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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ローラコンベヤを駆動するための移動式駆動装置であって、
　シャシフレームと、
　前記シャシフレームに取り付けられた牽引装置と、
　前記牽引装置に機械的に結合された第１の駆動ユニットと、
　前記シャシフレームに取り付けられたローラ駆動装置と、
　前記ローラ駆動装置に機械的に結合された第２の駆動ユニットと、
　を備え、
　前記牽引装置は、支持面において前記シャシフレームを移動させるように適合され、
　前記第１の駆動ユニットは、前記支持面において前記シャシフレームを移動させるため
の駆動力を前記牽引装置に伝達し、
　前記ローラ駆動装置は、前記ローラコンベヤの１つ又は複数のローラに機械的に結合す
るように適合され、
　前記第２の駆動ユニットは、前記ローラ駆動装置に搬送力を伝達し、
　前記第１の駆動ユニット及び前記第２の駆動ユニットに結合された制御ユニットを更に
備え、
　前記制御ユニットは、以下のように前記第１及び第２の駆動ユニットを制御するように
適合され、すなわち、
　　第１のモードにおいて、前記第１の駆動ユニットが停止され、前記第２の駆動ユニッ
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トが駆動され、
　　第２のモードにおいて、前記第１の駆動ユニットが、前記シャシフレームを前記支持
面に沿って第１の速度で移動させるように駆動され、前記第２の駆動ユニットが、前記ロ
ーラ駆動装置の摩擦面を第２の速度で駆動するように駆動され、前記第２の速度は前記第
１の速度の２倍である、
　ことを特徴とする、
　移動式駆動装置。
【請求項２】
　前記第１の駆動ユニットは、駆動モータと、前記駆動モータと前記牽引装置との間に配
置されたカップリングとを含み、前記第２の駆動ユニットは、前記駆動モータと、前記駆
動モータと前記ローラ駆動装置との間に配置された第２のカップリングとを含むことを特
徴とする、請求項１に記載の移動式駆動装置。
【請求項３】
　前記第１の駆動ユニットは第１の駆動モータを備え、前記第２の駆動ユニットは第２の
駆動モータを備えることを特徴とする、請求項１に記載の移動式駆動装置。
【請求項４】
　前記牽引装置は、ローラ装置と、複数の車輪と、履帯とを備えることを特徴とする、請
求項１から３のいずれか１項に記載の移動式駆動装置。
【請求項５】
　前記牽引装置は、前記支持面において直線又は曲線に沿って前記シャシフレームを選択
的に移動させるように適合されていることを特徴とする、請求項１から４のいずれか１項
に記載の移動式駆動装置。
【請求項６】
　前記シャシフレームに対して、前記ローラ駆動装置を持ち上げるための昇降装置を備え
ることを特徴とする、請求項１から５のいずれか１項に記載の移動式駆動装置。
【請求項７】
　前記ローラ駆動装置は、コンベヤベルトと前記コンベヤベルトを移動させるための駆動
装置とを備えることを特徴とする、請求項１から６のいずれか１項に記載の移動式駆動装
置。
【請求項８】
　前記コンベヤベルトは、前記ローラコンベヤの１つ又は複数のローラの摩擦対向面と係
合するための上向きの摩擦面を有することを特徴とする、請求項７に記載の移動式駆動装
置。
【請求項９】
　前記ローラ駆動装置は、前記ローラコンベヤの２つのローラの間の空間における形状係
止係合のための形状係止要素と、前記ローラコンベヤの少なくとも１つのローラにおける
摩擦係合のための摩擦要素とを備えることを特徴とする、請求項１から５のいずれか１項
に記載の移動式駆動装置。
【請求項１０】
　前記ローラ駆動装置は、１つ又は複数の摩擦車を含むことを特徴とする、請求項９に記
載の移動式駆動装置。
【請求項１１】
　前記ローラ駆動装置は、前記複数の摩擦車を備え、
　前記摩擦車の各々は、前記ローラコンベヤの前記ローラの摩擦対向面と係合するための
摩擦外周駆動面を含み、各前記摩擦車は、車輪軸を中心に回転可能であり、
　前記車輪軸は、エンドレス軸受トラムに沿って配置され、
　前記エンドレス軸受トラムは、ドラム駆動ユニットによって駆動され、前記摩擦車は、
車輪駆動によって駆動されている、
　ことを特徴とする、請求項１０に記載の移動式駆動装置。
【請求項１２】
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　前記牽引装置は、前記エンドレス軸受トラムを含み、前記第１の駆動ユニットは、前記
エンドレス軸受トラムを駆動するように適合されていることを特徴とする、請求項１１に
記載の移動式駆動装置。
【請求項１３】
　前記シャシフレームは、受動的運動又は従動的運動に適合された前記牽引装置によって
前記支持面に支持されており、
　制御ユニットを備え、
　前記制御ユニットは、以下のように前記第１の駆動ユニットを制御するように適合され
、すなわち、
　　第１の牽引モードにおいて、前記エンドレス軸受トラムは、前記第１の駆動ユニット
によって駆動され、前記牽引装置は、受動的運動状態に維持され、
　　第２の牽引モードにおいて、前記エンドレス軸受トラムは、受動的運動状態に維持さ
れ、前記牽引装置は駆動される、
　ことを特徴とする、請求項１１又は１２に記載の移動式駆動装置。
【請求項１４】
　前記摩擦車は駆動面によって駆動されていることを特徴とする、請求項１０から１３の
いずれか１項に記載の移動式駆動装置。
【請求項１５】
　前記第１及び第２の駆動ユニットに接続されたエネルギー貯蔵装置を備えることを特徴
とする、請求項１から１４のいずれか１項に記載の移動式駆動装置。
【請求項１６】
　前記第１の駆動ユニットに結合された制御ユニットを備え、
　前記制御ユニットは、前記第１の駆動ユニットが、前記シャシフレームを前記支持面に
おける所定の経路に沿って、又は前記支持面における所定の目的地へ駆動するように、前
記第１の駆動ユニットを制御するように適合されていることを特徴とする、請求項１から
１５のいずれか１項に記載の移動式駆動装置。
【請求項１７】
　前記支持面は、座標系を規定するＸ軸及びＹ軸に沿って延在し、
　前記制御ユニットは、前記シャシフレームが前記支持面における前記座標系に関して所
定の配向に位置決めされるように、前記第１の駆動ユニットを制御するように適合されて
いることを特徴とする、請求項１６に記載の移動式駆動装置。
【請求項１８】
　前記シャシフレームを駆動するための前記第１の駆動ユニットに信号を送信するために
結合された制御ユニットを備え、
　前記制御ユニットは、前記シャシフレームに配置されたセンサ装置に信号を送信するた
めに結合され、
　前記センサ装置は、前記シャシフレームの周囲の物体を認識し、物体が認識された場合
に前記制御ユニットにセンサ信号を送信するように構成されている、
　ことを特徴とする、請求項１から１７のいずれか１項に記載の移動式駆動装置。
【請求項１９】
　前記センサ装置はカメラであり、前記制御ユニットは、物体を識別するために前記カメ
ラによって提供された画像信号を処理するように適合されていることを特徴とする、請求
項１８に記載の移動式駆動装置。
【請求項２０】
　コンベヤの移動式軌道セクションと、請求項１から１９のいずれか１項に記載の移動式
駆動装置とを有し、
　前記移動式軌道セクションは、移動式軌道セクション牽引装置を含み、
　前記移動式軌道セクションは、前記移動式軌道セクションの第１の位置における第１の
コンベヤ軌道に結合し、前記移動式軌道セクション牽引装置が駆動されることによって第
２の位置に移動し、そして前記移動式軌道セクションの前記第２の位置における第２のコ
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ンベヤ軌道に結合し、
　前記移動式駆動装置は、前記移動式軌道セクション内に配置され、前記移動式軌道セク
ションと共に前記第１の位置から前記第２の位置に移動し、前記第２の位置における第２
のコンベヤ軌道に沿って駆動されるように適合されている、
　ことを特徴とする、コンベヤ装置。
【請求項２１】
　シャシフレームに配置された牽引装置によって前記シャシフレームをローラコンベヤに
対して駆動するステップと、
　前記シャシフレームに配置されたローラ駆動装置を前記ローラコンベヤに結合するステ
ップと、
　摩擦係合によって前記ローラコンベヤのローラを駆動するステップと、
　を含み、
　前記摩擦係合は、前記ローラ駆動装置の摩擦車とコンベヤベルトとの間で確立され、
　前記シャシフレームは、前記ローラコンベヤに沿って駆動される、
　ことを特徴とする、
　ローラコンベヤで物品を搬送する方法。
【請求項２２】
　前記摩擦車又は前記コンベヤベルトは、前記シャシフレームに対して移動され、
　前記シャシフレームは、前記ローラコンベヤに対して移動される、
　ことを特徴とする、請求項２１に記載の方法。
【請求項２３】
　前記摩擦係合は、前記摩擦車又は前記コンベヤベルトを前記シャシフレームに対して持
ち上げることによって確立されることを特徴とする、請求項２１又は２２に記載の方法。
【請求項２４】
　前記摩擦係合は複数の前記摩擦車によって確立され、
　各前記摩擦車は、車輪軸を中心に回転し、前記車輪軸はエンドレス経路に沿って移動さ
れる、
　ことを特徴とする、請求項２１から２３のいずれか１項に記載の方法。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ローラコンベヤを駆動するための駆動装置に関する。更なる態様によれば、
本発明は、ローラコンベヤを駆動するための方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ローラコンベヤは、所定の経路に沿って物品を輸送するための物流用途において使用さ
