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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　シートに画像を記録する記録動作を行う記録ヘッドと、
　該記録ヘッドを搭載して移動するキャリッジと、
　第１の方向と該第１の方向と反対の第２の方向とに回転する駆動源と、
　該駆動源が前記第１の方向に回転することによって前記記録ヘッドによって画像が記録
されたシートを排出する排出ローラと、
　装置本体に対して開閉可能に設けられ前記駆動源が前記第１の方向に所定量以上回転す
ると開く排出トレイと、
　前記駆動源が前記第１の方向に回転することによって前記記録ヘッドの回復動作を行う
回復手段と、を備え、
　前記回復動作を行っているときに、前記駆動源の前記第１の方向の回転量が前記所定量
以上にならないように前記駆動源を前記第２の方向に回転させる記録装置において、
　前記回復手段は、前記記録動作を行った場合に前記キャリッジと干渉する第１の状態と
前記キャリッジと干渉しない第２の状態とに切り替わる構成であり、
　前記回復手段が前記第１の状態にあるときは記録ジョブの受信の有無を確認せず、前記
回復手段が前記第２の状態にあるときは記録ジョブの受信の有無を確認し、記録ジョブを
受信した場合は前記回復動作を中止して当該記録ジョブにしたがって記録動作を実行する
ことを特徴とする記録装置。
【請求項２】



(2) JP 6278635 B2 2018.2.14

10

20

30

40

50

　前記記録ヘッドは、インクを吐出して画像を記録するインクジェット記録ヘッドである
ことを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項３】
　前記回復手段は、前記記録ヘッドの吐出口面に密着する上昇位置と前記吐出口面と離間
した下降位置とに移動するキャップを有し、前記キャップが前記上昇位置にあるときは前
記第１の状態であり前記キャップが前記下降位置にあるときは前記第２の状態であること
を特徴とする請求項２に記載の記録装置。
【請求項４】
　前記回復手段は、前記キャリッジを固定する上昇位置と前記キャリッジを固定しない下
降位置とに移動するキャリッジロックピンを有し、前記キャリッジロックピンが前記上昇
位置にあるときは前記第１の状態であり前記キャリッジロックピンが前記下降位置にある
ときは前記第２の状態であることを特徴とする請求項２または３に記載の記録装置。
【請求項５】
　前記回復手段は、ホーム位置からアウェイ位置に向かって移動することにより前記記録
ヘッドの吐出口面をワイピングするワイパーを有し、前記ワイパーが移動途中位置にある
ときは前記第１の状態であり前記ワイパーが前記ホーム位置にあるときは前記第２の状態
であることを特徴とする請求項２ないし４のいずれか１項に記載の記録装置。
【請求項６】
　前記駆動源が回転することによってシートを搬送する搬送ローラと、該搬送ローラから
前記回復手段への駆動力の伝達状態を切り替えるクラッチをさらに備えることを特徴とす
る請求項１ないし５のいずれか１項に記載の記録装置。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、画像が記録されたシートを保持するための可動式のトレイを備えた記録装置
に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　記録装置において画像が記録された用紙（シート）は、排出トレイ（トレイ）上に排出
されて、その排出トレイに保持される。可動式の排出トレイは、例えば、回動軸を中心に
開閉可能に構成されている。この排出トレイは、使用しないときに閉じた状態に保持する
ことにより、記録装置をコンパクトにすることができ、また記録装置内部の記録部への埃
などの侵入を防ぐことができる。
【０００３】
　特許文献１には、画像が記録された用紙を排出トレイ上に排出するための排出ローラの
