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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　前方と上方が開放され開放箇所を通じて紙葉類が投入される投入部を有し、前記投入部
の集積空間部内に、上下方向に積層状態で紙葉類がセットされる紙葉類処理装置であって
、
　前記投入部の集積空間部内にセットされた前記紙葉類を上方から押える紙葉押えと、
　前記投入部の集積空間部内にセットされた前記紙葉類の計数及び分類処理を行う搬送部
駆動部と、
　前記投入部の集積空間部及び隣接する所定の空間のうち少なくともいずれかの空間内に
挿入された手の動きを検出する動作検出部と、
　前記紙葉押えを開放する紙葉押え制御部と、
　を備え、
　前記紙葉押え制御部は、前記搬送部駆動部によって前記投入部の集積空間部内にセット
された前記紙葉類の計数及び分類処理が行われている状態で、前記動作検出部の検出結果
に基づき、前記挿入された手が紙葉類の追加セットの動作であると判別した場合に、前記
搬送部駆動部による計数及び分類処理を停止させずに継続したまま、前記紙葉押えを開放
させる、
　紙葉類処理装置。
【請求項２】
　前記動作検出部は、前記投入部の集積空間部の外部領域に設置されている、請求項１に
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記載の紙葉類処理装置。
【請求項３】
　前記投入部の集積空間部内にセットされた紙葉類が一定残量であるか否かを検出する残
量検出部を備え、
　前記紙葉押え制御部は、前記残量検出部の検出結果に基づき前記集積空間部内の紙葉類
が一定残量より多いと判別した場合には、前記紙葉押えを開放する、請求項１又は請求項
２に記載の紙葉類処理装置。
【請求項４】
　前記紙葉押え制御部は、前記残量検出部の検出結果に基づき前記投入部の集積空間部内
の紙葉類が一定残量より少ないと判別した場合には、前記紙葉押えを降下させて紙葉類を
押える、請求項３に記載の紙葉類処理装置。
【請求項５】
　前記紙葉押え制御部は、前記投入部の集積空間部内の紙葉類が一定残量より少なく、前
記紙葉押えが紙葉類を押えている状態で、前記動作検出部の検出結果に基づき、前記挿入
された手が紙葉類の追加セットの動作であると判別した場合に、前記紙葉押えを開放する
、請求項４に記載の紙葉類処理装置。
【請求項６】
　前記紙葉類を追加投入するための手の動きを基準動作データとして記憶する記憶部を有
し、
　前記紙葉押え制御部は、前記紙葉類を追加投入するための手の動きを基準動作データと
して前記記憶部に記憶させるとともに、前記動作検出部により検出された前記挿入された
手の動きが、前記基準動作データに一致したことを条件として、前記紙葉押えを開放する
、請求項１～５のいずれか１項に記載の紙葉類処理装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、紙葉類の計数及び分類機等に適用される紙葉類処理装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　機体の前側に設けられた投入部にセットされた紙葉類を計数及び分類する紙葉類処理装
置が知られている。
　例えば、特許文献１に示される紙葉類処理機では、前方と上方が開放されてこれら開放
箇所を経由して紙葉類が投入される投入部を有し、この投入部の集積空間部内に、上下方
向に積層状態で紙葉類がセットされる。
　その後、この紙葉類処理機は、投入部内に積層状態で収納された紙葉類の収納量を検出
し、検出した収納量が設定値より少ない場合に押え部材により紙葉類を押えるようにして
いる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特許第４７２３００３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　特許文献１に示される紙葉類処理機では、紙葉類の計数及び分類処理中に、紙葉類の追
加投入を行おうとした場合に、押え部材アップ釦を押す必要がある。
　しかしながら、この紙葉類処理機では、押え部材アップ釦を押す以前に、作業員の手又