れている。典型的には、そのようなローラコンベヤは、任意のそのような物品を直接に搬
送するために、又はそのような物品を含むパレット、ボックスなどを搬送するために使用
することができる。
【０００３】
　ローラコンベヤの通常の構成は、フレーム内に回転可能に取り付けられた複数のローラ
を含む。ローラコンベヤを真っ直ぐな搬送方向に設定するために、ローラの回転軸は互い
に平行であってもよい。曲がる搬送方向を有する構成において、ローラの回転軸は互いに
角度をなしていてもよく、そのような曲がる経路で使用されるローラは円錐形状を有して
いてもよい。
【０００４】
　このようなローラコンベヤの主な利点は、前記ローラコンベヤ上の複数の物品の搬送動
作を、搬送される物品ごとに対して個別に、単一のローラ又はローラグループを選択的に
制御することが選択可能であることにある。通常、ローラコンベヤは、複数のコンベヤゾ
ーンに分割され、各コンベヤゾーンは、個別に駆動されて前記ゾーン内に置かれた物品の
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搬送を行い、前記物品を隣接する下流ゾーンに搬送する。例えば、ローラコンベヤは、ブ
ロックモードで複数の物品を搬送するように制御されてもよく、当該ブロックモードモー
ドにおいて、全てのコンベヤゾーン内の全ての物品は、同時に搬送される。又はシングル
モードで物品を搬送してもよく、当該シングルモードにおいて、単一のコンベヤゾーン内
の単一の物品又は複数の物品は、隣接する下流ゾーンが空の場合にのみ、一のゾーンから
隣接する下流ゾーンに搬送される。
【０００５】
　ローラコンベヤにおける搬送動作の個別的且つ選択的な制御は、個別制御を可能にする
ための複数の駆動ユニットを必要とする。通常、１つのコンベヤゾーンは、単一のモータ
駆動ローラと複数の遊動ローラとを含む。単一のモータ駆動ローラは、搬送動作を行うた
めに用いられる。これに関して、モータ駆動ローラ自体は、その外周面、すなわち、外側
ローラ本体を介して搬送作業を行う。更に、モータ駆動ローラは、例えば、ローラの一端
にあるベルト伝動装置によって、コンベヤゾーンの隣接する遊動ローラを駆動してもよい
。
【０００６】
　他の実施形態において、モータが複数の遊動ローラの下の各コンベヤゾーンに設置され
、チェーン駆動、ベルト駆動などを介して下から前記遊動ローラを駆動する。一般に、こ
のタイプのローラコンベヤは、複数の物品がそのようなローラコンベヤで高い搬送速度で
搬送されることができるように、物品の効果的な搬送を可能にする。しかしながら、この
ようなローラコンベヤに使用される複数のコンベヤゾーンの個別の制御及び駆動動作が必
要とされ、前記搬送動作を行うために、大量の駆動ユニット、制御ユニット、及びプログ
ラミング作業を必要とする。更に、搬送される物品の予想される量に応じてこのようなロ
ーラコンベヤを設計及び設定することは可能であるが、その物品の量が変化した場合に再
構成する必要なしにそのローラコンベヤを適合させることは、一般に不可能である。これ
により、搬送作業が長時間に中断されることになる。結果として、ローラコンベヤは、通
常、搬送されるべき物品の予想最大量に対応するように設計される。従って、多くの場合
、ローラコンベヤは、長期間にわたってその容量の僅か一部しか使用されない状態で駆動
される。
【０００７】
　本発明の一般的な要望及び目的は、ローラコンベヤの設定を迅速に変更することを可能
にすることによって、少量又は大量の物品を効率的に搬送することを可能にすることであ
る。
【０００８】
　この目的は、ローラコンベヤを駆動するための移動式駆動装置によって実現され、当該
移動式駆動装置は、シャシフレームと、牽引装置と、第１の駆動ユニットと、ローラ駆動
装置と、第２の駆動ユニットとを備える。牽引装置は、前記シャシフレームに取り付けら
れ、支持面において前記シャシフレームを移動させるように適合される。第１の駆動ユニ
ットは、前記牽引装置に機械的に結合され、前記支持面において前記シャシフレームを移
動させるための駆動力を前記牽引装置に伝達する。ローラ駆動装置は、前記シャシフレー
ムに取り付けられ、前記ローラコンベヤの１つ又は複数のローラに機械的結合するように
適合されている。第２の駆動ユニットは、前記ローラ駆動装置に機械的結合され、前記ロ
ーラ駆動装置に搬送力を伝達する。
【０００９】
　本発明によれば、ローラコンベヤを駆動するように適合された移動式駆動装置が提供さ
れる。本発明の第１の重要な態様として、ローラコンベヤのローラを駆動するために使用
される駆動装置は移動式であり、そのため、駆動装置は、ローラコンベヤに対して相対的
に移動でき、ローラコンベヤの異なる場所に配置することができる。これにより、駆動装
置によるローラコンベヤのローラへの駆動作用は、異なる位置に与えることができ、従っ
て、ローラコンベヤの異なるローラを駆動することができる。
【００１０】
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　移動式駆動装置の移動性を達成するために、移動式駆動装置は、シャシフレームと前記
シャシフレームに取り付けられた牽引装置とによって構成される。シャシフレームは、プ
ラットフォーム、フレームワーク等であってもよく、牽引装置は、前記シャシフレームを
ある場所から別の場所へ移動させることを可能にする任意種類の機械的構成であってもよ
い。一般に、牽引装置は車輪、ローラ、キャタピラなどを含むことができ、それらは同時
に、支持面、例えば、地面、案内フレーム、又はレールなどにシャープフレームを支持す
ることができる。そして、前記シャシフレームから対向面、例えば、支持面上に駆動力を
伝達して、移動式駆動装置を前記支持面上で推進する。しかしながら、牽引装置の他の変
形例は、ローラコンベヤと相互作用するデバイスを含み、例えば、そのフレーム又はフレ
ームワーク、又は当該ローラコンベヤ付近の他の設備で相互作用することによって、移動
式駆動装置を当該ローラコンベヤに沿って又は２つの異なるローラコンベヤの間で、ある
場所から別の場所へ駆動する。牽引装置は、限られた自由度を有してローラコンベヤの一
部のみに沿ってシャシフレームを駆動してもよく、又は、全自由度を有して、大型ローラ
コンベヤ構成内の任意の位置にシャシフレームを駆動してもよく、或いは、あるローラコ
ンベヤから別のローラコンベヤへシャシフレームを駆動することもできる。基本的に、シ
ャシフレームは、地面上に支持されてもよいが、他の変形例において、シャシフレームは
、フレームワーク内に支持されてもよく、例えば、任意の他の種類の機械的構造内に支持
され、当該機械的構造は、支持面を構成し、そのため、シャシフレームは、地面から一定
の距離を離れた支持面上で移動する。
【００１１】
　移動式駆動装置は、前記牽引装置を駆動するための第１の駆動ユニットを更に備える。
これによって、移動式駆動装置は、自走式であり、前記牽引装置によってある位置から別
の位置へと独立して移動することができる。第１の駆動装置は、例えば、電気モータであ
ってもよく、前記牽引装置のみを介して前記シャシフレームを駆動するのみでなく、それ
以外の他の目的のためにも機能する。例えば、当該電気モータは、ローラコンベヤのロー
ラを駆動するためにも機能することができる。
【００１２】
　本発明による移動式駆動装置は、ローラ駆動装置を更に備える。当該ローラ駆動装置は
、ローラコンベヤの単一のローラ又は同時に複数のローラとの機械的結合を可能にし、シ
ャシフレームの位置に応じて、別の単一のローラ又は複数のローラを前記ローラ駆動装置
に機械的結合することができる。機械的結合が、ローラ駆動装置から前記ローラコンベヤ
の前記ローラ（又は複数のローラ）への駆動力をもたらすと理解される。一般に、ローラ
コンベヤのローラは、遊動ローラであって、そして、ローラコンベヤは、遊動ローラのみ
から構成される。本発明による単一又は複数の移動式駆動装置は、ローラコンベヤのロー
ラを駆動するために利用することができる。
【００１３】
　しかしながら、他の種類の利用において、移動式駆動装置は、通常のローラコンベヤ構
成において、故障したモータ駆動ローラを代替するために利用することができる。また、
移動式駆動装置は、重力ローラコンベヤに詰まったパレットを再始動させるように機能す
ることができる。
【００１４】
　ローラ駆動装置の１つ又は複数のローラへの機械的結合は、摩擦力によって、形状係止
作用によって、又はこれらの組み合わせによって行うことができる。一般に、ローラ駆動
装置の単一又は複数のローラへの機械的結合は、移動駆動装置の位置に応じて、移動式駆
動装置をローラコンベヤの異なるローラへの結合を可能にするように、解除可能であるべ
きである。ローラ駆動装置は、第２の駆動ユニットによって駆動され、当該第２の駆動ユ
ニットは、ローラによる物品の駆動、そして搬送を行うように用いられる。前記第２の駆
動ユニットは、例えば、同一のモータを共有することによって第１の駆動ユニットと部分
的に一体であってもよく、又は完全に独立した駆動装置であってもよい。また、第２の駆
動ユニットは、例えば、電気モータを備えてもよい。



(7) JP 6962953 B2 2021.11.5

10

20

30

40

50

【００１５】
　第１の好ましい実施形態によれば、前記第１の駆動ユニットは、駆動モータと、前記駆
動モータと前記牽引装置との間に配置されたカップリングとを含み、前記第２駆動ユニッ
トは、前記駆動モータと、前記駆動モータと前記ローラ駆動装置との間に配置された第２
のカップリングとを含む。本実施形態によれば、第１の駆動ユニットと第２の駆動ユニッ
トとの両方は、同一のモータからそれらの駆動力を受け取る。そのため、移動式駆動装置
において、１つのモータのみが用いられる。第１の駆動ユニット及び第２の駆動ユニット