回転力を利用して、排出トレイを自動的に開動させる装置が提案されている。具体的には
、排出ローラの一方向の回転を排出トレイに伝達するディレイ機構を備え、排出ローラの
他方向の回転量に応じてディレイ機構に蓄積された遅延回転量（ディレイ蓄積量）以上に
排出ローラが一方向に回転したときに、排出トレイを開動させる。排出ローラとインクの
吸引ポンプの駆動源を共通化して、排出ローラの一方向の回転に連動させて吸引ポンプを
作動させる場合には、吸引ポンプを作動させる前に、排出ローラを他方向に回転させて遅
延回転量を充分に蓄積する（ディレイ蓄積動作）。これにより、吸引ポンプの作動時に、
排出トレイが不用意に開動することが防止できる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１０－６６０８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
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　記録装置の小型化および低コスト化を図るためには、排出ローラと吸引ポンプだけでな
く、画像を記録するための記録ヘッドの回復動作を行う回復機構などをも含めて、同一の
駆動源によって駆動することが望ましい。回復動作は、記録ヘッドを良好な状態に維持す
るための動作である。例えば、記録ヘッドがインクを吐出可能なインクジェット記録ヘッ
ドの場合には、記録ヘッドをワイピングする動作、記録ヘッド用のキャップを移動させる
動作、そのキャップ内を負圧にして記録ヘッドからインクを吸引する動作などが含まれる
。
【０００６】
　このような回復機構の駆動源を排出ローラと共通化した場合には、回復動作中において
頻繁にディレイ蓄積動作を実行することが必要となり、結果的に、回復動作に掛かる時間
が長くなる。そのため、その回復動作中に、画像を記録するためのジョブ（記録ジョブ）
を受信したときには、回復動作が終了するまで長時間待たされることになる。
【０００７】
　本発明の目的は、排出ローラおよび記録ヘッドの回復機構の駆動源の共通化に伴って、
回復機構の回復動作に時間が掛かる場合にも、必要なジョブを速やかに実行することがで
きる記録装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の記録装置は、シートに画像を記録する記録動作を行う記録ヘッドと、該記録ヘ
ッドを搭載して移動するキャリッジと、第１の方向と該第１の方向と反対の第２の方向と
に回転する駆動源と、該駆動源が前記第１の方向に回転することによって前記記録ヘッド
によって画像が記録されたシートを排出する排出ローラと、装置本体に対して開閉可能に
設けられ前記駆動源が前記第１の方向に所定量以上回転すると開く排出トレイと、前記駆
動源が前記第１の方向に回転することによって前記記録ヘッドの回復動作を行う回復手段
と、を備え、前記回復動作を行っているときに、前記駆動源の前記第１の方向の回転量が
前記所定量以上にならないように前記駆動源を前記第２の方向に回転させる記録装置にお
いて、前記回復手段は、前記記録動作を行った場合に前記キャリッジと干渉する第１の状
態と前記キャリッジと干渉しない第２の状態とに切り替わる構成であり、前記回復手段が
前記第１の状態にあるときは記録ジョブの受信の有無を確認せず、前記回復手段が前記第
２の状態にあるときは記録ジョブの受信の有無を確認し、記録ジョブを受信した場合は前
記回復動作を中止して当該記録ジョブにしたがって記録動作を実行することを特徴とする
。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、記録ヘッドの回復動作中に、記録ジョブなどの特定のジョブを受信し
たときに、その特定のジョブの実行が許容される状態であることを条件として回復動作を
中断することにより、特定のジョブを速やかに実行することができる。この結果、ユーザ
の待ち時間の増加を軽減して、ユーザビリティを高めることができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の第１の実施形態における記録装置の斜視図である。
