳＦ目標搬送量を、下記式１により演算する。補正量を
含む新たなＡＳＦ目標搬送量は、新たなＰＦ目標搬送量より若干大きくなる。
【０１１１】
　下記式１において、「１．０５」は、５％ほど余分に送ることを意味する目標搬送量補
正割合係数である。目標搬送量補正割合係数は、１より大きく、且つ、たとえば１．０５
以下とすればよい。１以下では、補正の効果がなく、１．０５より大きくなると、ＬＤロ
ーラ１１により押し込められた印刷媒体Ｐのたわみが大きくなり、印刷媒体Ｐの搬送量が
ＰＦローラ１４の搬送量に好適に追従しなくなってしまう。
【０１１２】
　ＡＳＦ目標搬送量（パルス数）＝ＰＦ目標搬送量（パルス数）×１．０５　・・・式１
【０１１３】
　なお、ＰＦロータリエンコーダ３４の搬送量の分解能と、ＡＳＦロータリエンコーダ３
５の搬送量の分解能とが異なる場合には、式１より求めたＡＳＦ目標搬送量に、所定の搬
送量におけるＰＦロータリエンコーダ３４の検出パルス数とＡＳＦロータリエンコーダ３
５の検出パルス数との比に基づく分解能の補正係数を乗算し、その演算結果を、ＡＳＦ制
御実行部４２に指示する新たなＡＳＦ目標搬送量（パルス数）とすればよい。
【０１１４】
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　ＰＦ目標搬送量（パルス数）とＡＳＦ目標搬送量（パルス数）とを演算した後、紙送り
処理指示部５３は、指示送り量を基準としたシンクロ（ならい）制御を実行する（ステッ
プＳＴ２５）。
【０１１５】
　図７は、図１のインクジェットプリンタ１におけるシンクロ（ならい）制御の特徴と、
同時駆動制御の特徴との比較表を提示する図である。図７の左側がシンクロ（ならい）制
御の主な特徴のリストであり、図７の右側が同時駆動制御の主な特徴のリストである。以
下に特徴を列挙して説明する。
【０１１６】
　第一に、シンクロ（ならい）制御では、図７の欄Ａに示すように、同時駆動制御と同様
にＰＦモータ３１とＡＳＦモータ３２とを同時に駆動する。特に、シンクロ（ならい）制
御では、ＡＳＦモータ３２の駆動をＰＦモータ３１の駆動より先に開始する。同時駆動制
御では、このような駆動の開始に制限はなく、基本的に同時に駆動する。
【０１１７】
　第二に、図７の欄Ｂに示すように、シンクロ（ならい）制御では、上記式１の演算によ
り、ＡＳＦ目標搬送量（パルス数）を、ＰＦ目標搬送量（パルス数）より若干大きくする
。同時駆動制御では、このような搬送量補正はなされない。ＰＦ目標搬送量（パルス数）
と、ＡＳＦ目標搬送量（パルス数）とは別々に演算される。
【０１１８】
　第三に、図７の欄Ｃに示すように、シンクロ（ならい）制御では、ＡＳＦ制御実行部４
２へ指示するＡＳＦ目標搬送量は、上記式１の演算にあるように、ＰＦ制御実行部４１へ
指示するＰＦ目標搬送量を基準とする。ＰＦ制御実行部４１へ指示するＰＦ目標搬送量は
、給紙完了後にＰＦ制御実行部４１に指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指
示する紙送り量を加算した値と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に
基づく実際の搬送量）との差である。これに対して、同時駆動制御では、ＡＳＦ制御実行
部４２へ指示するＡＳＦ目標搬送量は、給紙完了後にＡＳＦ制御実行部４２へ指示したＡ
ＳＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を加算した値と、給紙完了後の
ＡＳＦ絶対搬送量６４（前回のまでの指示に基づく実際の搬送量）との差である。すなわ
ち、ＡＳＦ絶対搬送量６４が基準となる。
【０１１９】
　第四に、シンクロ（ならい）制御では、図７の欄Ｄに示すように、連続印刷中の二枚目
以降の給紙位置は、ＰＥセンサ３６がその印刷媒体を検出した後のＰＥ検後ＡＳＦ搬送量
６６が、ＰＥセンサ３６から印字開始位置までの距離に相当する搬送量となるように決定
する。同時駆動制御では、給紙位置は、常に、ＰＥセンサ３６がその印刷媒体を検出した
後のＰＥ検後ＰＦ搬送量６５が、ＰＥセンサ３６から印字開始位置までの距離に相当する
搬送量となるように決定する。
【０１２０】
　シンクロ（ならい）制御は、同時駆動制御に比べて以上のような制御上の特徴を有する
。
【０１２１】
　そして、紙送り処理指示部５３は、指示送り量を基準としたシンクロ（ならい）制御（
ステップＳＴ２４）において、ＰＦ制御実行部４１へＰＦ目標搬送量を指示し、ＡＳＦ制
御実行部４２へＡＳＦ目標搬送量を指示する。
【０１２２】
　シンクロ（ならい）制御では、まず、ＡＳＦ制御実行部４２がＡＳＦモータ３２の駆動
を開始する。これにより、ＬＤローラ１１およびＬＤ従動ローラ１２により挟持されてい
る印刷媒体Ｐは、搬送される。このとき、印刷媒体Ｐは、ＬＤローラ１１とＰＦローラ１
４との間でたるむ。
【０１２３】
　ＡＳＦ絶対搬送量６４の値が所定量変化すると、ＰＦ制御実行部４１は、ＰＦモータ３
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１の駆動を開始する。これにより、ＰＦローラ１４およびＰＦ従動ローラ１５により挟持
されている印刷媒体Ｐは、搬送され始める。印刷媒体Ｐは、ＬＤローラ１１とＰＦローラ