の駆動力を独立して制御することを可能にするために、駆動モータと牽引装置との間にカ
ップリングが配置され、駆動モータとローラ駆動装置との間には更にカップリングが配置
される。これらのカップリングは、駆動力の駆動列に機能的に配置されていると理解され
る。カップリングは、解放可能なクラッチであってもよい。更に、牽引装置及びローラ駆
動装置の移動に関連して駆動モータの回転及びトルクの増減をもたらすために、ギアが駆
動列又は各駆動列に配置されてもよく、そのようなギアはカップリングと一体であっても
よい。更に、例えば、牽引装置内部の駆動力の特定の分配を可能にするために、追加のカ
ップリング、クラッチ、又はギアが存在してもよいことが理解されたい。これによって、
牽引装置のローラ、車輪、又は履帯は、異なる速度で駆動することができ、それによって
、曲がる経路に沿った駆動、又は移動式駆動装置のその垂直軸を中心とする回転、又は他
のタイプの移動を行う。
【００１６】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記第１の駆動ユニットは、第１の駆動モータを備
え、前記第２の駆動ユニットは、第２の駆動モータを備える。本実施形態によれば、第１
駆動ユニットと第２駆動ユニットとの両方は、それぞれ駆動モータを備える。従って、移
動式駆動装置は、少なくとも２つの駆動モータを備えている。当該構成によれば、第１の
駆動モータ及び第２の駆動モータをそれぞれ制御することによって、第１の駆動ユニット
と第２の駆動ユニットとを個別に制御することができる。２つの駆動モータを備える本実
施形態は、前述した実施形態の代替として利用できることが理解されるが、本実施形態の
好ましい実施形態において、第１駆動モータが、第１の駆動ユニットと第２の駆動ユニッ
トとのために２つのカップリングを介して共通に使用され、第２駆動モータが、牽引装置
又はローラ駆動装置を駆動するために更に設けられる。牽引装置及びローラ駆動装置を個
別に駆動するための２つの駆動モータが基本構成を形成することが一般に理解され、当該
基本構成には、牽引装置とローラ駆動装置とのいずれか又は両方に更なる駆動モータが備
えられ、よりインテリジェントな駆動制御を実現し、これらの装置に付加的な機能又はパ
ワーを提供することができる。
【００１７】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記牽引装置は、ローラ配置と、複数の車輪と、履
帯とを備える。
【００１８】
　牽引装置の構成は、必要な機能及び環境に応じて設計することができる。移動式駆動装
置が曲がる経路及び直線経路を辿り、敏捷で高い操縦性を有することが要求される場合、
装置の各隅に独立した車輪、例えば、四輪配置、装置の両側に２つの軌道を有する履帯を
有する構成などが好ましいであり得る。車輪、ローラ、又は履帯は、操向可能であっても
よく、又はシャシフレームに対して固定配向であってもよい。しかしながら、一般に、牽
引装置は、２つの単一のローラのみ、３車輪配置、単一の履帯、又は移動式駆動装置を推
進するための他の任意タイプの配置を備えることもできる。
【００１９】
　牽引装置は同時に、地面のような支持面において移動式駆動装置を支持するように機能
することができると理解される。しかしながら、牽引装置は支持面とは接触していなくて
もよく、むしろ他の構成要素、例えば、移動式駆動装置によって駆動されるローラコンベ
ヤの任意の構成要素と接触していてもよい。そのような場合、追加のローラ又は車輪が存
在してもよい。追加のローラ又は車輪は、支持面で移動式駆動装置のシャシフレームを支
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持し、牽引機能を有していなくてもよく、又は付加的な牽引機能を提供して移動式駆動装
置を推進してもよい。
【００２０】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記牽引装置は、前記支持面において、直線に沿っ
て又は曲線に沿って前記シャシフレームを選択的に移動させるように適合されている。本
実施形態によれば、牽引装置は、直線又は曲線経路を選択的に辿るように構成されている
。これは、操向車輪又はローラによって、又はシャシフレームに対して固定配向を有する
車輪、ローラ、又は履帯によって実現することができ、これらを、移動駆動装置の両側で
異なる速度を提供するように制御することができる。一般に、この実施例により提供され
る軽快さは、ローラコンベヤが直線経路及び曲がる経路を辿るのに有益であり、更に、近
道で移動式駆動装置をローラコンベヤにおける目的地、すなわち、移動式駆動装置が駆動
装置として利用され場所へ導くように利用することができる。
【００２１】
　更なる好ましい実施形態によれば、移動式駆動装置は、前記ローラ駆動装置を前記シャ
シフレームに対して持ち上げるための昇降装置によって改善される。本実施形態によれば
、ローラ駆動装置は、昇降動作によってローラコンベヤの単一又は複数のローラに結合さ
れ、又はローラコンベヤの単一又は複数のローラから分離されることができる。これによ
り、ローラ駆動装置の切り離された状態において、移動式駆動装置を、ローラコンベヤの
下に配置し、ローラコンベヤ装置の昇降動作によって、ローラ駆動装置をローラコンベヤ
のローラに結合させることが可能となる。ローラコンベヤ装置の少なくとも一部が当該昇
降動作中に持ち上げられて、結合を行うことが理解される。更に、昇降装置は、ローラ駆
動装置の構成要素をローラコンベヤのローラ又は複数のローラに押し付けて、摩擦力を引
き起こす又はローラへの駆動力の安全な伝達を行うために使用されてもよい。ローラは、
ローラ駆動装置と係合するときに力の高い摩擦伝達を提供するように、その外周面又は外
周面の一部が、例えば、ローレット又は特殊のコーテイングによって修飾されてもよい。
【００２２】
　特に好ましくは、延伸可能要素が昇降装置に含まれ、前記延伸可能要素は、チェーンの
ようなベルト、バンド、又は他の任意の種類のトラム（ｔｒｕｍ）の少なくとも一部分に
沿って延びる。前記延伸可能要素は、延伸状態において、ローラコンベヤのローラとの接
触を確立するような方向において延伸可能であるように適合されている。延伸可能要素は
、ベルトによって複数のローラに与える圧力を調和させるために使用することができる。
更に、延伸可能要素は昇降装置として利用されてもよく、延伸されていない状態において
、ローラ駆動装置とローラとの間にギャップが存在し、そのためローラが駆動されない。
一般に、延伸可能要素は、延伸状態でローラと直接接触してもよいが、好ましくは、延伸
可能要素とローラとの間にチェーン、バンドなどのようなベルトが介在している。特に、
ローラ駆動装置は、支持面とベルトとを備え、延伸可能要素は前記支持面上に支持され、
ベルトは前記延伸可能要素上に支持されている。よって、前記延伸可能要素は、前記支持
面と前記ベルトとの間に挟まれている。更に、スライド移送要素は、前記延伸可能要素と
前記ベルトとの間に挿入されてもよく、前記スライド移送要素は、前記延伸可能要素に対
して静止しており、前記ベルトは、駆動されたときに前記スライド移送要素に沿ってスラ
イドする。
【００２３】
　延伸可能要素は、ベルト部分に沿って延びるホースのような管状体によって形成されて
もよい。管状体は、空気圧又は水圧で駆動される加圧空気源に接続された内部容積を有し
てもよい。延伸可能要素の延伸の程度を制限するために停止要素が設けられてもよい。例
えば、スライド移送要素は、案内部材によって案内されてもよく、当該案内部材は、当接
面を有して前記スライド移送要素の移動範囲を制限する。
【００２４】
　昇降装置は、個別の駆動ユニットによって駆動されてもよく、又は第２の駆動ユニット
によって一体的に駆動されてもよい。
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【００２５】
　代替又は付加的な特徴として、ローラ駆動装置及び牽引装置は、以下のように制御ユニ
ットによって制御されてもよい。すなわち、シャシフレームがローラコンベヤのローラに
対して移動し、ローラ駆動装置が前記ローラに結合され、ローラ駆動装置の駆動運動は、
シャシフレームの移動を補償するように、且つ前記ローラを静止状態、すなわち回転しな
い状態に維持するように制御される。これによって、移動式駆動装置は、ローラの回転を
引き起こすことなくローラに結合され、ローラコンベヤに沿って移動することができ、そ
のため、当該ローラコンベヤ上の物品は静止状態に保たれる。このような制御によって、
昇降装置を省くことができる。
【００２６】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記ローラ駆動装置は、コンベヤベルトと、前記コ
ンベヤベルトを移動させるための駆動装置とを備える。この実施形態によれば、コンベヤ
ベルトは、前記コンベヤベルト用の対応する駆動装置を介して前記第２の駆動ユニットに
よって駆動される。
【００２７】
　本発明によれば、ベルト駆動装置は、好ましくはエンドレス駆動トラム（ｅｎｄｌｅｓ
ｓ　ｄｒｉｖｅ　ｔｒｕｍ）として形成することができる。しかしながら、いくつかの実
施形態において、非エンドレス駆動トラムをベルト駆動装置として、例えば、往復駆動パ
ターンで使用することができる。更に、ベルトは、一般的には、例えば、チェーン、バン
ド、歯付きバンド又はチェーンのような任意のタイプのトラムとして形成されると理解さ
れる。複数のそのようなトラムは、互いに平行に配置されて前記ベルトを形成することが
できる。
【００２８】
　駆動装置は、コンベヤベルトが巻き掛けられたドラムであってもよく、ドラムは、ドラ
ムモータであって第２の駆動ユニットを組み入れてもよい。ローラ駆動装置におけるコン