【図２】図１の記録装置における制御系のブロック図である。
【図３】図１の記録装置における駆動部の斜視図である。
【図４】図３の駆動部に備わるディレイ機構の分解斜視図である。
【図５】図４のディレイ機構の断面図である。
【図６】図３の駆動部の動作の説明図である。
【図７】図１の記録装置に備わる回復機構の斜視図である。
【図８】図７の回復機構の動作を説明するための斜視図である。
【図９】図７の回復機構の動作を説明するための斜視図である。
【図１０】本発明の第１の実施形態におけるキャップクローズシーケンスを説明するため
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のフローチャートである。
【図１１】図１０におけるディレイ蓄積シーケンスを説明するためのフローチャートであ
る。
【図１２】本発明の第２の実施形態における搬送モータの制御形態の説明図である。
【図１３】本発明の第２の実施形態における搬送モータの制御シーケンスを説明するため
のフローチャートである。
【図１４】本発明の第２の実施形態におけるキャップクローズシーケンスを説明するため
のフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下に、本発明の実施形態について説明する。　
　（第１の実施形態）
　図１は、本実施形態の記録装置Ｐの斜視図であり、図１（ａ）は排出トレイを閉じた状
態、図１（ｂ）は排出トレイを閉じた状態を示す。
【００１２】
　記録装置Ｐの上部には、原稿を読み込むスキャナ１２と、記録装置に命令を与えるため
の各種操作および設定を行う操作パネル１３と、が備えられている。記録装置Ｐの内部に
は、記録媒体としてのシートを積載するシート積載部２、シート給送部、シート搬送部、
記録部、排出部が備えられている。シート積載部２に積載されたシートは、シート給送部
によってシート搬送部に給送されてから、そのシート搬送部によって記録部に搬送され、
その記録部において画像が記録されてから排出部によって排出される。
【００１３】
　本例の記録部は、インク吐出可能な記録ヘッドとインクタンクを搭載したキャリッジの
矢印Ｘの主走査方向に沿う往復移動と、主走査方向と交差（本例の場合は、直交）する矢
印Ｙの副走査方向のシートの搬送と、を繰り返すことによって画像を記録する。記録ヘッ
ドは、電気熱変換素子やピエゾ素子などのインクの吐出エネルギー発生素子を用いて、イ
ンクの吐出口からインクを吐出することができる。排出部には、後述するように、シート
を排出可能な排出ローラ、およびシートを保持する排出トレイなどが備えられている。ま
た記録装置Ｐには、記録ヘッドにおけるインクの吐出状態を良好に維持するための回復動
作を実行可能な回復部が備えられている。
【００１４】
　図２は、記録装置Ｐの制御系のブロック図である。
【００１５】
　キャリッジは、キャリッジモータ１０によって往復移動され、搬送部および排出部の排
出ローラは、搬送モータ６０２によって駆動される。記録装置Ｐ内の制御基板１１には、
ＲＯＭ１１０１、ＲＡＭ１１０２、ＣＰＵ１１０３、およびモータドライバ１１０４が備
えられている。ＣＰＵ１１０３は、本記録装置の動作の制御処理やデータ処理等を実行す
る。ＲＯＭ１１０１は、それらの処理手順等のプログラムの他、各モータの駆動プロファ
イルやパラメータを格納し、ＲＡＭ１１０２は、それらの処理を実行するためのワークエ
リアとして用いられる他、一時的な定数などを記憶する。ＣＰＵ１１０３は、モータドラ
イバ１１０４を介してキャリッジモータ１０および搬送モータ６０２（駆動源）を制御す
る。
【００１６】
　図３は、排出部の駆動系を示す斜視図である。
【００１７】
　搬送部の搬送ローラ９は、プーリ６０５，６０９、およびベルト６０６を介して搬送モ
ータ６０２によって回転駆動される。さらに、搬送ローラ９の回転力は、ギア６０３，６
０４を介して排出部の排出ローラ６０１に伝達される。ギア６０３は排出ローラギアであ