１４との間でたるんだ状態を維持したまま、紙送り搬送される。
【０１２４】
　ＡＳＦ制御実行部４２は、ＡＳＦ絶対搬送量６４の紙送り制御開始後の変化量が指示さ
れたＡＳＦ目標搬送量となるように、ＡＳＦモータ３２を停止させる。遅れて駆動を開始
したＰＦ制御実行部４１も、ＰＦ絶対搬送量６２の紙送り制御開始後の変化量が指示され
たＰＦ目標搬送量となるように、ＰＦモータ３１を停止させる。ＰＦローラ１４より印刷
媒体Ｐの搬送方向の下流側へ搬送された印刷媒体Ｐの搬送量は、ＰＦローラ１４による搬
送量（パルス数）であり、指示されたＰＦ目標搬送量となる。
【０１２５】
　なお、ＡＳＦモータ３２は、ＰＦモータ３１より先に駆動が開始される。しかしながら
、ＬＤローラ１１のＡＳＦ目標搬送量は、ＰＦローラ１４のＰＦ目標搬送量と略同じであ
る。したがって、ＡＳＦモータ３２およびＰＦモータ３１が停止した状態では、ＬＤロー
ラ１１とＰＦローラ１４との間でのたるみは略解消される。
【０１２６】
　また、ＬＤローラ１１のＡＳＦ目標搬送量は、ＰＦローラ１４のＰＦ目標搬送量より若
干大きい。そのため、ＰＦモータ３１による印刷媒体Ｐの搬送を、停止しているＬＤロー
ラ１１が妨げてしまうことはない。ＡＳＦモータ３２の停止後のＰＦローラ１４の回転に
より、ＬＤローラ１１とＰＦローラ１４との間において印刷媒体Ｐが延び切って突っ張っ
てしまう状態になることはない。その結果、ＰＦローラ１４より下流側における印刷媒体
Ｐの実際の搬送量は、ＰＦローラ１４のＰＦ目標搬送量に好適に追従し、指示された紙送
り量に精度良く一致するようになる。
【０１２７】
　以上の処理により、紙送り処理指示部５３による、最初の１回の紙送り処理が終わる。
【０１２８】
　印刷媒体毎の印刷データには、図３に示すように、インク吐出パターンデータと、紙送
り量データとが交互に並んでいる。印字処理指示部５５と紙送り処理指示部５３とは、こ
のインク吐出パターンデータと紙送り量データとの並び順にしたがって交互に実行される
。これにより、印刷媒体Ｐには、印刷データに基づく印刷がたとえば１走査幅毎に印刷さ
れる。
【０１２９】
　以上のように１枚目の印刷媒体Ｐへの印刷処理が進み、その１枚目の印刷媒体Ｐの後端
縁がＬＤローラ１１とＬＤ従動ローラ１２との間から抜けると、ホッパ１３により押し上
げられているリア給紙トレイ２上の最も上にある２枚目の印刷媒体Ｐが、ＬＤローラ１１
の回転にしたがって給紙され、ＬＤローラ１１とＬＤ従動ローラ１２との間に挟持される
。２枚目の印刷媒体Ｐは、紙送り制御においてＰＦモータ３１とシンクロ（ならい）制御
されるＬＤローラ１１の回転により、１枚目の印刷媒体Ｐに続けて給紙され始める。２枚
目の印刷媒体Ｐは、通常は、１枚目の印刷媒体Ｐと間隔を空けずに給紙され始める。
【０１３０】
　その後の１枚目の印刷のための紙送り処理では、紙送り処理指示部５３は、２枚目の印
刷媒体Ｐの搬送状態に応じて紙送り処理の指示を切り替えるようになる。紙送り処理指示
部５３は、具体的には、以下の各パターンに応じて紙送り処理の指示を切り替えるように
なる。各パターンでの紙送り処理を、図２および図５を参照しながら説明する。
【０１３１】
　第一に、２枚目の印刷媒体Ｐの搬送が開始され始めた直後で、２枚目の印刷媒体Ｐの先
端縁がページ間制御開始位置を過ぎていない場合（図２の領域Ａにいる場合）であって、
今回の紙送り処理の完了時でもページ間制御開始位置を過ぎることが無いと予想される場
合（図２の領域Ａのままの場合）、紙送り処理指示部５３は、ステップＳＴ２３において
Ｎｏと判断する。紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰＦ制御実行部４１に指示した
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ＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を加算した値と、給紙完了後の
ＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬送量）との差を、新たなＰＦ目
標搬送量（パルス数）とし、それよりも若干大きい搬送量のＬＤローラ１１のＡＳＦ目標
搬送量をたとえば式１にしたがって演算し（ステップＳＴ２４）、シンクロ（ならい）制
御を実行する（ステップＳＴ２５）。
【０１３２】
　第二に、今回の紙送り処理の完了時に、ページ間制御開始位置を過ぎることと予想され
る場合（図２の領域Ａから領域Ｂへ移動する場合）、紙送り処理指示部５３は、ステップ
ＳＴ２３においてＹｅｓと判断する。紙送り処理指示部５３は、まず、給紙完了後にＰＦ
制御実行部４１に指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、ページ間制御開始位置までの搬送
量を加算した値と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の
搬送量）との差を、新たなＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、それよりも若干大きい搬送
量のＬＤローラ１１のＡＳＦ目標搬送量をたとえば式１にしたがって演算し（ステップＳ