ベヤベルトの使用は、ローラコンベヤの複数のローラへの安全な摩擦係合を実現し、これ
らのローラを搬送動作へと駆動することを可能にする。コンベヤベルトは真っ直ぐな上面
を提供してもよく、複数のローラへの摩擦係合が引き起こされるように支持されてもよい
。コンベヤベルトは、エンドレスベルトであってもよく、２、３、４、５、６、７、８、
又は更に多くのローラが同時にコンベヤベルトと接触するように、複数のローラと接触す
る有効牽引長さを有してもよい。
【００２９】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記コンベヤベルトは、前記ローラコンベヤ装置の
１つ又は複数のローラの摩擦対向面と係合するための上向きの摩擦面を備える。一般に、
ローラ駆動装置は、下からローラコンベヤのローラに駆動力を加えることができる。そう
することによって、ローラコンベヤによって搬送されるべき物品がローラコンベヤの上に
配置されるとともに、ローラ駆動装置が前記物品の反対側の下からローラに摩擦係合する
ことができる。
【００３０】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記ローラ駆動装置は、形状係止要素と摩擦要素と
を備える。形状係止要素は、前記ローラコンベヤの２つのローラの間の空間における形状
係止係合のために用いられ、摩擦要素は、前記ローラコンベヤの少なくとも１つのローラ
の摩擦係合のために用いられる。好ましくは、前記形状係止要素と前記摩擦要素とは、摩
擦係合及び形状係止係合によって力を伝達するための伝達要素によって一体的に形成され
る。本実施形態によれば、ローラ駆動装置は、形状係止係合と摩擦係合との両方でローラ
コンベヤと係合するように適合されている。これは、ローラコンベヤのローラとの接触に
よって達成され、２つのローラの間の空間が形状係止係合に利用され、ローラの表面が摩
擦係合に利用される。これは一体型装置によって実現することができる。特に、ローラ駆
動装置からローラへの駆動作用を提供すると同時に、前記形状係止係合によって、ローラ
コンベヤに沿ってローラ駆動装置を推進するように、二重係合を使用することができる。
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【００３１】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記ローラ駆動装置は、１つ又は複数の摩擦車を含
み、好ましくは、前記第２の駆動ユニットは、前記１つ又は複数の摩擦車を駆動するよう
に適合されている。本実施形態において、ローラ駆動装置からローラコンベヤのローラへ
駆動力を伝達するために、単一又は複数の摩擦車が使用される。単一の摩擦車を使用して
、ローラコンベヤの２つのローラへの接触を確立することができる。すなわち、摩擦車は
、２つのローラ間の間隙に配置されることによって両方のローラに対して押圧される。好
ましくは、１つ又は複数の摩擦車は、駆動力を効果的に伝達するために、両方のローラと
接触するのに十分な直径を有する。摩擦車の直径は、好ましくは、ローラコンベヤのロー
ラの直径よりも大きい。複数の摩擦車がローラ駆動装置に設けられている場合、これらの
摩擦車は、摩擦車の上部に摩擦外周の上面と同じ高さの平面を提供するように整列されて
もよい。複数の摩擦車は、これらの摩擦車のピッチが、摩擦車によって駆動されるローラ
コンベヤのローラのピッチに対応するように、移動式駆動装置に配置されてもよい。当該
ピッチは、ローラの２つの隣接する回転軸の間の距離、或いは摩擦車の２つの隣接する軸
の間の距離として理解される。しかしながら、他の実施形態において、摩擦車の軸の位置
は、ローラコンベヤのローラの異なるピッチに適応できるように可変であってもよい。そ
のような場合、ローラ駆動装置の摩擦車の複数の軸又は摩擦車の単一の軸の水平方向の移
動は、ローラ駆動装置を異なるピッチを有するローラコンベヤに結合させることを可能に
するように機能する場合がある。
【００３２】
　更に別の好ましい実施形態によれば、前記ローラ駆動装置は、前記複数の摩擦車を含み
、各摩擦車は、前記ローラコンベヤの前記ローラの摩擦対向面に係合するための摩擦外周
駆動面を含む。更に、各摩擦車は、車輪軸を中心に回転可能であり、前記車輪軸は、エン
ドレス軸受トラムに沿って配置されている。前記エンドレス軸受トラムは、トラム駆動ユ
ニットによって駆動され、前記摩擦車は、車輪駆動ユニットによって駆動される。本実施
形態によれば、摩擦車自体は、エンドレス軸受トラムに取り付けられ、エンドレス軸受ト
ラムは、エンドレスベルト又はチェーンなどであってもよい。
【００３３】
　チェーンの好ましい実施形態は、ローラと接触し、ローラを駆動する外周面に摩擦板を
有する。特に、２列の摩擦板を有し、その第１列の摩擦板が第２列の摩擦板に対してずら
して配置されるように適合されたチェーンは、ローラのノンスタッタリング駆動を実現す
るために好ましい。また、２列の摩擦板は、２つの分離チェーン又は双鎖チェーンによっ
て実現されてもよい。２つのチェーン又は双鎖チェーンの利点は、駆動スプロケットを、
駆動スプロケットの回転軸を中心に、互いに僅かな回転角で取り付けることができること
である。これにより、チェーンとスプロケットとの間の遊びを最小限に抑えて、ノンスタ
ッタリング駆動を実現することができる。
【００３４】
　前記エンドレス軸受トラムは、摩擦車の回転軸を位置決めし、前記摩擦車をシャシフレ
ームに対して閉じた経路に沿って移動させるように機能する。本実施形態によって、摩擦
車をローラコンベヤの第１のローラセットに結合し、続いて摩擦車をローラコンベヤの他
のローラに結合することによって、ローラコンベヤの軌道に沿ってローラ駆動装置を移動
させることが可能である。ローラコンベヤの軌道に沿った当該移動は、エンドレス軸受ト
ラムの一端において、摩擦車をローラコンベヤのローラに連続的に結合させるとともに、
エンドレス軸受トラムを移動させ、エンドレス軸受トラムの他端において、ローラコンベ
ヤのローラから摩擦車を連続的に切り離すことによって行うことができる。従って、ロー
ラ駆動装置全体の昇降は、ローラーコンベアの軌道を辿る当該移動には必要とされなくて
もよい。
【００３５】
　摩擦車をローラに連続的に結合させ、ローラから切り離すことが可能であることの第２
の機能として、エンドレス軸受トラムの移動は牽引装置として役に立つことができること
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である。すなわち、移動式駆動装置は、この種の牽引装置がローラ駆動装置のエンドレス
軸受トラムに組み込まれることによって、ローラコンベヤの軌道に沿って駆動される。
【００３６】
　従って、更に好ましくは、前記牽引装置が前記エンドレス軸受トラムを備え、前記第１
の駆動ユニットが前記エンドレス軸受トラムを駆動するように適合される。本実施形態に
よれば、移動式駆動装置を推進するための駆動力は、エンドレス軸受トラムに作用し、そ
して移動式駆動装置は、当該エンドレス軸受トラムの移動によって推進される。特に、エ
ンドレス軸受トラムにおいて支持されている摩擦車がローラコンベヤのローラと接触して
いる場合、当該移動は、ローラコンベヤの軌道を正確に辿ることを可能にする。一般的に
理解されるように、摩擦車は、第１の駆動ユニットの駆動力を用いた機械的係合によって
も駆動することができる。更に、第２の駆動ユニットを摩擦車に結合してもよいことが理
解されたい。そうすることによって、摩擦車のそれらの回転軸を中心とした回転を引き起
こし、それにより、摩擦車の回転をエンドレス軸受トラムの動きから独立して制御するこ
とができる。
【００３７】
　一般に、エンドレス軸受トラムの動き及び摩擦車の回転は、以下のように制御すること
ができる。すなわち、摩擦車の外周面は相対運動を行い、当該相対運動は、エンドレス軸
受トラムに対して摩擦車がその先端部で２倍の速さで移動し、且つエンドレス軸受トラム
とは反対方向に移動するように配向される。これにより、摩擦車をローラコンベヤの軌道
に沿って移動させ、下から摩擦車とローラとの間の摩擦係合によってローラコンベヤのロ
ーラを駆動することを可能にし、そして、移動式駆動装置を、摩擦車の駆動作用により、
ローラコンベヤの上で輸送される物品と同一の速度で推進する。このように、輸送される
物品と移動式駆動装置とは、ローラコンベヤの軌道に沿って同期的に移動し、摩擦車はロ
ーラの下から倍速の逆回転によってローラに駆動力を提供する。
【００３８】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記シャシフレームは、受動的運動又は従動的運動
に適合された下部運び台によって前記支持面に支持されている。移動式駆動装置は、前記
第１の駆動ユニットを制御するように適合された制御ユニットによって更に改善すること
ができる。すなわち、
　第１の牽引モードにおいて、前記エンドレス軸受トラムは、前記第１の駆動ユニットに
よって駆動され、前記下部運び台は、受動的運動状態に維持される。
　第２の牽引モードにおいて、前記エンドレス軸受トラムは、受動的運動状態に維持され
、前記下部運び台は駆動される。
【００３９】
　本実施形態によれば、移動式駆動装置を駆動するための２つの異なるモードを選択する
ことができる。第１の牽引モードにおいて、エンドレス軸受トラムが駆動され、そして、
摩擦車は、例えば、摩擦力又は形状係止作用によって支持され、対抗面に抗して作用して
移動駆動装置を駆動する。従って、当該第１の牽引モードにおいて、エンドレス軸受トラ
ムの運動は、移動式駆動装置を推進するように機能する。そして、下部運び台は、受動的
運動状態に維持され、移動式駆動装置の重量を支え、移動式駆動装置が前記支持面上でス