る。排出ローラ６０１は、搬送モータ６０２が矢印Ａ１方向に正転したときに、シートを
排出トレイ１へ排出する矢印Ｂ１方向（一方向）に回転する。また排出ローラ６０１は、
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搬送モータ６０２が矢印Ａ２方向に逆転したときに、シートを装置本体内へ引き込む矢印
Ｂ２方向（他方向）に回転する。
【００１８】
　排出トレイ１は、記録装置Ｐの本体正面の下部に、軸線Ｏを中心として回動可能に取り
付けられており、矢印Ｃ１方向に回動したときに開き、矢印Ｃ２方向に回動したときに閉
じる。軸線Ｏの近くには、リンク部材を組み合わせた回転レバー６０７が備えられており
、排出トレイ１は、この回転レバー６０７と連動して回動する。排出ローラ６０１の回転
軸には、排出ローラカム６０８が取り付けられている。排出ローラ６０１の回転力は、後
述するディレイ機構（伝達機構）を介して排出ローラカム６０８に伝達される。
【００１９】
　図６は、回転レバー６０７と排出ローラカム６０８との関係の説明図である。
【００２０】
　排出トレイ１が閉じた状態にあるときは、図６（ａ）のように、回転レバー６０７が排
出ローラカム６０８に接している。排出ローラカム６０８が矢印Ｂ１方向に正転されると
、回転レバー６０７の一端６０７Ａが下方へ押され、排出トレイ１と接する他端６０７Ｂ
が上方へ動き、結果として、図６（ｂ），（ｃ），（ｄ）のように排出トレイ１が開かれ
る。排出トレイは、図６（ｄ）のようにシートの保持位置まで開動した後に、排出トレイ
１の一部分が引き出される。一方、排出トレイ１が図６（ａ）のような閉じた状態にある
ときに、排出ローラカム６０８が矢印Ｂ２方向に逆転された場合は、排出ローラカム６０
８のカム形状により、回転レバー６０７を押す力が作用しない。したがって、排出トレイ
１は図６（ａ）の閉じた状態のままであり、開かれることはない。また、図６（ｄ）のよ
うに排出トレイ１が開いた状態においては、回転レバー６０７が排出ローラカム６０８と
接していないため、排出ローラカム６０８と回転レバー６０７とは連動しない。
【００２１】
　図４および図５は、排出ローラ６０１の回転力を排出ローラカム６０８に伝達するディ
レイ機構（伝達機構）の説明図である。
【００２２】
　本例のディレイ機構は、図４のように、排出ローラ６０１の同軸上に回転自在に備えら
れた４つのリング状部材７０１，７０２，７０３，７０４と、排出ローラギア６０３と、
を含む。リング状部材７０１，７０２，７０３，７０４には、１つずつの突起部７０１ａ
，７０２ａ，７０３ａ，７０４ａが設けられている。リング状部材７０１，７０２，７０
３，７０４は、その順序で排出ローラ６０１から遠ざかるように配備されており、以下に
おいては、それらをリング状部材Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄともいう。排出ローラギア６０３は、搬
送モータ６０２からの駆動力を排出ローラ６０１に伝達するものであり、そのために排出
ローラ６０１に固定されている。したがって、排出ローラギア６０３は排出ローラ６０１
と完全に同期して回転する。一方、４つのリング状部材Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄおよび排出ローラ
カム６０８は、排出ローラ６０１の同軸上に回転自在に取り付けられている。排出ローラ
ギア６０３の突起部６０３ａ，リング状部材Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄの突起部７０１ａ，７０２ａ
，７０３ａ，７０４ａ、および排出ローラカム６０８の突起部６０８ａは、これらの順で
互いに隣接する。これらの互いに隣接する突起部同士が当接することにより、排出ローラ
ギア６０３と排出ローラカム６０８との間の動力伝達系が形成される。
【００２３】
　次に、このような構成のディレイ機構の動作について説明する。