Ｔ２６）、シンクロ（ならい）制御を実行する（ステップＳＴ２７）。
【０１３３】
　その後、紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰＦ制御実行部４１に指示したＰＦ目
標搬送量（ページ間制御開始位置までの前回の搬送量を含む）の累積値に、今回新たに指
示する紙送り量の残りを加算した値と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のページ
間制御開始位置までの制御に基づく変化量）との差を、ＰＦローラ１４による新たなＰＦ
目標搬送量（パルス数）とし、それよりも若干大きい送り量のＬＤローラ１１のＡＳＦ目
標搬送量を演算し（ステップＳＴ２８）、シンクロ（ならい）制御を実行する（ステップ
ＳＴ２９）。これにより、ページ間制御が完了し、さらに印刷中の印刷媒体は、今回新た
に指示される紙送り量により搬送され、且つ、その次に給紙される印刷媒体は、印刷中の
印刷媒体との間にページ間ギャップ長を開けた位置へ搬送される。
【０１３４】
　第三に、２枚目の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置からページ間ギャップ長
の距離の範囲内（図２の領域Ｂにいる場合）にあって、且つ、今回の紙送り処理の完了時
でも図２の領域Ｂを超えないことが無いと予想される場合、紙送り処理指示部５３は、ス
テップＳＴ２２でＹｅｓと判断し、さらにステップＳＴ３０でＹｅｓと判断する。なお、
紙送り処理指示部５３は、ステップＳＴ３０において、たとえば印刷媒体毎の印刷データ
に含まれる用紙サイズデータにより印刷媒体Ｐの搬送方向における長さ寸法を特定し、そ
の長さ寸法から距離データ７１が示す距離Ｄを減算したものと、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５
に今回指示された紙送り量を加算したものとを比較する。そして、紙送り処理指示部５３
は、印刷媒体Ｐが間隔を空けずに給紙され始めているとの仮定に基づいて、たとえばＰＥ
検後ＰＦ搬送量６５に今回指示された紙送り量を加算したものの方が小さい場合、今回の
紙送り量でもページ間制御が完了しないと判断すればよい。
【０１３５】
　そして、ステップＳＴ３０でＹｅｓと判断した紙送り処理指示部５３は、給紙完了後に
ＰＦ制御実行部４１に指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量
を加算した値と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬
送量）との差を、新たなＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、ＰＦ制御実行部４１へ供給す
る（ステップＳＴ３１）。これにより、ＰＦローラ１４のみが印刷媒体Ｐを搬送する。
【０１３６】
　第四に、２枚目の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置からページ間ギャップ長
の距離の範囲内（図２の領域Ｂにいる場合）にあって、且つ、今回の紙送り処理の完了時
にはページ間ギャップ長以上に離れることが予想される場合（図２の領域Ｂから領域Ｃへ
移動する場合）、つまり今回の指示送り量でページ間制御が完了する場合、紙送り処理指
示部５３は、ステップＳＴ２２でＹｅｓと判断し、ステップＳＴ３０でＮｏと判断し、さ
らにステップＳＴ３２でＮｏと判断する。なお、紙送り処理指示部５３は、ステップＳＴ
３２の判断において、たとえば印刷媒体毎の印刷データに含まれる用紙サイズデータによ
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り印刷媒体Ｐの搬送方向における長さ寸法を特定し、その長さ寸法にページ間ギャップ長
のデータ７２を加えたものから距離データ７１が示す距離Ｄを減算したものと、ＰＥ検後
ＰＦ搬送量６５とを比較する。そして、紙送り処理指示部５３は、印刷媒体Ｐが間隔を空
けずに給紙され始めているとの仮定に基づいて、たとえばＰＥ検後ＰＦ搬送量６５の方が
大きい場合、次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置を過ぎてしまうと判断すれ
ばよい。
【０１３７】
　そして、ステップＳＴ３２でＮｏと判断した紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰ
Ｆ制御実行部４１に指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を
加算した値と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬送
量）との差を、新たなＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、このＰＦ目標搬送量を送り量補
正割合係数により補正したものから、ページ間ギャップ長に対する不足分を減算した搬送
量を、ＬＤローラ１１による新たなＡＳＦ目標搬送量（パルス数）とし（ステップＳＴ３
３）、シンクロ（ならい）制御を実行する（ステップＳＴ３４）。これにより、ページ間