は手に持った紙葉類が投入部内にある集積紙葉類に接触した場合、紙葉類の機器内への取
り込み動作が阻害されてジャム等の不具合を発生させる可能性がある。
【０００５】



(3) JP 6628410 B2 2020.1.8

10

20

30

40

50

　そこで、特許文献１に記載の紙葉類処理機で、投入部内に収納された紙葉類の収納量を
検出する紙幣収容量検知センサの出力を利用して、押え部材を上昇させることが考えられ
る。
　しかしながら、この紙葉類処理機の紙幣収容量検知センサは、投入部に収容される紙葉
類の集積状態を検出可能な位置にあることから、自ずと、紙葉類取込口の紙幣積層領域近
傍に位置することになる。
　このため、特許文献１に記載の紙葉類処理機では、紙幣収容量検知センサが、作業員の
手又は手に持った紙葉類を検出したときには、これら手又は紙葉類が既に投入部内に進入
した状態にある。このため、押え部材を上昇させる検知手段として紙幣収容量検知センサ
の出力を利用するのは不適当である。
【０００６】
　この発明は、作業員が紙葉押えアップダウン釦を押す操作を別途しなくとも、押え部材
を自動開放して投入部内への紙葉類の追加投入を円滑に行うことができ、これによって効
率的な紙葉類の追加セットを行うことができる紙葉類処理装置を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明の第１の態様によれば、紙葉類処理装置は、前方と上方が開放され該開放箇所を
通じて紙葉類が投入される投入部を有し、該投入部の集積空間部内に、上下方向に積層状
態で紙葉類がセットされる紙葉類処理装置であって、前記投入部の集積空間部内にセット
された前記紙葉類を上方から押える紙葉押えと、前記投入部の集積空間部内にセットされ
た前記紙葉類の計数及び分類処理を行う搬送部駆動部と、前記投入部の集積空間部及び隣
接する所定の空間のうち少なくともいずれかの空間内に挿入された手の動きを検出する動
作検出部と、前記紙葉押えを開放する紙葉押え制御部と、を備え、前記紙葉押え制御部は
、前記搬送部駆動部によって前記投入部の集積空間部内にセットされた前記紙葉類の計数
及び分類処理が行われている状態で、前記動作検出部の検出結果に基づき、前記挿入され
た手が紙葉類の追加セットの動作であると判別した場合に、前記搬送部駆動部による計数
及び分類処理を停止させずに継続したまま、前記紙葉押えを開放させる。
【０００８】
　前記動作検出部は、前記投入部の集積空間部の外部領域に設置されていてもよい。
【０００９】
　前記投入部の集積空間部内にセットされた紙葉類が一定残量であるか否かを検出する残
量検出部を備え、前記紙葉押え制御部は、前記残量検出部の検出結果に基づき前記集積空
間部内の紙葉類が一定残量より多いと判別した場合には、前記紙葉押えを開放するように
してもよい。
【００１０】
　前記紙葉押え制御部は、前記残量検出部の検出結果に基づき前記投入部の集積空間部内
の紙葉類が一定残量より少ないと判別した場合には、前記紙葉押えを降下させて紙葉類を
押えるようにしてもよい。
【００１１】
　前記紙葉押え制御部は、前記投入部の集積空間部内の紙葉類が一定残量より少なく、前
記紙葉押えが紙葉類を押えている状態で、前記動作検出部の検出結果に基づき、前記挿入
された手が紙葉類の追加セットの動作であると判別した場合に、前記紙葉押えを開放する
ようにしてもよい。
【００１２】
　前記紙葉類を追加投入するための手の動きを基準動作データとして記憶する記憶部を有
し、前記紙葉押え制御部は、前記紙葉類を追加投入するための手の動きを基準動作データ
として前記記憶部に記憶させるとともに、前記動作検出部により検出された前記挿入され
た手の動きが、前記基準動作データに一致したことを条件として、前記紙葉押えを開放す
るようにしてもよい。
【発明の効果】
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【００１４】
　本発明によれば、作業員が紙葉押えアップダウン釦を押す操作を別途しなくとも、押え
部材を自動開放して投入部内への紙葉類の追加投入を円滑に行うことができ、これによっ
て効率的な紙葉類の追加セットを行うことができる。
【図面の簡単な説明】
【００１５】