ライドする又は転動することを可能にするのみに機能する。受動的運動状態は、下部運び
台が移動式駆動装置の動きに従うことを可能にすることが理解される。すなわち、受動的
運動状態において、下部運び台は、駆動力も制動力も提供しない。第２の牽引モードにお
いて、下部運び台は、駆動されて、移動式駆動装置が地面上で移動するための推進力を提
供する。当該第２の牽引モードにおいて、エンドレス軸受トラムは受動的運動状態に維持
され、従って、移動式駆動装置の支持面における移動に駆動力又は制動力を提供すること
なく、摩擦車及びエンドレス軸受トラムは、移動式駆動装置に対して、又は移動式駆動装
置において、相対運動を行うことができる。
【００４０】
　更なる好ましい実施形態によれば、前記摩擦車は駆動面によって駆動される。本実施形
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態によれば、駆動面が存在し、当該駆動面は、摩擦車に結合された、又は摩擦車で具現化
された外周面に対する接線面として摩擦車に接触することができる。駆動面の当該特定の
配置は、摩擦車の回転軸の並進運動によって摩擦車を回転させることを可能にする。摩擦
車の回転軸の並進運動は、エンドレス軸受トラムの移動又は回転軸の他の任意タイプの案
内及び移動によって達成される。駆動面は、摩擦車の摩擦外周面に直接作用し、当該摩擦
車は、同時に移動式駆動装置によって駆動されるローラコンベヤのローラに駆動力を伝達
する。代替的に、摩擦車は、外周面に結合されてもよく、当該外周面は、ローラコンベヤ
のローラと接触している摩擦車の外周面よりも小さい直径を有してもよい。これによって
、移動式駆動装置において静止状態の駆動面に沿った回転軸の並進運動によって駆動され
るときに摩擦車の増大した回転速度が達成される。従って、ローラコンベヤの軌道に沿っ
て移動式駆動装置を駆動し、ローラコンベヤのローラと接触している摩擦車に対して回転
軸の相対運動が変化しないように、摩擦車をエンドレス軸受トラムに沿って誘導すること
ができ、駆動面への接触により摩擦車の回転を駆動することができる。駆動面は、移動式
駆動装置において静止であるため、摩擦車の回転軸に対して移動式駆動装置と共に移動す
る。摩擦車輪は、ローラコンベヤのローラに接触し、静止状態である。
【００４１】
　好ましい実施形態において、前記駆動面は固定面であるか、又は前記駆動面は、駆動ベ
ルトに配置される。前記駆動ベルトは、駆動ユニットによって駆動されるか又は静止位置
に保持される。本実施形態によれば、駆動面は、摩擦車の機能性及び相対回転、並びに前
述したような摩擦車の回転軸の動きを可能にするための固定面とすることができる。更に
、駆動面は駆動ベルトに配置されてもよく、駆動ベルトは、駆動ユニットによって駆動さ
れて移動式駆動装置のシャシフレームに対して相対運動するように、又は前記シャシフレ
ームに対して静止状態に保たれるように制御されてもよい。当該構成は、駆動ベルトが動
かされて摩擦車を回転させるという点で、移動駆動装置が、摩擦車によって駆動されるロ
ーラコンベヤに対して静止したままであっても、摩擦車を回転させることを可能にする。
特に、前記駆動ベルトは、摩擦車の回転軸が配置されているエンドレス軸受トラムと平行
に配置されていてもよい。
【００４２】
　更なる好ましい実施形態によれば、移動式駆動装置は、前記第１及び第２の駆動ユニッ
トに接続されたエネルギー貯蔵装置によって改善される。このようなエネルギー貯蔵装置
は、外部エネルギーの供給を必要とすることなく、移動式駆動装置を動かすことを可能に
し、外部エネルギー供給を必要とすることなく、ローラコンベヤを駆動することを可能に
する。エネルギー貯蔵装置は、第１及び第２の駆動ユニットに結合されてこれらの駆動ユ
ニットにエネルギーを供給することができる。エネルギー貯蔵装置は、例えば、エネルギ
ー貯蔵装置としてのバッテリー、又は充電式バッテリー、又は水素燃料電池を使用するこ
とによって電気エネルギーを蓄積又は生成するように適合されてもよい。
【００４３】
　更なる好ましい実施形態によれば、移動式駆動装置は、前記第１の駆動ユニットに結合
された制御ユニットによる特徴によって改善される。前記制御ユニットは、前記第１の駆
動ユニットが前記支持面における所定の経路に沿って又は前記支持面における所定の目的
地に向かって前記シャシフレームを駆動するように、前記第１の駆動ユニットを制御する
ように適合される。本実施形態によれば、移動式駆動装置は、制御ユニットを更に備え、
当該制御ユニットは、速度及び方向に関して移動式駆動装置の移動を制御するように適合
される。これにより、移動式駆動装置を所定の経路に沿って駆動すること、又は地面にお
ける所定の目的地まで駆動することができる。このような移動の制御は、事前にプログラ
ムされて制御ユニットに結合されたメモリに記憶されるか、又は外部中央制御装置から制
御ユニットに送信されてもよい。更に、環境に関する情報を制御ユニットに提供するセン
サなどからの関連信号によって、移動式駆動装置の独立した合理的な動きとして当該動き
を制御するように適合されてもよいことが理解される。更に、制御ユニットは、代替的又
は追加的にリアルタイム制御信号を受信するように適合されてもよい。当該リアルタイム
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制御信号は、移動駆動装置に搭載された制御ユニットとのデータ転送のために無線通信し
ている外部制御ユニットからの所定の経路又は所定の目的地に関する情報を含む。更に、
制御ユニットは、移動式駆動装置がローラコンベヤと接触し、ローラコンベヤを駆動する
ときに、特定の搬送動作を実行するように、第１の駆動ユニットを制御するように適合さ
れてもよい。ローラコンベヤにおける特定の所定の搬送動作を実行するために、第１の駆
動ユニットと第２の駆動ユニットとの両方を制御するためには、第２の駆動ユニットへの
信号送信のために制御ユニットを更に結合することができる。
【００４４】
　また更に、前記移動式駆動装置は、前記支持面が座標系を画定するＸ軸及びＹ軸に沿っ
て延びることによって更に改善することができる。前記制御ユニットは、前記シャシフレ
ームが前記支持面の前記座標系に対して所定の配向に位置決めされるように、前記第１の
駆動ユニットを制御するように適合される。更なる好ましい実施形態によれば、制御ユニ
ットは更に、移動式駆動装置が支持面、例えば、地面上の垂直軸に対して特定の配向に位
置決めされるように適合される。このような所定の配向は、その後前記ローラコンベヤを
駆動するために、ローラ駆動装置をローラコンベヤに安全且つ正確に結合することを保証
するのに役立つ。
【００４５】
　更なる好ましい実施形態によれば、移動式駆動装置は、前記第１の駆動装置及び前記第
２の駆動装置に結合された制御ユニットによって改善される。前記制御ユニットは、第１
のモードにおいて前記第１の駆動ユニットが停止され、且つ前記第２の駆動ユニットが駆
動されるように前記第１及び第２の駆動ユニットを制御するように適合されている。第２
のモードにおいて、前記第１の駆動ユニットは、前記シャシフレームが前記支持面に沿っ
て第１の速度で移動するように駆動され、前記第２の駆動ユニットは、前記ローラ駆動装
置の摩擦面が第２の速度で駆動されるように駆動される。前記第２の速度は、第１の速度
の２倍である。本実施形態によれば、制御ユニットは、牽引装置とローラ駆動装置とを少
なくとも２つのモードで制御するように適合される。
【００４６】
　第１のモードにおいて、牽引装置が移動式駆動装置を、地面を横切って移動させないよ
うに第１の駆動装置が停止され、ローラ駆動装置がローラコンベヤのローラを駆動して、
ローラコンベヤ上の物品の搬送を行うように第２の駆動装置が駆動される。当該第１のモ
ードにおいて、ローラコンベヤ上の物品は、移動式駆動装置に対して搬送されることが理
解される。従って、移動式駆動装置と物品との間の距離は、当該運搬作用によって増大す
る。これは、典型的には、物品がローラ駆動装置によって駆動される搬送ゾーンから外に
移動されることに繋がる。従って、第１のモードは、ローラコンベヤ上の商品を、移動式
駆動装置の範囲外の別の位置、例えば、下流側のコンベヤゾーンへ移送処理するために利
用することができる。
【００４７】
　第２のモードにおいて、移動式駆動装置は、第１の速度で地面を横切って移動され、ロ
ーラ駆動装置は、ローラコンベヤのローラに接触している摩擦面において第２の速度で駆
動される。これによって、駆動力をローラコンベヤのローラに伝達することができ、伝達
された駆動力は、ローラに対するローラ駆動装置の相対運動を補償し、更に、ローラに駆
動力を加えて、移動式駆動装置の移動速度と同様の速度、すなわち第１の速度でこれらの
ローラに配置された物品を搬送する。これによって、移動式駆動装置とローラコンベヤ上
の物品（複数の物品を含む）とが同期的に移動し、移動式駆動装置の駆動力によって、ロ
ーラコンベヤの全軌道に沿って、且つ複数のコンベヤゾーンを横切って商品を搬送するこ
とができる。
【００４８】
　また更に、移動式駆動装置は、前記シャシフレームを駆動するための前記第１の駆動ユ
ニットへの信号送信のために結合された制御ユニットによって改善することができる。前
記制御ユニットは、前記シャシフレームに配置されたセンサ装置への信号送信のために結
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合され、前記センサ装置は、前記シャシフレームの周囲の物体を認識し、物体が認識され
た場合にセンサ信号を前記制御ユニットに送信するように適合される。好ましくは、前記
制御ユニットは、前記物体との衝突を回避するように前記駆動ユニットを制御するように
適合される。本実施形態によれば、移動式駆動装置は、物体を認識するように適合された