制御が完了し、さらに印刷中の印刷媒体は、今回新たに指示される紙送り量により搬送さ
れ、且つ、その次に給紙される印刷媒体は、印刷中の印刷媒体との間にページ間ギャップ
長を開けた位置へ搬送される。
【０１３８】
　第五に、２枚目の印刷媒体Ｐの先端縁が既にページ間制御開始位置からページ間ギャッ
プ長以上に離れている場合（図２の領域Ｃにいる場合）、紙送り処理指示部５３は、ステ
ップＳＴ２２でＹｅｓと判断し、ステップＳＴ３０でＮｏと判断し、さらにステップＳＴ
３２でＹｅｓと判断する。紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰＦ制御実行部４１に
指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を加算した値と、給紙
完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬送量）との差を、新た
なＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、それよりも若干大きい送り量のＬＤローラ１１によ
る新たなＡＳＦ目標搬送量（パルス数）を演算し（ステップＳＴ３５）、シンクロ（なら
い）制御を実行する（ステップＳＴ３６）。
【０１３９】
　なお、紙送り処理指示部５３は、第六のパターンも有する。この第六のパターンは、た
とえば連続印刷の最終の印刷媒体Ｐの紙送り処理において選択されるものである。第六の
パターンでは、紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰＦ制御実行部４１に指示したＰ
Ｆ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を加算した値と、給紙完了後のＰ
Ｆ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬送量）との差を、新たなＰＦ目標
搬送量（パルス数）とし、ＰＦ制御実行部４１へ供給する（ステップＳＴ３７）。これに
より、ＰＦローラ１４のみが印刷媒体Ｐを搬送する。
【０１４０】
　また、これらの紙送り制御により、次の印刷媒体Ｐの先端縁がＰＥセンサ３６を通過す
ると、検出値演算部４３は、メモリ３９に記憶されるＰＥ検後ＰＦ搬送量６５およびＰＥ
検後ＡＳＦ搬送量６６を、ＰＥセンサ３６によるその新たな用紙検出後の搬送量へ更新す
る。
【０１４１】
　以上のように、紙送り処理指示部５３による紙送り処理での指示パターンが切り替えら
れながら、１枚目の印刷媒体Ｐの紙送り処理と、印字処理とが繰り返される。その後、次
制御判断部５１は、１枚目と２枚目とを区切る最初のページ区切りデータを読み込む。次
制御判断部５１は、排紙処理指示部５４へ実行を指示する。
【０１４２】
　実行が指示された排紙処理指示部５４は、図６に示す印字処理フローチャートを実行す
る。排紙処理指示部５４は、まず、今回の排紙処理が連続印刷中の排紙処理であるか否か
と次ページの印刷の有無とを判断する（ステップＳＴ４１）。排紙処理指示部５４は、た
とえば印刷媒体毎の印刷データに次ページ有りデータが含まれている場合、連続印刷中で
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あり且つ次ページ有りであると判断すればよい。今回の排紙処理は、連続印刷の１枚目の
印刷媒体Ｐの排紙処理である。排紙処理指示部５４は、ステップＳＴ４１においてＹｅｓ
と判断する。
【０１４３】
　さらに、排紙処理指示部５４は、次の印刷媒体Ｐの先端縁が既にページ間制御開始位置
を過ぎているか否かを判断する（ステップＳＴ４２）。排紙処理指示部５４は、たとえば
印刷媒体毎の印刷データに含まれる用紙サイズデータにより印刷媒体Ｐの搬送方向におけ
る長さ寸法を特定し、その長さ寸法から距離データ７１が示す距離Ｄを減算したものと、
ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５とを比較する。そして、排紙処理指示部５４は、印刷媒体Ｐが間
隔を空けずに給紙され始めているとの仮定に基づいて、たとえばＰＥ検後ＰＦ搬送量６５
の方が大きい場合、次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置を過ぎていると判断
すればよい。
【０１４４】
　そして、たとえば１枚目の印刷媒体Ｐへの印刷が用紙の半分くらいまでで完了してしま
う場合、次の印刷媒体Ｐの先端縁は、ページ間制御開始位置を過ぎていない。この場合、
排紙処理指示部５４は、ステップＳＴ４２においてＮｏと判断する。
【０１４５】
　次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置を過ぎていないと判断すると、排紙処
理指示部５４は、次の２枚目の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位置となるように
、ＰＦローラ１４によるＰＦ目標搬送量（パルス数）を、ページ間制御開始位置までの残
り距離とし、それよりも若干大きい搬送量のＬＤローラ１１によるＡＳＦ目標搬送量（パ