【００２４】
　搬送モータ６０２が矢印Ａ１方向に正転すると、その回転に同期して排出ローラ６０１
と排出ローラギア６０３が矢印Ｂ１方向に正転する。そして、排出ローラギア６０３が矢
印Ｂ１方向に１回転するまでの間に、排出ローラギア６０３の突起部６０３ａとリング状
部材Ａの突起部７０１ａとが当接する。その後は、リング状部材Ａが排出ローラギア６０
３と同期して正転し、そのリング状部材Ａが１回転するまでの間に、リング状部材Ａの突
起部７０１ａとリング状部材Ｂの突起部７０２ａとが当接する。その後は、リング状部材
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Ｂがリング状部材Ａと同期して正転し、そのリング状部材Ｂが１回転するまでの間に、リ
ング状部材Ｂの突起部７０２ｂとリング状部材Ｃの突起部７０３ａとが当接する。その後
は、リング状部材Ｃがリング状部材Ｂと同期して正転し、そのリング状部材Ｃが１回転す
るまでの間に、そのリング状部材Ｃの突起部７０３ｂとリング状部材Ｄの突起部７０４ａ
とが当接する。その後は、リング状部材Ｄがリング状部材Ｂと同期して正転し、そのリン
グ状部材Ｄが１回転するまでの間に、そのリング状部材Ｄの突起部７０４ｂと排出ローラ
カム６０８の突起部６０８ａとが当接する。その後、排出ローラカム６０８は、排出ロー
ラ６０１、排出ローラギア６０３、およびリング状部材Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄと同期して正転す
る。
【００２５】
　このように、排出ローラ６０１から排出ローラカム６０８への動力の伝達において、互
いに隣接する突起部同士が全て当接するまでの間は、排出ローラ６０１は正転するものの
、排出ローラカム６０８は動かない。そして、互いに隣接する突起部同士が全て当接した
後に、排出ローラ６０１と共に排出ローラカム６０８が正転する。したがって、互いに隣
接する突起部同士が全て当接するまでの間、排出ローラカム６０８の回転の開始が遅延す
ることになる。
【００２６】
　一方、搬送モータ６０２が矢印Ａ２方向に逆転すると、搬送モータ６０２に同期して排
出ローラ６０１と排出ローラギア６０３が矢印Ｂ２方向に逆転する。搬送モータ６０２の
正転時と同様に、排出ローラギア６０３、リング状部材Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄ、および排出ロー
ラカム６０８において互いに隣接する突起部が順次当接し、それらの隣接する突起部同士
が全て当接してから排出ローラカム６０８が逆回転を開始する。
【００２７】
　このように、排出ローラカム６０８を排出ローラ６０１と共に逆転させる状態の後に、
排出ローラカム６０８を排出ローラ６０１と共に正転させる状態とするまでには、搬送モ
ータ６０２を最も長い期間（遅延期間）に亘って正転させることが必要となる。したがっ
て、搬送モータ６０２を逆転させて、排出ローラカム６０８が排出ローラ６０１と共に逆
転する状態となっているときは、搬送モータ６０２が正転を開始してから、排出トレイ１
が開動作するまでの遅延期間が最大となる。つまり、ディレイ機構には、最大のディレイ
量として、最大の遅延回転量が蓄積されることになる。本例の場合、この最大の遅延回転
量は、搬送ローラ９の約２４７度の回転に対応する。また、搬送モータ６０２の逆転量に
応じて、最大の遅延回転量以下の任意の遅延回転量をディレイ量としてディレイ機構に蓄
積可能である。ディレイ機構に蓄積された遅延回転量以上に排出ローラ６０１が正転した
ときに、排出トレイ１が開動作される。
【００２８】
　図７は、回復部の構成を説明するための斜視図である。
【００２９】
　本例の記録装置Ｐはインクジェット記録装置であり、記録ヘッドには、インクを吐出す
るための微細な吐出口が形成されている。その吐出口が形成されている記録ヘッドの吐出
面には、インクミストが付着するおそれがあり、また記録ヘッド内のインク流路に気泡が
生じるおそれもある。記録ヘッドのインクの吐出状態を良好に維持するために、吐出口に