【図１】本発明の第１の実施形態に係る紙葉類処理装置の構成を示す概略構成図である。
【図２】同実施形態で投入部に紙葉類が投入される様子を示す斜視図である。
【図３】同実施形態で投入部内の紙葉押えが上方の「退避位置」にある場合の例を示す斜
視図である。
【図４】同実施形態で投入部内の紙葉押えが下方の「最下位置」にある場合の例を示す斜
視図である。
【図５】同実施形態に係る紙葉類処理装置の制御系の機能構成を示す概略ブロック図であ
る。
【図６】同実施形態に係る紙葉押え制御部が行う処理手順の例を示すフローチャートであ
る。
【図７】本発明の第２の実施形態に係る投入部の例を示す斜視図である。
【発明を実施するための形態】
【００１６】
　以下、本発明の実施形態を説明するが、以下の実施形態は特許請求の範囲にかかる発明
を限定するものではない。また、実施形態の中で説明されている特徴の組み合わせの全て
が発明の解決手段に必須であるとは限らない。
【００１７】
＜第１の実施形態＞
　本発明の第１の実施形態について図１～図６を参照して説明する。
　図１は、本発明の第１の実施形態に係る紙葉類処理装置の構成を示す概略構成図である
。同図は、紙葉類処理装置を正面から見た場合の各部の配置例を示している。同図の上方
が紙葉類処理装置の上方に該当する。この紙葉類処理装置１１は、適用対象となる紙幣、
商品券、仕切りカード等の紙葉類に対して所定の処理を行う。
【００１８】
　図１に示すように、紙葉類処理装置１１は、その右側面に設けられて右側方に開口する
投入口１２Ａを有する投入部１２と、投入部１２の上方に位置するリジェクトポケット部
１３と、投入部１２及びリジェクトポケット部１３の左方に配置されて装置前面に開口す
る複数の集積ポケット部１４（図１の例では３カ所）とを有している。
　投入部１２の投入口１２Ａは前方と上方が開放されているものであって、投入部１２の
内部には、投入口１２Ａを経由して投入された紙葉類が上下に積層される集積空間部１５
が形成されている。
【００１９】
　紙葉類処理装置１１の内部では、投入部１２の左下方に取り込み搬送部１６が設けられ
、取り込み搬送部１６の左側に識別部１７が設けられている。線Ｌ１１は、紙葉類の搬送
経路を示しており、この搬送経路に沿って、集積空間部１５、取り込み搬送部１６、識別
部１７の順に配置されている。取り込み搬送部１６は、集積空間部１５内にセットされた
紙葉類を最下のものから一枚ずつ分離し繰り出して装置内に取り込む。識別部１７は、取
り込み搬送部１６が搬送中の紙葉類を識別し、そのうちの処理対象紙葉類の金種等を識別
しつつ計数する。
【００２０】
　線Ｌ１１で示す搬送経路には、識別部１７に続いてさらに縦搬送部１８、振分け搬送部
１９の順に設けられている。
　縦搬送部１８は、識別部１７での処理を終えた紙葉類を、後部を経由して上部位置にま
で搬送する。振分け搬送部１９は、紙葉類を搬送するとともに、識別部１７の識別結果に
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基づいて途中の振分け部（図示略）を作動させて、紙葉類をリジェクトポケット部１３又
はいずれかの集積ポケット部１４に択一的に振り分ける。
【００２１】
　リジェクトポケット部１３は、投入部１２で紙葉類処理装置１１内に取り込まれた処理
対象紙葉類のうち、識別部１７で正常紙葉類以外と識別されたリジェクト処理対象紙葉類
を含む紙葉類を装置外に取り出し可能に排除する。また、このリジェクトポケット部１３
では、振分け搬送部１９から繰り出される紙葉類を繰り出し順（言い換えれば投入部１２
の取り込み順）に下から上に集積させる。
【００２２】
　複数の集積ポケット部１４は、紙葉類処理装置１１内に取り込まれた投入部１２内の処
理対象紙葉類のうち、識別部１７で正常と識別された正常処理対象紙葉類を装置外に取り
出し可能に集積させる。複数の集積ポケット部１４は、いずれも振分け搬送部１９から繰
り出された処理対象紙葉類を繰り出し順（言い換えれば投入部１２の取り込み順）に下か
ら上に集積させる。
【００２３】
　紙葉類処理装置１１の前面には、操作入力を受け付けるとともに情報表示を行う操作指
示部２１が設けられている。この操作指示部２１には、後述するようにスタート釦４１及
び紙葉押えアップダウン釦４２が設けられている。