ルス数）を演算し、シンクロ（ならい）制御を実行する（ステップＳＴ４３）。これによ
り、次の印刷媒体Ｐの先端縁は、ページ間制御開始位置となる。
【０１４６】
　この他にもたとえば、１枚目の印刷媒体Ｐへの印刷が用紙の後端縁までである場合、次
の印刷媒体Ｐの先端縁は、既にページ間制御開始位置を過ぎてしまう。この場合、排紙処
理指示部５４は、ステップＳＴ４２においてＹｅｓと判断する。排紙処理指示部５４は、
具体的な搬送制御をすることなく排紙処理を終了する。
【０１４７】
　以上のように、排紙処理指示部５４による１枚目の印刷媒体Ｐの排紙処理が完了すると
、１枚目の印刷媒体毎の印刷データの処理を終える。２枚目の印刷媒体Ｐの先端縁は、ペ
ージ間制御開始位置あるいはページ間制御開始位置と印刷領域との間に位置する。次制御
判断部５１は、２枚目の印刷媒体毎の印刷データを読み込み、給紙処理指示部５２へ２枚
目の印刷媒体Ｐの給紙処理を指示する。
【０１４８】
　給紙処理指示部５２は、図４のフローチャートにしたがって２枚目の印刷媒体Ｐの給紙
処理を開始する。給紙処理指示部５２は、ＡＳＩＣ３７のメモリ３９に記憶されているＰ
Ｆ絶対搬送量６２と、ＡＳＦ絶対搬送量６４とを「０」にリセットした（ステップＳＴ１
）後、今回の給紙処理が連続印刷の２枚目以降の印刷であると判断する（ステップＳＴ２
においてＹｅｓ）。
【０１４９】
　今回の給紙処理が連続印刷の２枚目以降の印刷であると判断した給紙処理指示部５２は
、さらに、ページ間制御が完了しているかを判断する（ステップＳＴ１１）。給紙処理指
示部５２は、たとえば印刷媒体毎の印刷データに含まれる用紙サイズデータにより印刷媒
体Ｐの搬送方向における長さ寸法を特定し、その長さ寸法から距離データ７１が示す距離
Ｄを減算したものと、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５とを比較する。そして、給紙処理指示部５
２は、印刷媒体Ｐが間隔を空けずに給紙され始めているとの仮定に基づいて、たとえばＰ
Ｅ検後ＰＦ搬送量６５の方が大きい場合、次の印刷媒体Ｐの先端縁がページ間制御開始位
置を過ぎており、ページ間制御が完了していると判断すればよい。
【０１５０】



(24) JP 2008-56418 A 2008.3.13

10

20

30

40

50

　そして、ページ間制御が完了してない場合、給紙処理指示部５２は、ページ間制御を実
行する（ステップＳＴ１２）。具体的には、給紙処理指示部５２は、残りのページ間ギャ
ップ長をＰＦローラ１４のＰＦ目標搬送量とし、ＰＦ制御実行部４１のみへＰＦ目標速度
を指示する。これにより、ＰＦローラ１４のみが印刷媒体Ｐを搬送する。ページ間制御に
より、１枚目の印刷媒体Ｐの後端縁と２枚目の印刷媒体Ｐの先端縁との間に所定のページ
間ギャップ長が確保される。
【０１５１】
　このようにページ間ギャップ長を確保し、あるいは既にページ間制御が完了している場
合には、給紙処理指示部５２は、印字開始位置までのシンクロ（ならい）制御による給紙
制御を、ＰＦ制御実行部４１およびＡＳＦ制御実行部４２へ指示する（ステップＳＴ１３
）。
【０１５２】
　この連続印刷中の２枚目以降の印刷媒体Ｐに関する、印字開始位置までのシンクロ（な
らい）制御において、ＡＳＦ制御実行部４２は、ＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６が、ＰＥセン
サ３６から印字開始位置までの距離に相当する搬送量になるように、ＡＳＦモータ３２の
駆動を停止させる。また、図７の第四の特徴として説明したように、ＰＦ制御実行部４１
は、ＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６が、ＰＥセンサ３６から印字開始位置までの距離に相当す
る搬送量になるときに停止するように、ＰＦモータ３１の駆動を停止させる。
【０１５３】
　ＰＦローラ１４は、ＬＤローラ１１より後に駆動が開始される。給紙制御において、Ｐ
Ｆ絶対搬送量６２やＰＥ検後ＰＦ搬送量６５の搬送量は、その遅れた分により、ＡＳＦ絶
対搬送量６３やＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６の搬送量に比べて少ない。すなわち、図７Ａ中
の斜線ハッチング分だけ少ない。その結果、複数の印刷媒体Ｐを連続的に給紙搬送する場
合には、二枚目以降の給紙位置精度が悪くなる。２枚目以降の給紙位置は、一枚目の給紙
位置に比べて、印刷媒体Ｐの搬送方向４の上流側へずれる傾向がある。連続印刷中の二枚
目以降の印刷媒体Ｐは、一枚目の正確な給紙位置より、搬送方向４の上流側へずれる傾向
となる。その結果、印刷媒体Ｐの先端縁は、印字開始位置の手前までしか給紙されなくな
ってしまう。
【０１５４】
　これに対して、ＰＦ制御実行部４１が、ＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６がＰＥセンサ３６か
ら印字開始位置までの距離に相当する搬送量になるときに停止するように、ＰＦモータ３
１の駆動停止を制御すると、印刷媒体Ｐの先端縁は、印字開始位置に精度良く、給紙され
るようになる。二枚目以降の印刷媒体Ｐの給紙位置は、１枚目以降の印刷媒体Ｐの給紙位
置と略揃うようになる。