カメラのような少なくとも１つのセンサを備える。物体は、移動式駆動装置の位置及び／
又は配向に関する情報を提供するのに役立つ障害物、又は構造、又はパターンであっても
よい。例えば、物体は、センサによって検知されるプリントコード、バーコード、又はＲ
ＦＩＤタグのようなパターンであってもよい。制御ユニットは、前記センサ信号から、移
動式駆動装置が現在係合しているローラコンベヤに関する情報、又はそのようなローラコ
ンベヤの搬送経路に沿った位置に関する情報を抽出するように適合されている。特に、制
御ユニットは、所定の物体を識別し、センサによって検出された物体の大きさを他の大き
さの物体と比較することによって、コンベヤ経路に沿った位置を判定し、前記比較ステッ
プより、物体からセンサまでの距離を計算するように適合されてもよい。サイズが比較さ
れる他の物体は、制御装置のメモリに記憶されている基準値であるか、又は前記センサ若
しくは前記制御ユニットに接続された他のセンサによって検出される他の位置における他
の物体であってもよい。特に、制御ユニットによってサイズが比較される２つの物体は、
移動式駆動装置の両側に配置されてもよい。これによって、位置を非常に正確に判定する
ことができる。コンベヤの軌道に沿った位置の判定と、制御ユニットによるコンベヤの軌
道の識別とを同時に可能にするために、物体は、個別のコードを含むことができる。
【００４９】
　更に、本実施形態によれば、移動式駆動装置は、自動運転又は部分的自動運転のために
配置することができる。その場合、移動式駆動装置は、周囲の任意の記号又は障害物を検
出するための前記１つ又は複数のセンサを備える。これにより、制御ユニットは、所定の
目的地への経路上の障害物を回避する別個の知能的経路を選択することによって、所定の
目的地に到達するように牽引装置を制御することができる。
【００５０】
　特に、好ましくは、前記センサ装置はカメラであり、前記制御ユニットは、前記物体を
識別するように前記カメラによって提供された画像信号を処理するように適合されている
。一般に、異なる方向に向けられている１つのカメラ又は２つのカメラは、移動式駆動装
置の周囲の任意の障害物を検出することを可能にすることができる。そのような場合、画
像処理は、制御装置により実行されて、そのような障害物を識別し、移動式駆動装置の周
囲の任意のランドマーク又は他の兆候を認識する。
【００５１】
　また更に、好ましくは、前記牽引装置は、前記シャシフレームを、前記ローラコンベヤ
において形成された支持軌道面に支持するように適合される。これにより、シャシフレー
ムを、ローラコンベヤのフレーム内で又はフレーム上で誘導し、安全に移動させることが
できる。例えば、シンプルで耐久性のある構成において、牽引装置は、ローラコンベヤの
２つの側方のフレーム輪郭に支持され、当該ローラコンベヤにおいて、ローラは、回転可
能に取り付けられており、従って、牽引装置は、ローラの下に設置されて前記側方のフレ
ームに沿って移動することができる。
【００５２】
　最後に、移動式駆動装置は、支持軌道面を有するコンベヤ軌道セクションによって更に
改善することができる。前記コンベヤ軌道セクションは、コンベヤ軌道セクション牽引装
置を含み、コンベヤ軌道セクションの第１の位置における第１のコンベヤ軌道に結合する
ように適合され、コンベヤ軌道セクション牽引装置を駆動することによって第２の位置に
移動し、コンベヤ軌道セクションの前記第２の位置において第２のコンベヤ軌道に結合す
る。好ましくは、前記コンベヤ軌道セクション牽引装置は、前記コンベヤ軌道セクション
を前記第１のコンベヤ軌道の搬送方向と直交する方向に移動させるように適合される。本
実施形態において、移動式駆動装置は、コンベヤ軌道セクション内に又はコンベヤ軌道セ
クションにおいて配置されるように適合され、そのコンベヤ軌道セクション自体は、地面
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又は他の任意の支持面において移動可能である。コンベヤ軌道セクション自体は、移動式
駆動装置の牽引装置を支えるための支持面を備える。これによって、移動式駆動装置は、
コンベヤ軌道セクションと共に移動可能であり、そしてコンベヤ軌道に移動することがで
きる。コンベヤ軌道セクションがローラコンベヤのコンベヤ軌道に結合されている場合、
移動式駆動装置は、コンベヤ軌道セクションから出てコンベヤ軌道の全体に沿って移動す
ることができる。コンベヤ軌道セクションは、コンベヤ軌道セクションのローラの上にお
ける物品又はパレットを取り上げるように適合されてもよく、そうすることによって、当
該物品又はパレットは、コンベヤ軌道セクションと共に、１つのコンベヤ軌道から別のコ
ンベヤ軌道へ移動される。
【００５３】
　本発明の更なる態様によれば、ローラコンベヤ上の物品を搬送する方法であって、当該
方法は、前記シャシフレームに配置された牽引装置によって、シャシフレームをローラコ
ンベヤに駆動するステップと、前記シャシフレームに配置されたローラ駆動装置をローラ
コンベヤに結合させるステップと、摩擦係合によって前記ローラコンベヤのローラを駆動
するステップとを含み、前記摩擦係合は、前記ローラ駆動装置の摩擦車又はコンベヤベル
トの間で確立される。
【００５４】
　この方法は、摩擦車又はコンベヤベルトがシャシフレームに関して移動され、シャシフ
レームがローラコンベヤに関して移動される点で改善することができる。
【００５５】
　この方法は、摩擦係合が、シャシフレームに対して摩擦車又はコンベヤベルトを持ち上
げることによって確立される点で更に改善することができる。
【００５６】
　更に、この方法は、シャシフレームがローラコンベヤに沿って駆動される点で改善する
ことができる。
【００５７】
　最後に、この方法は、摩擦係合が複数の摩擦車によって確立され、各摩擦車は、車輪軸
を中心に回転し、車輪軸は、エンドレス経路に沿って移動される点で改善することができ
る。
【００５８】
　本発明の方法及びこの方法の好ましい実施形態は、前述した移動式駆動装置を使用して
好ましく実行することができる。本方法の特定の態様及び特徴、並びにその機能は、前述
のように、移動式駆動装置のそれぞれの特徴、機能、及び態様に対応し、従って、移動式
駆動装置を参照しながら本明細書に記載の説明に検討することが理解されたい。
【００５９】
　本発明の好ましい実施形態について、添付図面を参照して説明する。
【図面の簡単な説明】
【００６０】
【図１】移動式駆動装置の第１実施形態の概略側面図である。
【図２】図１に示す第１実施形態の上面図を示す。
【図３】周囲のセンサ検知の詳細を示す、第１又は第２実施形態に係る移動式駆動装置の
概略図である。
【図４ａ】第１の動作モードの第１実施形態の部分概略図である。
【図４ｂ】第２の動作モードの第１実施形態の部分概略図である。
【図４ｃ】第３の動作モードの第１実施形態の部分概略図である。
【図５ａ】第１の動作モードの概略図で示す本発明に係る移動式駆動装置の第２実施形態
である。
【図５ｂ】第２の動作モードド図５ａの第２実施形態を示す図である。
【図６ａ】第１の動作モードの第２実施形態の部分概略図である。
【図６ｂ】第２の動作モードの第２実施形態の部分概略図である。
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【図６ｃ】第３の動作モードの第２実施形態の部分概略図である。
【図７ａ】２つのローラコンベヤの配置に設置された本発明に係る移動式駆動装置の概略
斜視図である。
【図７ｂ】２つのローラコンベヤの配置に設置された本発明に係る移動式駆動装置の概略
斜視図である。
【図８】ローラコンベヤのローラを駆動するためのベルト駆動装置の一実施形態の部分斜
視図である。
【図９ａ】下降位置にある本発明の一実施形態に係る空圧式昇降装置の部分断面図である
。
【図９ｂ】下降位置にある図９ａに係る空圧式昇降装置の側面部分断面図である。
【図１０ａ】上昇位置にある図９ａに係る空圧式昇降装置の部分断面図である。
【図１０ｂ】上昇位置にある図９ａに係る空圧式昇降装置の側面部分断面図である。
【発明を実施するための形態】
【００６１】
　先ず、図１及び図２を参照すると、本発明の第１実施形態に係る移動式駆動装置は、シ
ャシフレーム１０を備え、シャシフレーム１０は、４つの車輪２０ａ－ｄによって地面１
に支持されている。車輪は、基本的に装置の四隅にあり、地面にシャシフレームを支持す
るように配置されている。基本的に、車輪はレール上、又はローラコンベヤフレームのよ
うなフレーム内に設けられた任意の表面に装置を支持することができる。
【００６２】
　シャシフレームの内側には、電気モータ３０が設置されている。電気モータ３０は、ブ
レーキ４１を組み込んだクラッチ４０を介して、モータの一端において伝動システムに結
合されている。伝動システムは、ギア４２と、シャフト４４へのベルト伝動部４３とを備
え、当該シャフトは、電気モータ３０の駆動力をシャシフレームの両側に分配する。
【００６３】
　シャフト４４からのベルト伝動部４５ａ、ｂは、シャシフレームの一端のシャフト４４
からの駆動力をシャシフレームの反対側の端部に分配する。シャフト４４に隣接する車輪
２０ａ、ｃは、シャフト４４からのギア４６ａ、ｂによって駆動され、車輪２０ｂ、ｄは
、ベルト伝動部４５ａ、ｂによって駆動され、このように、本実施形態において、四輪駆
動のシャシフレームが設けられている。
【００６４】
　ベルト伝動部４５ａ、ｂは省略されてもよく、その結果、車輪２０ａ、ｃによる二輪駆
動となることが理解されたい。更に、シャフト４４及びベルト伝動部４５ｂが省略されて
もよく、その結果、車輪２０ａ、２０ｂによるシャシフレームの片方側の二輪駆動になる
ことが理解されたい。
【００６５】