　また、紙葉類処理装置１１の内部には、各部を制御する制御部２２と、識別の基準とな
るマスタデータ、及び、識別計数結果のデータ等を記憶する記憶部２３とが設けられてい
る。記憶部２３は、紙葉類処理装置１１が備える記憶デバイスを用いて構成される。また
、制御部２２は、例えば、紙葉類処理装置１１が備えるＣＰＵ（Central Processing Uni
t、中央処理装置）を用いて構成される。このＣＰＵは、記憶部２３からプログラムを読
み出して実行することで制御部２２として動作する。
【００２４】
　次に、本実施形態に係る投入部１２の構成について図２～図４を参照して説明する。
　投入部１２には、図２～図４に示されるように、集積空間部１５内にセットされた紙葉
類Ｓを上方から押えるための紙葉押え３１が設けられている。
　この紙葉押え３１は集積空間部１５内にて上下方向に移動自在に設けられるものであっ
て、図３で示される上方の「退避位置」と、図４で示される下方の「最下位置」との間で
移動する。
　そして、この紙葉押え３１は、降下することにより、集積空間部１５内の底面上に載置
及び集積された紙葉類Ｓを上方から押え保持する。
【００２５】
　なお、電源ＯＮ時における紙葉押え３１の「待機状態」は、図３で示される「退避位置
」であっても、図４で示される「最下位置」であっても良く、適宜選択可能である。
　投入部１２の投入口１２Ａを経由して集積空間部１５内に紙葉類Ｓを投入する場合には
、図２に示されるように、紙葉押え３１を「退避位置」に上昇させておく。
【００２６】
　投入部１２には、集積空間部１５に隣接する所定の空間内に挿入された手の動きを検出
するジェスチャーセンサ３２が設けられている。すなわち、ジェスチャーセンサ３２は、
集積空間部１５の周囲における手の動きを検出する。ジェスチャーセンサ３２は動作検出
部の例に該当する。
　また、このジェスチャーセンサ３２は、紙葉類Ｓを投入部１２内にセットする際に邪魔
にならないように集積空間部１５の外部に設置されている。
【００２７】
　また、投入部１２には、集積空間部１５内にセットされた紙葉類Ｓが一定残量であるか
否かを検出する残量センサ３３が設けられている。残量センサ３３は、残量検出部の例に
該当する。残量センサ３３として、光の遮断を検出することで物体の存在を検知するフォ
トインタラプタを用いてもよいが、これに限らない。
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　これらジェスチャーセンサ３２及び残量センサ３３の検出出力は、制御部２２の一部で
ある紙葉押え制御部３４（図５参照）に取り込まれる。
【００２８】
　この紙葉押え制御部３４は、ジェスチャーセンサ３２及び残量センサ３３の検出出力に
基づき、紙葉押え３１を上昇又は下降させる。
　また、この紙葉押え制御部３４は、集積空間部１５内の紙葉類Ｓが一定残量より多いか
否かを、残量センサ３３の検出結果に基づいて判定する。集積空間部１５内の紙葉類Ｓが
一定残量より多いと判定した場合、この紙葉押え制御部３４は、紙葉押え３１を開放する
。ここで、紙葉押え３１を開放するとは、紙葉押え３１を上昇させることで、紙葉押え３
１による紙葉類Ｓの保持を終了させることである。このように紙葉押え制御部３４が紙葉
押え３１を開放するのは、集積空間部１５内の紙葉類Ｓが一定残量より多い場合には、紙
葉類Ｓに押圧力を掛けなくとも、取り込み搬送部１６が紙葉類Ｓを１枚ずつ繰り出せるか
らである。
　一方、紙葉押え制御部３４は、集積空間部１５内の紙葉類Ｓが一定残量より少ないと判
断した場合、紙葉押え３１を降下させて紙葉類Ｓを押える。集積空間部１５内の紙葉類Ｓ
が一定残量より少ない場合には、取り込み搬送部１６による紙葉類Ｓの繰出し時にスリッ
プが発生する可能性があり、紙葉押え制御部３４は、これを防止するために、紙葉押え３
１を降下させて紙葉類Ｓに一定の押圧力を加える。
【００２９】
　また、紙葉押え制御部３４は、ジェスチャーセンサ３２及び残量センサ３３による検出
出力を取得する他、スタート釦４１及び紙葉押えアップダウン釦４２からの出力を取得す
る。これらの釦の出力は、当該ボタンが押下されたか否かを示す。
　スタート釦４１は、投入部１２の集積空間部１５内に集積した紙葉類Ｓの計数を開始又