【０１５５】
　なお、実際には、ＰＦ制御実行部４１は、ＡＳＦ制御実行部４２が減速停止制御を開始
するときに、同時に、減速停止制御を開始すればよい。減速停止制御開始直前には、ＬＤ
ローラ１１によるＡＳＦ検出速度６３と、ＰＦローラ１４によるＰＦ検出速度６１とは略
一定の速度に揃っている。したがって、このように減速停止制御の開始タイミングを揃え
ることで、ＰＦ制御実行部４１は、ＡＳＦ制御実行部４２がＬＤローラ１１を停止すると
きに、ＰＦローラ１４を停止することができる。ＰＦ制御実行部４１は、ＰＥセンサ３６
が連続的に給紙される新たな印刷媒体Ｐを検出した後のＬＤローラ１１の搬送量が所定の
搬送量となるときにＰＦローラ１４が停止するように制御することができる。
【０１５６】
　２枚目の印刷媒体Ｐを印字開始位置へ給紙した後、給紙処理指示部５２は、連続印刷用
の印刷データなどに基づいて、次ページ印刷の有無を判断する（ステップＳＴ１４）。そ
して、たとえば３枚目以降の次ページ印刷が無い場合、給紙処理指示部５２は、ＡＳＩＣ
３７へＡＳＦサブモータ３３を駆動するための指示を供給する（ステップＳＴ１５）。Ａ
ＳＩＣ３７は、ＡＳＦサブモータ３３を駆動し、ＬＤ従動ローラ１２は、ＬＤローラ１１
から離間する。逆に、３枚目以降の次ページ印刷がある場合、給紙処理指示部５２は、Ｌ
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Ｄ従動ローラ１２をＬＤローラ１１から離間させることなく、給紙処理を終了する。
【０１５７】
　以上の２枚目の印刷媒体Ｐの給紙処理により、２枚目の印刷媒体Ｐは、１枚目の印刷媒
体Ｐの紙送り処理により既に給紙され始めている場合でも、２枚目の給紙処理後に給紙さ
れ始める場合であっても、印刷開始位置まで給紙される。
【０１５８】
　その後、インクジェットプリンタ１では、２枚目の印刷媒体毎の印刷データに基づいて
、印字処理指示部５５による印字制御と、紙送り処理指示部５３による紙送り制御とを繰
り返す。また、次制御判断部５１が２枚目の印刷媒体毎の印刷データの最後のページ区切
りデータを読み込むと、排紙処理指示部５４による排紙処理が開始される。
【０１５９】
　インクジェットプリンタ１は、連続印刷用の印刷データに含まれる印刷媒体毎の印刷デ
ータを読込み、３枚目以降についても２枚目と同様の制御を実行する。そして、連続印刷
中の次制御判断部５１が最後の印刷媒体毎の印刷データを読み込むと、それまでとは異な
る制御が実行される。
【０１６０】
　具体的には、最後の印刷媒体Ｐの紙送り処理では次の印刷ページが無いので、給紙処理
指示部５２は、図４中のステップＳＴ１４の判断においてＮｏ（最終ページ）と判断する
。給紙処理指示部５２は、たとえば印刷設定データ中の次ページ無しのデータに基づいて
Ｎｏ（最終ページ）と判断する。紙送り処理指示部５３は、ＡＳＩＣ３７へＡＳＦサブモ
ータ３３を駆動するための指示を供給する（ステップＳＴ１５）。ＡＳＩＣ３７は、ＡＳ
Ｆサブモータ３３を駆動し、ＬＤ従動ローラ１２は、ＬＤローラ１１から離間する。
【０１６１】
　また、紙送り処理指示部５３は、次の印刷ページが無いので、図５中のステップＳＴ２
１の判断においてＮｏと判断する。紙送り処理指示部５３は、給紙完了後にＰＦ制御実行
部４１に指示したＰＦ目標搬送量の累積値に、今回新たに指示する紙送り量を加算した値
と、給紙完了後のＰＦ絶対搬送量６２（前回のまでの指示に基づく実際の搬送量）との差
を、新たなＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、ＰＦ制御実行部４１のみへＰＦ目標速度を
指示する（ステップＳＴ３７）。これにより、印刷媒体Ｐは、ＰＦローラ１４のみにより
搬送される。ＬＤ従動ローラ１２とＬＤローラ１１との圧接状態は解除されており、印刷
媒体Ｐは、ＰＦローラ１４の回転にしたがって搬送される。
【０１６２】
　また、排紙処理指示部５４は、次の印刷ページが無いので、図６中のステップＳＴ４１
の判断においてＮｏ（最終ページ）と判断する。紙送り処理指示部５３は、給紙されてい
る印刷媒体Ｐを排紙トレイまで搬送することができる所定の搬送量を、ＰＦローラ１４に
よるＰＦ目標搬送量（パルス数）とし、ＰＦ制御実行部４１のみへＰＦ目標速度を指示す
る（ステップＳＴ４４）。ＬＤ従動ローラ１２とＬＤローラ１１との圧接状態は解除され
ており、印刷済みの印刷媒体Ｐは、ＰＦローラ１４のみにより搬送され、排紙トレイに排
出される。
【０１６３】
　このようにインクジェットプリンタ１は、連続印刷用の印刷データの中の、最終ページ
の印刷データが供給されると、それまでの連続印刷中の印刷媒体Ｐに対する制御とは異な
る制御を実行する。すなわち、インクジェットプリンタ１は、通常の印刷データに基づく
印刷と略同じ紙送り制御を実行する。
【０１６４】
　以上のように、この実施の形態に係るインクジェットプリンタ１は、連続印刷用の印刷
データが供給されると、リア給紙トレイ２に載置されている複数の印刷媒体Ｐを連続的に
給紙して印刷する。したがって、リア給紙トレイ２上の複数の印刷媒体Ｐを１枚毎に搬送
と印刷とを繰り返して印刷する場合にくらべて、複数の印刷媒体Ｐの搬送に必要となる総
時間を減らすことができる。単位時間当たりの最大の印刷枚数を増やし、スループットを