　電気モータ３０は、クラッチ４０の反対側の他端における第２のクラッチ５０を介して
ギア５１に結合されており、ギア５１は、エンドレス駆動トラム６０に結合されている。
エンドレス駆動トラムは、外面に摩擦パッドを有する２つの平行なエンドレスチェーン６
０ａ、ｂを含むベルト伝動部として構成されている。これら２本の平行なチェーンは、ロ
ーラコンベヤ３のローラ２ａ－ｄに摩擦係合による結合のために用いられ、そしてエンド
レスチェーンを駆動することによって、ローラを回転させてローラ２ａ－ｄ上にあるパレ
ット４を搬送することができる。
【００６６】
　図１に示すように、エンドレスチェーン６０ａ、ｂは、昇降装置７０を介してシャシフ
レーム１０に結合され、昇降装置７０は、地面１に対してエンドレスチェーンを上昇させ
る、又はエンドレスチェーンを降下させることを可能にする。これによって、エンドレス
チェーン６０ａ、ｂは、ローラコンベヤ３のローラ２ａ－ｄに結合され、ローラの底部円
周部分に摩擦係合することができる。昇降装置７０は、ローラ２ａ－ｄ上に載置されたパ
レット４を搬送するための摩擦駆動力をローラに伝達するのに十分な接触圧力を加えるこ
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とができる。図１に示すように、移動式駆動装置によってパレット４がコンベヤ軌道に沿
って搬送される典型的な動作モードにおいて、移動式駆動装置は、一定の速度ｖで地面を
横切って駆動され、エンドレスチェーンは、一定の速度２＊ｖ、すなわち、地面に対して
シャシフレームの速度の倍速で駆動される。エンドレスチェーンは、上部６１が、地面に
対するシャシフレームの移動に対して反対方向に移動する方向に駆動される。これによっ
て、パレット４とシャシフレーム１０は、ローラコンベヤ３の軌道に沿って同期的に移動
し、移動式駆動装置によってパレット４をコンベヤ軌道の全体に沿って搬送することがで
きる。
【００６７】
　図３は、車輪２０を有するシャシフレーム１０の側面概略図を示す。本実施形態に示さ
れる特徴及び詳細は、前述した第１実施形態及び以下に説明する第２実施形態の両方に適
用できることが理解されたい。図から分かるように、２つの飛行時間型カメラ９０ａ、ｂ
は、前端部及び後端部でシャシフレーム１０に取り付けられており、シャシフレームの前
後の周囲状況を観察するように配向されている。飛行時間型カメラは、シャシフレームの
前後の水平空間を観察し、更に、シャシフレームの上方に配置されたローラコンベヤのロ
ーラの間及び上方の空間を観察することに留意されたい。これによって、飛行時間型カメ
ラは、シャシフレーム又はその側方の経路における障害物及び何らかのマークと、ローラ
コンベヤ上のパレットとの両方を検出することができる。従って、２つの飛行時間型カメ
ラによって検出された画像の制御ユニットによる画像解析は、パレットがシャシフレーム
の範囲内に又は上方にあるかを正確に判定し、シャシフレームを当該パレットの真下に位
置決めするようにシャシフレームの移動を制御することを可能にする。
【００６８】
　次に、図４ａ－ｃを参照すると、これらの図には３つの異なる動作モードが示されてい
る。
【００６９】
　図４ａにおいて、シャシフレーム１０は、駆動されている車輪２０によって地面を横切
って移動しており、エンドレスチェーン６０ａ、ｂはローラコンベヤに結合されていない
。これにより、移動式駆動装置をローラコンベヤ３のローラの下方に配置することができ
る。
【００７０】
　図４ｂにおいて、エンドレスチェーン６０ａ、ｂは、ローラの底部円周部分に接触する
ことによってローラコンベヤのローラ２ａ－ｃに結合されている。シャシフレーム１０は
、車輪２０ａ－ｄによって駆動され、エンドレスチェーン６０ａ、ｂも駆動される。この
動作モードにおいて、エンドレスチェーン６０ａ、ｂの駆動速度は、シャシフレーム１０
の駆動速度の２倍であり、エンドレスチェーンの上部６１は、シャシフレームの反対側で
ローラと接触し、上部６１の移動方向は、地面１に対するシャシフレームの移動方向とは
反対である。これにより、ローラコンベヤのローラ２ａ－ｃは、これらのローラ上に配置
されたパレット４がシャシフレーム１０と同期的に駆動されるように回転され、すなわち
、パレット４は、地面１に対するシャシフレーム１０の移動と同一の速度及び方向を有し
て移動される。これによって、移動式駆動装置によって、パレット４をローラによって形
成されたコンベヤ軌道に沿って連続的に移動させることができる。
【００７１】
　図４ｃに示す動作モードにおいて、シャシフレーム１０は、地面１上に静止したままで
あり、エンドレスチェーン６０ａ、ｂは駆動される。この動作モードにおいて、パレット
４を、コンベヤ軌道の隣接する下流又は上流側のゾーンに引き渡すことができる。この場
合、エンドレスチェーンの速度は、パレット４の搬送速度に対応し、図４ｂの地面に対す
るシャシフレームの速度と一致してもよいが、方向が図４ｂと同じ方向である。こうする
ことによって、図４ｂから図４ｃまで不変の搬送速度を維持することができる。
【００７２】
　ここで図５ａ及び５ｂを参照すると、本発明の第２の実施形態は、第１の実施形態の構
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成と同様の構成でシャシフレーム１１０及び牽引車輪１２０ａ、ｂを備える。また、牽引
車輪１２０ａ、ｂは、電気モータによって駆動することができ、二輪駆動、又は四輪駆動
、更には一輪駆動を実現することができる。
【００７３】
　第２の実施形態において、ローラ駆動装置は、複数の摩擦車１６０ａ－ｉを含み、すな
わち、全部で９個のそのような摩擦車が具現化されているが、変形例において他の数の摩
擦車を含むことも可能であることが理解されたい。各摩擦車１６０ａ－ｉは、回転軸１６
１ａ－ｉを中心とする回転運動のために取り付けられており、前記回転軸１６１ａ－ｉは
、エンドレス軸受トラム１６２に取り付けられている。エンドレス軸受トラム１６２は、
フラットな上部及びフラットな下部軌道セクションを有する楕円形経路に沿って誘導され
る。摩擦車１６０ａ－ｉは、エンドレス軸受トラム１６２に沿って均等に分配され、回転
軸１６１ａ－ｉは、楕円形経路に沿ってエンドレス軸受トラム１６２と共に移動する。
【００７４】
　図５ａ、ｂから一般に分かるように、上部軌道セクション１６２ｕ内の摩擦車１６０ａ
－ｄは、摩擦車の上に配置されたローラコンベヤ１０３のローラ１０２ａ－ｅと摩擦係合
する。上部軌道セクション１６０ｕ内の各摩擦車は、ローラコンベヤの２つのローラと接
触しており、ローラコンベヤの各ローラは、２つの摩擦車と接触している。下部軌道セク
ション１６２ｌ内の摩擦車と、前端及び後端の摩擦車（上部軌道セクションと下部軌道セ
クションとの間における切り替え摩擦車）は、ローラコンベヤのローラとは接触しない。
各摩擦車は２つのローラの間の空間に達するため、摩擦車とローラとの間に摩擦係合及び
形状係止係合が確立される。
【００７５】
　回転軸１６１ａ－ｉを中心とした摩擦車１６０ａ－ｉの回転運動は、ローラコンベヤ１
０３のローラ１０２ａ－ｅを駆動し、そして、図示されるように、ローラコンベヤのロー
ラ上に配置されたパレット１０４に対する搬送動作を引き起こす。
【００７６】
　図５ａ、ｂに示された配置において、摩擦車は反時計回りに回転してパレット１０３を
右側に動かすことができ、そして、摩擦車の上部摩擦面は左側に移動する、すなわち、パ
レット１０３の移動と反対に移動する。
【００７７】
　摩擦車は、駆動ベルト１８０によって駆動される。駆動ベルト１８０は、エンドレス軸
受トラム１６２と平行に走行するが、エンドレス軸受トラム１６２によって画定された経
路の内側に配置されている。駆動ベルト１８０は、シャシフレーム１１０の前端部及び後
端部における２つのドラム１８１ａ、ｂによって誘導される。
【００７８】
　駆動ベルト１８０は、摩擦車１６０ａ－ｉと同軸で機械的に連結された摩擦駆動ローラ
１６３ａ－ｉと摩擦係合している。従って、各摩擦車１６０ａ－ｉは、駆動ベルト１８０
によって駆動される摩擦駆動車輪１６３ａ－ｌに機械的に結合されている。
【００７９】
　更に、エンドレス軸受トラムの誘導は、端部ドラム１８１ａ、１８１ｂと同軸の端部ド
ラム１６５によって提供されてもよいことが理解される。代替的に、エンドレス軸受トラ
ム１６２の誘導は、駆動ベルト１８０と接触している摩擦駆動車輪１６３ａ－ｉの接触に
よって提供されてもよい。従って、エンドレス軸受トラム１６２は、ドラムなどによる個
別の誘導を必ずしも必要としない。しかしながら、エンドレス軸受トラムは、レール、ド
ラムなどによって誘導されてもよいことが理解される。
【００８０】
　摩擦駆動車輪１６３ａ－ｉの直径は、摩擦車１６３ａ－ｉの直径の半分であり、これに
よって、駆動ベルト１８０から摩擦車１６０ａ－ｉの摩擦外周面へのギア伝達が生じる。
【００８１】
　図５ａに示す動作モードにおいて、牽引車輪１２０ａ、ｂは、時計回りに駆動され、シ
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ャシフレーム１１０を図の右の第１の方向に推進する。摩擦駆動ベルト１８０は、車輪１
２０ａと同じ速度で駆動され、上部軌道セクション１８０ｕは、第１の方向に、右へ、す
なわち、シャシフレーム１１０の移動と同じ方向に駆動される。これによって、摩擦車１
６０ａ－ｌは、ローラコンベヤのローラと接触している外周の摩擦面において２倍の速度
で反時計回りに駆動される。これにより、シャシフレームの移動は過剰に補償され、パレ
ット１０４をシャシフレーム１１０と同じ速度で搬送するようにローラ１０２ａ－ｅが駆
動されて、シャシフレームとパレット１０４とは、ローラコンベヤ１０３の軌道に沿って
同期的に移動する。エンドレス軸受トラム１６２は、シャシフレームに対する摩擦車の相