は停止させるための押釦である。
　紙葉押えアップダウン釦４２は、紙葉押え３１を、図３で示される「退避位置」に上昇
させる、又は図４で示される「最下位置」に降下させるための押釦である。
【００３０】
　また、紙葉押え制御部３４は、紙葉押え３１を上昇又は降下させるためのドライバとな
る紙葉押え駆動部４３、及び搬送部（取り込み搬送部１６、縦搬送部１８、及び振分け搬
送部１９）を駆動するためのドライバとなる搬送部駆動部４４に制御信号を出力する。
【００３１】
　次に、図６を参照して紙葉類処理装置１１の動作について説明する。
　図６は、紙葉押え制御部３４が実行する処理手順の例を示すフローチャートである。紙
葉押え制御部３４は、紙葉類処理装置１１の電源が接続（ＯＮ）されると図６処理を開始
する。
《ステップＳ１》
　紙葉押え制御部３４は、「待機状態」において、紙葉押え３１が、図３で示される「退
避位置」に設定されているか、図４で示される「最下位置」に設定されているかを判定す
る。「最下位置」に設定されていると判定した場合（ステップＳ１：ＮＯ）、ステップＳ
２に進む。「退避位置」に設定されていると判定した場合（ステップＳ１：ＹＥＳ）、ス
テップＳ３に進む。
【００３２】
《ステップＳ２》
　紙葉押え制御部３４は、紙葉押え駆動部４３を駆動して、「最下位置」にある紙葉押え
３１を図３で示される「退避位置」にまで上昇させる。
【００３３】
《ステップＳ３》
　投入部１２の投入口１２Ａを通じて集積空間部１５内に紙葉類Ｓがセットされるのを待
ち受ける。
【００３４】
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《ステップＳ４》
　ステップＳ３での紙葉類Ｓのセットが完了して、紙葉押えアップダウン釦４２が押され
た場合（ステップＳ４：ＹＥＳ）、次のステップＳ５に進む。一方、紙葉押えアップダウ
ン釦４２が押されない場合（ステップＳ４：ＮＯ）、ステップＳ３に戻る。この場合、紙
葉押えアップダウン釦４２が押下されるまでステップＳ３～Ｓ４を繰り返す待機となる。
【００３５】
《ステップＳ５》
　紙葉押え制御部３４は、残量センサ３３の出力に基づき、投入部１２の集積空間部１５
内にセットされた紙葉類Ｓが一定残量以下であるか否かを判定する。一定残量よりも多い
と判定した場合（ステップＳ５：ＮＯ）、ステップＳ６に進む。一方、一定残量以下であ
ると判定した場合（ステップＳ５：ＹＥＳ）、ステップＳ７に進む。
【００３６】
《ステップＳ６》
　ステップＳ５で残量センサ３３の検出結果に基づき集積空間部１５内の紙葉類Ｓが一定
残量より多いと判別した場合、紙葉押え制御部３４は、紙葉押え３１の開放状態を維持す
る。集積空間部１５内の紙葉類Ｓが一定残量より多い場合には、紙葉類Ｓに押圧力を掛け
なくとも、取り込み搬送部１６が紙葉類Ｓを１枚ずつ繰り出せるためである。
　その後、スタート釦４１が押下された場合、紙葉押え制御部３４は、搬送部駆動部４４
に対して、投入部１２の集積空間部１５内に集積した紙葉類Ｓの計数及び分類を行わせる
ための駆動信号を出力する。
　なお、スタート釦４１が押下された後は、搬送部駆動部４４に対して紙葉類Ｓの計数及
び分類処理を停止させる指示がなされるまで、その処理を継続する。
【００３７】
《ステップＳ７》
　紙葉押え制御部３４は、紙葉押え駆動部４３に対して紙葉押え３１を降下させるための
駆動信号を出力する。これにより、紙葉押え３１を、集積されている紙葉類Ｓ上に降下さ
せて紙葉類Ｓに一定の押圧力を加え、紙葉類Ｓの繰出し時に生じる取り込み搬送部１６で
のスリップを防止する。
【００３８】
《ステップＳ８》
　スタート釦４１が押下された場合、紙葉押え制御部３４は、搬送部駆動部４４に対して
、投入部１２の集積空間部１５内に集積した紙葉類Ｓの計数及び分類を行わせるための駆
動信号を出力する。
【００３９】
《ステップＳ９》
　紙葉押え制御部３４は、ジェスチャーセンサ３２の出力に基づき、投入口１２Ａを通じ
て投入部１２の集積空間部１５内に、紙葉類Ｓの追加セットのための手又は紙葉類Ｓの存
在（図２に符号Ｈ１で示す）が検出されたか否かを判定する。検出されたと判定した場合
（ステップＳ９：ＹＥＳ）、ステップＳ１０に進む。一方、手又は紙葉類Ｓの存在が検出