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向上することができる。
【０１６５】
　しかも、給紙処理指示部５２などの処理指示部５２，５３，５４は、連続的に搬送され
る複数の印刷媒体Ｐの中の、２枚目以降の印刷媒体Ｐがメモリ７０に記憶されるページ間
制御開始位置にくることを判断すると、ページ間ギャップ長に相当する搬送量においてＡ
ＳＦモータ３２を停止させたままＰＦモータ３１を駆動させるページ間制御を実行する。
したがって、その後にＡＳＦモータ３２およびＰＦモータ３１を共に駆動させて複数の印
刷媒体Ｐの搬送を開始すると、２枚目以降の印刷媒体ＰをＰＥセンサ３６により検出する
ことができる。この検出に基づいて、インクジェットプリンタ１は、連続的に搬送する複
数の印刷媒体Ｐに対して、通常の印刷の場合と同様に、印刷媒体毎の給紙制御、紙送り制
御および排紙制御を実行し、印刷媒体Ｐ毎の印刷制御を実行することができる。２枚目以
降の印刷媒体Ｐに対して、大きな位置ずれを生じることがないように印刷をすることがで
きる。
【０１６６】
　また、この実施の形態では、リア給紙トレイ２上の複数の印刷媒体Ｐを給紙する際にＬ
Ｄローラ１１に当接されるＬＤ従動ローラ１２は、複数の印刷媒体Ｐを連続的に搬送する
際に、そのうちの最初の印刷媒体Ｐの給紙から最後の印刷媒体Ｐの給紙までの期間におい
て、ＬＤローラ１１に当接する状態に維持される。したがって、複数の印刷媒体Ｐを連続
的に搬送する際に、印刷媒体Ｐ毎にＬＤ従動ローラ１２を接離する制御をしなくて済む。
印刷媒体Ｐ毎にＬＤ従動ローラ１２を接離するための制御時間が不要となり、さらにスル
ープットを向上することができる。また、印刷媒体Ｐ毎にＬＤ従動ローラ１２を接離する
ことにより発する動作音の発生を防止することができる。
【０１６７】
　また、この実施の形態では、給紙処理指示部５２などの処理指示部５２，５３，５４は
、当該インクジェットプリンタ１に供給される連続印刷用の印刷データ中の用紙サイズデ
ータに基づいて、搬送する印刷媒体Ｐの搬送方向に沿った長さ寸法を特定し、その特定し
た長さ寸法と、検出値演算部４３が演算したＰＥセンサ３６により新たな印刷媒体Ｐが検
出されてからのＬＤローラ１１あるいはＰＦローラ１４の搬送量とを用いた演算をし、そ
の演算結果により２枚目以降の印刷媒体Ｐがメモリ７０に記憶されるページ間制御開始位
置にくることを判断する。したがって、用紙トレイ上の印刷媒体Ｐの長さ寸法を検出した
りすることなく、２枚目以降の印刷媒体Ｐの位置を判断することができる。
【０１６８】
　また、この実施の形態では、紙送り処理では、図５に示すように、その特定した長さ寸
法と、検出値演算部４３が演算したＰＥセンサ３６により新たな印刷媒体Ｐが検出されて
からのＬＤローラ１１あるいはＰＦローラ１４の搬送量とを用いた演算結果に基づいて、
駆動制御を場合分けしている。したがって、印刷媒体Ｐの紙送り処理を妨げることなく、
紙送り処理において必要に応じたページ間制御を適切に実行することができる。
【０１６９】
　また、この実施の形態のインクジェットプリンタ１では、ＰＦローラ１４およびＬＤロ
ーラ１１をともに駆動するときには、図７に示す特徴を有するシンクロ（ならい）制御に
より駆動する。ＰＦ制御実行部４１は、給紙制御においてＰＦローラ１４の駆動を、ＬＤ
ローラ１１の駆動より後に開始する。そして、ＰＦ制御実行部４１は、図７のＤ欄に示す
ように、ＰＥセンサ３６が連続的に給紙される新たな印刷媒体を検出した後のＬＤローラ
１１の搬送量が、ＰＥセンサ３６から印字開始位置までの距離に相当する搬送量となると
きにＰＦローラ１４が停止するように、ＰＦローラ１４を停止させる。
【０１７０】
　したがって、ＬＤローラ１１およびＰＦローラ１４を共に駆動する給紙制御において、
ＰＦローラ１４の搬送量は、ＬＤローラ１１の搬送量を基準に略揃えられる。給紙制御に
おけるＰＦローラ１４の給紙位置は、連続印刷中の一枚目であっても、二枚目以降であっ
ても略揃う。連続印刷時の給紙位置精度の悪化を抑制することができる。
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【０１７１】
　以上の実施の形態は、本発明の好適な実施の形態の例であるが、本発明は、これに限定
されるものではなく、発明の要旨を逸脱しない範囲において種々の変形や変更が可能であ
る。
【０１７２】
　上記実施の形態では、ＬＤローラ１１とＰＦローラ１４との間において印刷媒体Ｐを検
出するＰＥセンサ３６は、光学的に印刷媒体Ｐを検出する光センサである。この他にもた
とえば、ＬＤローラ１１とＰＦローラ１４との間において印刷媒体Ｐを検出するセンサは
、リア印刷媒体の搬送経路４上を搬送される印刷媒体Ｐにより持上げられて回転するレバ
ーと、このレバーの位置を光学的に検出する光センサとで構成されていてもよい。
【０１７３】
　上記実施の形態では、マイクロコンピュータ３８のメモリ７０は、距離データ７１と、
ページ間ギャップ長のデータ７２とを記憶する。この他にもたとえば、メモリ７０は、た
とえばページ間ギャップ長のデータ７２の変わりに、図２中の距離Ｄからページ間ギャッ
プ長を減算した第二の距離データを記憶したり、さらにその第二の距離データとともに距