対運動に従うように、受動モードに保たれる。これにより、上部軌道セクション１６２ｕ
は、シャシフレームに対して後方へ移動し、シャシフレームの移動方向とは逆方向に移動
する。
【００８２】
　図５ｂに示す動作モードにおいて、摩擦駆動ベルト１８０は、図５ａの動作モードと同
じように駆動される、すなわち、上部軌道セクション１８０ｕは、第１の方向に、右へ駆
動される。当該動作モードにおいて、牽引車輪１２０ａ－ｂは受動状態に保持されている
。従って、これらの牽引車輪による駆動力又は制動力は生じないが、これらの車輪は回転
でき、シャシフレームに作用する力により生じた移動に従うことができる。
【００８３】
　エンドレス軸受トラム１６２は、摩擦駆動ベルト１８０の左側ドラム１８１ａと同軸の
ドラム１６５によって駆動される。エンドレス軸受トラム１６２の移動は、摩擦駆動ベル
ト１８０の移動とは反対方向であって、同一速度である。これによって、回転軸１６１ａ
－ｉは、エンドレス軸受トラム１６２によって動かされ、そして、摩擦車１６０ａ－ｌは
、形状係止力伝達作用でローラコンベヤ１０３のローラ１０２ａ－ｅに係合する。これに
より、摩擦車をローラコンベヤのローラに水平に支持して、エンドレス軸受トラムを、そ
れに固定された摩擦車によって駆動することによって、駆動力が伝達される。従って、図
５ｂに示される動作モードの一般的なタイプの運動は、図５ａに示されるモードと同様で
あるが、駆動力は、図５ｂにおいて、従動型エンドレス軸受トラム１６２により生じるが
、図５ａにおいて、従動型牽引輪１２０ａ、ｂにより生じる。続いて、両方の動作モード
において、摩擦車１６０ａ－ｌは、シャシフレームの前端部１１０ａでローラコンベヤの
ローラと係合し、シャシフレームの後端部１１０ｂでローラコンベヤのローラから離れる
。このようにして、摩擦車のローラコンベヤのローラにおける一種の水平昇段動作（ｈｏ
ｒｉｚｏｎｔａｌ　ｃｌｉｍｂｉｎｇ　ａｃｔｉｏｎ）が発生し、駆動力を提供する。
【００８４】
　図６ａ－ｃは、３つの異なる動作モードを示しており、図６ａ及び図６ｂに示す両方の
モードは、図５ａに係る従動輪及び受動型エンドレス軸受トラム、又は図５ｂに係る受動
輪及び従動型エンドレス軸受トラムのいずれによっても達成できることが一般的に理解さ
れる。
【００８５】
　図６ａの動作モードにおいて、摩擦駆動ベルト１８０の上部軌道セクションは、第１の
方向に、右へ駆動され、摩擦車１６０ａ－ｉを推進し、シャシフレームは、第１の方向に
、右へ駆動される。これは、本図示の構成において、エンドレス軸受トラム１６２の上部
軌道セクションを、第１の方向とは反対の第２の方向に、左へ駆動することによって実現
される。これにより、シャシフレーム及びパレットは、コンベヤ軌道に沿って同期的に移
動される。
【００８６】
　図６ｂに示す動作モードにおいて、シャシフレームは同様に第１の方向に駆動され、こ
れもまた、エンドレス軸受トラム１６２の上部軌道セクションを第２の方向に駆動するこ
とによって実現される。当該動作モードにおいて、駆動ベルト１８０の上部軌道セクショ
ンも同様に第２の方向に駆動され、それによって、エンドレス軸受トラムに伴う回転軸の
移動を補償し、摩擦車１６０ａ－ｉを、回転軸１６１ａ－ｉを中心に、非回転位置に維持
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する。これにより、シャシフレームはコンベヤ軌道に沿って駆動され、パレットは、ロー
ラコンベヤのローラ上の固定位置に維持される。
【００８７】
　図６ｃに示す動作モードにおいて、エンドレス軸受トラム１６２を不変の固定位置にブ
ロックすることによって、又は牽引車輪１２０ａ、ｂをブレーキによってブロックするこ
とによって、シャシフレームを固定位置に維持する。摩擦駆動ベルト１８０の上部軌道セ
クションは、第１の方向に、右へ駆動され、そして、摩擦車１６２ａ－ｉを反時計回りに
駆動する。これによって、シャシフレームを固定したままで、パレット１０４を第１方向
に、右へ駆動する。こうすることによって、パレット１０４を右側の下流側コンベヤゾー
ンに引き渡すことができる。
【００８８】
　図７ａ、７ｂを参照すると、コンベヤ軌道２０３ａ、ｂを備えるコンベヤ構成が示され
ている。各コンベヤ軌道２０３ａ、ｂは、コンベヤフレーム２０４ａ、ｂ、２０５ａ、ｂ
内に配置された複数のローラを含む。
【００８９】
　コンベヤ軌道モジュール２０６は、コンベヤ軌道セクション２０４ａ、ｂの間に嵌合す
るように、又はコンベヤ軌道セクション２０５ａ、ｂの間に嵌合するように適合されてい
る。コンベヤ軌道モジュールは、コンベヤ軌道２０３ａ、ｂのコンベヤ方向と垂直な方向
に移動するように適合され、従って、コンベヤ軌道セクション２０４ａ、ｂの間の位置か
ら、コンベヤ軌道セクション２０５ａ、ｂの間の位置に移動することができる。その逆の
移動も同様にできる。コンベヤ軌道モジュール２０６がコンベヤ軌道セクション２０４ａ
、ｂ、又は２０５ａ、ｂの間のギャップをそれぞれ埋める位置にあるとき、コンベヤ軌道
は連続軌道となる。
【００９０】
　コンベヤ軌道モジュールにおいて、シャシフレームは、コンベヤ軌道モジュールのフレ
ーム部分における車輪によって支持される。シャシフレームは、コンベヤ軌道２０３ａ、
ｂの搬送方向において移動するように配向されている。シャシフレームは、ローラ搬送装
置を備えていてもよく、前述した第２の実施形態の第１態様のように形成されていてもよ
い。移動式軌道セクション２０６とその中に配置された移動式駆動装置は、２つの軌道セ
クションの間で交換可能な移動式駆動装置を形成することが理解される。移動式軌道セク
ション２０６が２つのコンベヤ軌道セクション２０４ａ，ｂ、又は２０５ａ，ｂの間に結
合された場合、移動式駆動装置は、全体の軌道セクション２０３ａ又は２０３ｂのそれぞ
れに沿って移動することができ、そして、例えば、当該コンベヤ軌道セクションに沿って
パレットを移動させる。パレットは、移動式軌道セクション２０６の上に配置され、移動
式軌道セクション内の移動式駆動装置と共に他のコンベヤ軌道セクションに搬送される。
以後、移動式駆動装置は、他のコンベヤ軌道セクションに沿ってパレットを駆動すること
ができる。
【００９１】
　図８を参照すると、ベルト駆動部３６０がローラコンベヤのローラ３２０ａ－ｄに係合
する部分図が示されている。ベルト駆動部３６０は、互いに平行に配置され、同期的に駆
動される２つの分離したエンドレスチェーン３６６ａ、ｂを備える。各チェーンは複数の
チェーンリンク３６７を備えている。摩擦パッド３６８ａ、ｂは、チェーンのローラ３２
０ａ－ｄに面する側のチェーンリンクに取り付けられている。摩擦パッドは、駆動力を伝
達するためにローラと摩擦接触する。前記摩擦パッド３６７ａ、ｂは、前記チェーンから
取り外すことができ、破損した場合に交換することができる。図８から分かるように、摩
擦パッド３６７ｂが、２つの隣接する摩擦パッド３６７ａの間のギャップに対応する同一
の駆動位置にあるように、摩擦パッド３６７ａは、摩擦パッド３６７ｂに対して多少ずれ
ている。これによって、ローラへのスムーズな、かつ不変の摩擦駆動伝達が確立される。
【００９２】
　図９ａ、図９ｂを参照すると、空気圧駆動式昇降装置が示されている。昇降装置は、管
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空気源と流体連通している。前記ホース４１０の加圧を制御するために、３／２電気作動
式空気圧式バルブのような制御弁を前記圧力ライン内に挿入することができる。ホース４
１０は、非加圧状態で示されている。この非加圧状態において、昇降装置は下げた状態で
ある。
【００９３】
　ホース４１０は、静止支持レール４５０によって支持されている。前記支持レールは、
駆動ベルトの上部４６０ｕと前記駆動ベルトの下部４６０ｌとの間に配置されており、駆
動ベルトはエンドレス駆動トラムを形成する。駆動ベルトは、両端でスプロケット車輪４
６５、４６６によって駆動され、偏向される。示されているように、ホース４１０は、２
つのスプロケット４６５、４６６の間の全空間にわたって長手方向において延びる。
【００９４】
　スライド移送レール４７０がホースの上に配置されており、ホースの長手方向の延伸を
横切る方向において移動可能である。圧力ラインを介してホースの内部容積に圧力を加え
ることによってホースを膨らませたとき、スライド移送レール４７０を上下に動かして昇
降装置を昇降させることができる。スライド移送レールは、チェーンの上部４６０ｕと接
触する上部スライド面を有する。
【００９５】
　スライド移送レール４７０及びホース４１０は、ホース４１０及び移送レール４７０に
沿って延びるガイド及びストッパーフレーム４８０の内側に配置されている。ガイド及び
ストッパーフレーム４８０は、スライド移送レールを垂直方向に移動させるように誘導し
、ストッパ４８０ａ、ｂがスライド移送レールにおける対応するストッパ面４７０ａ、ｂ
に当接することによって、垂直方向の移動範囲を制限する。これにより、ホース４１０を
膨らませると、スライド移送レールは、所定の高さまで持ち上げられる。
【００９６】
　図１０ａ、ｂは、図９ａ、ｂの配置を示す。圧力ラインを介してホースの内部容積を加
圧することによってホースを膨らませた状態である。示されているように、スライド移送
レール４７０は、ストッパ４８０ａ、ｂに当接するように持ち上げられ、そして、スライ
ド移送レールは、駆動ベルト４６０の上部４６０ｕを持ち上げる。これによって、駆動ベ
ルト４６０の上部摩擦面パッドは、ローラ４２０ａ－ｄと摩擦接触し、ベルト４６０の駆
動運動は、前記ローラ４２０ａ－ｄの回転運動を生じさせる。
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