されていないと判定した場合（ステップＳ９：ＮＯ）、ステップＳ１２に進む。
【００４０】
《ステップＳ１０》
　集積空間部１５内に紙葉類Ｓの追加セットのための手又は紙葉類Ｓが挿入されたとして
、紙葉押え制御部３４は、搬送部駆動部４４に対して紙葉類Ｓの計数及び分類処理を中止
させる駆動信号を出力する。
【００４１】
《ステップＳ１１》
　紙葉押え制御部３４は、紙葉押え駆動部４３に対して紙葉押え３１を上昇させるための
駆動信号を出力する。その後、ステップＳ３にて、投入部１２の集積空間部１５への紙葉
類Ｓの追加セットを受け入れる。
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【００４２】
《ステップＳ１２》
　ステップＳ９にて投入部１２の集積空間部１５への紙葉類Ｓの追加セットが無いと判断
されたことで、搬送部駆動部４４が、紙葉類Ｓの計数及び分類処理を継続して行なう。
　その後、紙葉類Ｓの処理が終了せず継続する場合に先のステップＳ５に戻る。一方、紙
葉類Ｓの処理が全て終了した場合は本フローを終了する。
【００４３】
　以上のように、本実施形態に示される紙葉類処理装置１１によれば、投入部１２の集積
空間部１５に隣接する所定の空間内に挿入された手の動きを検出するジェスチャーセンサ
３２の検出結果に基づき、集積空間部１５に挿入された手が紙葉類Ｓの追加セットの動作
であると判別した場合に、紙葉押え３１を開放する（ステップＳ９～Ｓ１１参照）。
　これによって、本実施形態の紙葉類処理装置１１では、紙葉押え３１を上昇させる操作
釦（紙葉押えアップダウン釦４２）の操作を作業員が別途行わなくとも、ジェスチャーセ
ンサ３２の検出結果に基づき紙葉押え３１を自動開放することができる。その結果、投入
部１２内への紙葉類Ｓの追加投入を円滑に行うことができ、紙葉類Ｓの機器内への取り込
み動作が阻害されることを未然に防止することができる。
　また、本実施形態の紙葉類処理装置１１では、ジェスチャーセンサ３２の検出結果に基
づき紙葉押え３１を自動開放できるので、作業員が片手で紙葉類Ｓの追加投入を行うがで
き、紙葉類Ｓの分類及び計数作業を効率化することができる。
【００４４】
　また、本実施形態の紙葉類処理装置１１では、投入部１２の集積空間部１５の外部領域
にジェスチャーセンサ３２を設置したので、紙葉類Ｓを投入部１２内にセットするに際し
て、ジェスチャーセンサ３２が邪魔になることがなく、円滑な紙葉類Ｓの追加セットを行
うことができる。
【００４５】
　なお、上記実施形態では、ステップＳ９～Ｓ１１で示されるように、集積空間部１５に
挿入された手が紙葉類Ｓの追加セットの動作であると判別した場合に、紙葉押え３１を開
放するようにした。そして、集積空間部１５への紙葉類Ｓの追加セットの後に、紙葉押え
アップダウン釦４２の操作により（ステップＳ４参照）、開放した紙葉押え３１を下降さ
せるようにしたが、この動作を、ジェスチャーセンサ３２の出力に基づき行うようにして
も良い。
　すなわち、投入部１２の投入口１２Ａに追加セットのための手を近づけた後に、ジェス
チャーセンサ３２が投入口１２Ａから離れていく手の動作を検出することにより、紙葉押
え３１が下降して自動的に紙葉押え動作を行うようにしても良い。これにより、ステップ
Ｓ４で示されるような、紙葉押えアップダウン釦４２を押す手間が不要となる効果を得る
ことができる。
【００４６】
　また、上記実施形態では、図６のステップＳ６及びＳ８での計数スタート釦４１の押下
により搬送部駆動部４４が分類処理を開始する場合を例に説明したが、紙葉類Ｓの残量に
より紙葉押え３１が動作した後は、スタート釦４１が押下されなくても自動的に分類処理
を開始するようにしてもよい。
　これにより、作業員がスタート釦４１を押下せずとも搬送部駆動部４４が分類処理を自
動的にスタートする。この点で、更に効率を向上させることができる。
【００４７】
　また、上記実施形態では、図６のステップＳ１０で紙葉類の追加投入のために、搬送部
駆動部４４が分類処理を停止して、紙葉押え駆動部４３が紙葉押え３１を上昇させる場合
を例に説明したが、搬送部駆動部４４が分類処理を継続したまま、紙葉押え駆動部４３が
紙葉押え３１を上昇させるようにしてもよい。この場合、紙葉類Ｓの機械内への取り込み