離データ７１の替わりにページ間ギャップ長のデータ７２を記憶したりしてもよい。給紙
処理指示部５２、紙送り処理指示部５３および排紙処理指示部５４は、これらのデータを
適宜加減算することで所定の距離を得ればよい。また、これら距離データ７１、ページ間
ギャップ長のデータ７２などは、マイクロコンピュータ３８に実現される給紙処理指示部
５２、紙送り処理指示部５３、排紙処理指示部５４などを実現するプログラムの一部（た
とえばプログラム中の定数）として、メモリ７０に記憶されていてもよい。
【０１７４】
　上記実施の形態では、検出値演算部４３は、たとえばＰＥセンサ３６の検出後の搬送量
を、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５およびＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６としてメモリ３９に保存し
ている。この他にもたとえば、検出値演算部４３は、ＰＥセンサ３６が印刷媒体Ｐを検出
したときのＰＦ絶対搬送量６２の値やＡＳＦ絶対搬送量６４の値を、メモリ３９に保存す
るようにしてもよい。
【０１７５】
　この変形例の場合、ＰＦ制御実行部４１やＡＳＦ制御実行部４２は、メモリ３９に記憶
されているＰＦ絶対搬送量６２から、メモリ３９に記憶されている検出したときのＰＦ絶
対搬送量の値を減算して、これをＰＥ検後ＰＦ搬送量６５と同じものとして利用すればよ
い。また、ＰＦ制御実行部４１やＡＳＦ制御実行部４２は、メモリ３９に記憶されている
ＡＳＦ絶対搬送量６４から、メモリ３９に記憶されている検出したときのＡＳＦ絶対搬送
量の値を減算して、これをＰＥ検後ＡＳＦ搬送量６６と同じものとして利用すればよい。
【０１７６】
　上記実施の形態では、給紙処理指示部５２、紙送り処理指示部５３および排紙処理指示
部５４は、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５を演算に用いて、ページ間制御のための次ページの印
刷媒体Ｐなどの位置を判断している。この他にもたとえば、給紙処理指示部５２、紙送り
処理指示部５３および排紙処理指示部５４は、ＰＥ検後ＰＦ搬送量６５の替わりにＰＥ検
後ＡＳＦ搬送量６６を演算に用いて、ページ間制御のための次ページの印刷媒体Ｐなどの
位置を判断するようにしてもよい。
【０１７７】
　上記実施の形態では、インクジェットプリンタ１は、たとえばリア給紙トレイ２上の複
数の印刷媒体Ｐを給紙する場合において、複数の印刷媒体Ｐを連続給紙している。この他
にもたとえば、インクジェットプリンタ１は、フロント給紙トレイ３上の複数の印刷媒体
Ｐを給紙する場合において、複数の印刷媒体Ｐを連続給紙するようにしてもよい。
【０１７８】
　上記実施の形態では、インクジェットプリンタ１へ供給される印刷データは、インクジ
ェットプリンタ１と通信可能なパーソナルコンピュータにおいて生成されたものを例とし
て説明している。この他にもたとえば、ＤＳＣ（デジタルスチルカメラ）などもインクジ
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プリンタ１が組み込まれた所謂複合機においては、その複合機に設けられたスキャナユニ
ットやＩＣカードリーダなどがインクジェットプリンタ１と通信して印刷データを供給す
ることができる。
【産業上の利用可能性】
【０１７９】
　本発明は、インクジェットプリンタなどに好適に利用することができる。
【図面の簡単な説明】
【０１８０】
【図１】本発明の実施の形態に係るインクジェットプリンタの側面図である。
【図２】図１のインクジェットプリンタの制御系のブロック図である。
【図３】実施の形態での、連続印刷用の印刷データのデータ構造を示す説明図である。
【図４】図２中の給紙処理指示部の連続印刷モードでの処理のフローチャート。
【図５】図２中の紙送り処理指示部の連続印刷モードでの処理のフローチャート。
【図６】図２中の排紙処理指示部の連続印刷モードでの処理のフローチャート。
【図７】シンクロ（ならい）制御と同時駆動制御の特徴との比較表を示す図である。
【符号の説明】
【０１８１】
１　インクジェットプリンタ（印刷装置）、２　リア給紙トレイ（給紙トレイ）、４　リ
ア用印刷媒体搬送方向（印刷媒体の搬送方向）、１１　ＬＤローラ（上流側搬送ローラ）
、１２　ＬＤ従動ローラ（上流側従動ローラ）、１４　ＰＦローラ（下流側搬送ローラ）
、３１　ＰＦモータ（下流側駆動モータ）、３２　ＡＳＦモータ（上流側駆動モータ）、
３６　ＰＥセンサ（センサ）、４３　検出値演算部（演算手段）、５２　給紙処理指示部
（処理指示手段の一部）、５３　紙送り処理指示部（処理指示手段の一部）、５４　排紙
処理指示部（処理指示手段の一部）、７０　メモリ（記憶手段）、７１　距離データ（所
定の制御開始位置に関するデータ）、Ｐ　印刷媒体
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【図３】 【図４】
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【図７】
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