おけるインクの詰まりを抑制し、インク流路から吐出口までインクを充填させる必要があ
る。また、記録ヘッドが複数色のインクを吐出する構成である場合には、それらのインク
の混色が生じないように吐出口面の汚れを払拭する必要がある。これらの動作は、記録ヘ
ッドのインクの吐出状態を良好に維持するための回復動作である。この回復動作は、この
ような記録ヘッドのインクの吐出状態を良好に維持するための動作と、それに付随する動
作シーケンス全般を含むものとする。例えば、吐出口面のワイピング、吐出口面にキャッ
プを密着させるキャップクローズ、キャップを外すキャップオープン、吐出口からキャッ
プ内にインクを吸引するインク吸引、および、これらの動作を合わせた記録ヘッドのクリ
ーニング動作などを含む。
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【００３０】
　回復部には、記録ヘッドの吐出口面に密着して吐出口を乾燥から保護するキャップ５０
１、記録ヘッドの吐出口面をワイピングするワイパー５０２、キャリッジとの位置関係を
規制するキャリッジロックピン５０８、およびポンプ５０５が備えられている。記録ヘッ
ド用のキャップ５０１は、カラーインク用バルブ５０３およびブラックインク用バルブ５
０４を介してポンプ５０５が接続されている。ポンプ５０５としてはチューブポンプが採
用されており、チューブに押し付けられるコロ（ポンプコロ）を備えたポンプローラ５０
６を回転させることにより、キャップ５０１内のインクを吸引（空吸引）する。
【００３１】
　回復部の駆動力は、回復部に併設されるリボルバー機構を介して搬送ローラ９から伝達
される。リボルバー機構は、キャリッジをクラッチへ押し当てることによって、クラッチ
をオン状態とオフ状態に切り換えることができる。クラッチオン状態では、搬送ローラ９
から回復部への駆動力の伝達系が切断され、クラッチオフ状態では、搬送ローラ９から回
復部への駆動力の伝達系が接続される。
【００３２】
　クラッチオフ状態において、搬送ローラ９が矢印Ｄ２方向に逆転すると、これに連動し
てポンプローラ５０６が正転し、キャップ５０１からインクが吸引される。また、搬送ロ
ーラ９が矢印Ｄ１方向に正転すると、これに連動してポンプローラ５０６が逆転し、同時
に回復カム５０７（図８参照）が正転する。ポンプローラ５０６の逆転により、ポンプチ
ューブに対するコロの圧接状態が解除される。搬送ローラ９が正転方向に１回転すると、
コロの圧接状態が完全に解除されて、ポンプが初期化される。
【００３３】
　回復カム５０７は搬送ローラ９と同軸上に備えられている。回復カム５０７が矢印Ｄ１
の正転方向に１回転する間に、バルブ５０３，５０４の開閉、キャリッジロックピン５０
８の下降、キャップ５０１の下降、ワイパー５０２の往復、キャリッジロックピン５０８
の上昇、キャップ５０１の上昇の動作が次々に実行される。搬送ローラ９の矢印Ｄ２方向
の逆転時には、回復カム５０７は回転されない。
【００３４】
　このように、回復部は搬送モータ６０２の正転によって駆動され、また回復部の駆動中
も搬送ローラ９および排出ローラ６０１が連動して回転する。
【００３５】
　図８（ａ），（ｂ）および図９（ａ），（ｂ）は、回復カム５０７の位置と、ワイパー
５０２、キャリッジロックピン５０８、およびキャップ５０１と、の関係を説明するため
の回復機構の斜視図である。
【００３６】
　キャップ５０１は、図８（ａ），図９（ａ），（ｂ）の状態において下降位置にあり、
図８（ｂ）の状態において上昇位置にある。キャリッジをキャップ５０１の上に移動させ
た後、回復カム５０７の回転によってキャップ５０１を上昇させることにより、記録ヘッ
ドの吐出口面にキャップ５０１を密着させて、吐出口を乾燥から保護する。キャップ５０
１が上昇位置にあるときは、そのキャップ５０１と、記録動作のために往復移動するキャ
リッジと、が干渉するため、記録動作時には、キャップ５０１が下降位置にあることが必
要となる。つまり、記録ジョブを実行するためには、その実行が許容されるように、キャ