動作が不安定になった時点で、制御部２２が、搬送部駆動部４４の分類処理を停止させる
。
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　これにより、紙葉類の追加投入中も分類処理を継続することができる。この点で、稼動
効率を向上させることができる。
【００４８】
＜第２の実施形態＞
　本発明の第２の実施形態について図５、図６及び図７を参照して説明する。
　第２の実施形態に示される紙葉類処理装置１１が、第１の実施形態の場合と異なる点は
、ジェスチャーセンサ３２が単に紙葉類Ｓの投入動作を検出するのではなく、投入動作を
予め記憶している基準動作データと比較することで、投入動作をより正確に認識するよう
にした点にある。
　具体的には、図５に示される記憶部２３に、紙葉類Ｓの投入動作となる上方向の手の動
き（図７に符号Ｈ２で示す）を、ジェスチャーセンサ３２に読み取らせた後、基準動作デ
ータとして事前に記憶させておく。
　また、この基準動作データは、計数開始の意思表示を読取るため、ノイズ動作に反応し
ない動作を記憶部２３に登録する。
【００４９】
　そして、以上のように記憶部２３に記憶させた基準動作データは、先に図７を参照して
説明したフローチャートのステップＳ２及びステップＳ９～Ｓ１１にて用いる。
　すなわち、ステップＳ２及びステップＳ１１で示される紙葉押え３１を上昇させる処理
において、ジェスチャーセンサ３２により検出された、投入部１２内に挿入された手の動
きが、基準動作データに一致したことを条件として、紙葉押え３１を開放する。これによ
り、紙葉類Ｓの追加セット以外で近づいた手の動きに対して紙葉押え３１が開放すること
が規制される。この点で、紙葉押え３１が誤動作することを未然に防止できる。
【００５０】
　以上のように、第２の実施形態に示される紙葉類処理装置１１は、ジェスチャーセンサ
３２により検出された手の動きが、予め記憶した基準動作データに一致したことを条件と
して、紙葉押え３１を開放する。これにより、この紙葉類処理装置１１によれば、紙葉類
Ｓの追加セット以外で近づいた手の動きに対して、紙葉押え３１が開放することが規制さ
れる。すなわち、紙葉押え３１が誤動作することを未然に防止することができる。
【００５１】
　なお、制御部２２の全部または一部の機能を実現するためのプログラムをコンピュータ
読み取り可能な記録媒体に記録して、この記録媒体に記録されたプログラムをコンピュー
タシステムに読み込ませ、実行することにより各部の処理を行ってもよい。なお、ここで
いう「コンピュータシステム」とは、ＯＳや周辺機器等のハードウェアを含むものとする
。
　また、「コンピュータ読み取り可能な記録媒体」とは、フレキシブルディスク、光磁気
ディスク、ＲＯＭ、ＣＤ－ＲＯＭ等の可搬媒体、コンピュータシステムに内蔵されるハー
ドディスク等の記憶装置のことをいう。また上記プログラムは、前述した機能の一部を実
現するためのものであっても良く、さらに前述した機能をコンピュータシステムにすでに
記録されているプログラムとの組み合わせで実現できるものであっても良い。
【００５２】
　加えて、第１の実施形態、第２の実施形態においては、ジェスチャーセンサ３２は、集
積空間部１５に隣接する所定の空間内に挿入された手の動きを検出するとしたが、この範
囲に限るものではなく、投入部１２の集積空間部１５及び隣接する所定の空間のうち少な
くともいずれかの空間内に挿入された手の動きを検出するものであっても良い。
【００５３】
　以上、本発明の実施形態について図面を参照して詳述してきたが、具体的な構成はこの
実施形態に限られるものではなく、この発明の要旨を逸脱しない範囲の設計変更等も含ま
れる。
【符号の説明】
【００５４】
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　１１　紙葉類処理装置
　１２　投入部
　１２Ａ　投入口
　１５　集積空間部
　２１　操作指示部
　２２　制御部
　２３　記憶部
　３１　紙葉押え
　３２　ジェスチャーセンサ
　３３　残量センサ
　３４　紙葉押え制御部
　Ｓ　紙葉類

【図１】 【図２】
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