ップ５０１が下降位置にあることが必要である。
【００３７】
　キャリッジロックピン５０８は、図８（ａ），図９（ａ），（ｂ）の状態において下降
位置にあり、図８（ｂ）の状態において上昇位置にある。キャリッジロックピン５０８は
、キャリッジをキャップ５０１上に移動させた後、回復カム５０７の回転によってキャリ
ッジの凹部内に入り込むことにより、キャリッジを動かないように固定する。キャリッジ
ロックピン５０８が上昇位置にあるときは、そのキャリッジロックピン５０８と、記録動
作のために往復移動するキャリッジと、が干渉するため、記録動作時には、キャリッジロ
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ックピン５０８が下降位置にあることが必要となる。
【００３８】
　ワイパー５０２は、図８（ａ），（ｂ）の状態においてホーム位置にあり、図９（ｂ）
の状態においてアウェイ位置にあり、図９（ａ）の状態において移動途中位置にある。ワ
イパー５０２は、回復カム５０７の回転によってホーム位置からアウェイ位置に向かって
矢印Ｅ１方向に移動することにより、記録ヘッドの吐出口面をワイピングする。ワイパー
５０２が図９（ａ）のような移動途中位置にあるときは、そのワイパー５０２と、記録動
作のために往復移動するキャリッジと、が干渉する。そのため、記録動作時には、ワイパ
ー５０２の汚れが記録ヘッドに付着しないように、ワイパー５０２がホーム位置に戻るこ
とが必要となる。
【００３９】
　記録動作時は、図８（ａ）のように、キャップ５０１およびキャリッジロックピン５０
８が下降位置にあって、かつワイパー５０２がホーム位置にあることが必要である。以下
、図８（ａ）の状態における回復カム５０７の回転位置を待機位置という。この待機位置
となるときに回復部の駆動シーケンスを終了させることにより、そのシーケンス終了後に
、回復部以外の記録動作等のための駆動部を速やかに駆動させることができる。
【００４０】
　前述したように、リボルバー機構によって回復部への駆動力の伝達系を切断することに
より、回復部を駆動させることなく、搬送ローラ９と排出ローラ６０１を回転させること
も可能である。回復部への駆動力の伝達を切ってから搬送モータ６０２を逆転させること
により、回復部を駆動させることなく、後述するように、排出トレイ１の開動作防止用の
ディレイ量を蓄積させることができる。
【００４１】
　記録装置における各部の駆動および動作シーケンスを実行する際には、ＲＯＭ１１０１
に記憶されたプログラムやパラメータデータをＣＰＵ１１０３がロードしてＲＡＭ１１０
２上に展開する。そして、このプログラムやパラメータデータをもとにＣＰＵ１１０３が
各部を制御する。回復部の駆動時には、それに連動して排出ローラ６０１が矢印Ｂ１方向
に正転するため、その排出ローラ６０１と連動して排出トレイ１が開く場合がある。通常
、排出を伴わない記録装置の動作中に不用意に排出トレイ１が開くことは、ユーザビリテ
ィの観点で好ましくない。
【００４２】
　本例においては、回復部の一連の動作シーケンス中に搬送ローラ９が合計で２４７度以
上正転される場合に、回復部の各動作間において、排出トレイ１の開動作防止用のディレ
イ量を蓄積するシーケンス（以下、「ディレイ蓄積シーケンス」ともいう）を実行する。
例えば、キャップクローズシーケンスにおいてディレイ蓄積シーケンスを実行する。
【００４３】
　キャップクローズシーケンスは、ワイピング、吸引（空吸引）、およびキャップクロー
ズの一連の動作を実行するシーケンスである。ワイピングは、記録ヘッドの吐出面をワイ
ピングして汚れを排除する動作であり、吸引（空吸引）は、キャップ５０１内に溜まった
廃インクをポンプ５０５によって吸引する動作である。また、キャップクローズは、キャ
ップ５０１を上昇させて記録ヘッドの吐出口面に密着させる動作である。
【００４４】
　このシーケンスにおけるワイピングは、回復カム５０７を合計３６０度正転させること
によって実行される。また、ポンプ５０５による廃インクの吸引後は、チューブに対する
コロの圧接状態を解除するためにポンプローラ５０６を逆転させる。そのためには、搬送
ローラ９を３６０度正転させる必要がある。よって、排出トレイ１を不用意に開かないよ
うにするために、搬送ローラ９を３６０度正転させる前、つまりワイピング動作と、ポン
プローラ５０６の逆転と、の間においてディレイ蓄積シーケンスを実行する。
【００４５】
　しかしながら、ディレイ蓄積シーケンスを実行することによって、キャップクローズシ
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ーケンス全体に掛かる時間が長くなる。そのため、キャップクローズシーケンスにおいて
、回復カム５０７が待機位置にあるときに、記録ジョブの受信の有無を判断し、記録ジョ
ブを受信している場合にはキャップクローズシーケンスを中断する。
【００４６】
　図１０は、ＣＰＵ１１０３によって実行されるキャップクローズシーケンスを説明する
ためのフローチャートである。
【００４７】
　キャップクローズシーケンスにおいては、ディレイ蓄積の前に、まず記録ジョブの受信
の有無を判断し（ステップＳ１）、記録ジョブを受信している場合はキャップクローズシ
ーケンスを終了する。このときの回復部は、キャップ５０１およびキャリッジロックピン
が下降位置にあり、かつワイパー５０２がホーム位置にある。つまり、回復カム５０７が
待機位置にある。このステップＳ１と同様に、回復カム５０７が待機位置にあるときのス
テップＳ６，Ｓ１２，Ｓ１４にも記録ジョブの受信の有無を判断し、記録ジョブを受信し
ている場合はキャップクローズシーケンスを終了する。
【００４８】
　記録ジョブを受信していない場合は、排出トレイ１の開動作防止用のディレイ蓄積をす
る（ディレイ蓄積シーケンス）。そのディレイ蓄積シーケンスについては後述する。次に
、ワイピング１を実行し（ステップＳ３）、ワイパー５０２による記録ヘッドの吐出口面
の払拭動作（矢印Ｅ１方向の移動）と、ワイパー５０２の戻し動作（矢印Ｅ２方向の移動
）を行う。このワイピング１は、搬送ローラ９の約１５０度の正転による回復カム５０７
の正転によって実行される。後のステップＳ５にて実行されるワイピング２は、回復カム
５０７を待機位置まで回転させる動作であり、搬送ローラ９の約２１０度の正転によって
実行される。これらのワイピング１，２（ステップＳ３，Ｓ５）における搬送ローラ９の
合計の正転量は、ディレイ機構に蓄積できる最大量（２４７度の回転角）を超えるため、
これらのワイピング１，２の間においてディレイ蓄積シーケンスを実行する（ステップＳ
４）。このステップＳ４におけるディレイ蓄積シーケンスの開始時には、回復カム５０７
が待機位置にはないため、キャップクローズシーケンスを中断するための記録ジョブの受
信の有無の判断はしない。
【００４９】
　ワイピング２の実行後に再度、記録ジョブの受信の有無を判断し（ステップＳ６）、記
録ジョブを受信している場合にはキャップクローズシーケンスを終了する。記録ジョブを
受信していない場合は、キャリッジを退避位置へ移動させる（ステップＳ７）。その退避
位置は、記録ヘッドがキャップ５０１上から外れるように設定された位置である。
【００５０】
　次のステップＳ８では廃インク吸引動作を実行し、キャップ５０１に溜まった廃インク
をポンプ５０５によって排出する。この動作において搬送ローラ９が十分に逆転されるた
め、同時に、排出トレイ１の開動作防止用のディレイも最大量まで蓄積される。その後の
ステップＳ９，Ｓ１１において実行されるポンプコロの圧接解除動作１，２は、ポンプの
チューブに対するコロの圧接状態を解除するためにポンプローラ５０６の逆転させる動作
である。まず、ステップＳ９において、搬送ローラ９の約１５０度の正転によって圧接解
除動作１を実行してから、ステップＳ１０においてディレイ蓄積シーケンスを実行する。
その後、ステップＳ１１において、搬送ローラ９の残りの約２１０度の正転によって圧接
解除動作２を実行する。圧接解除動作２により、先のステップＳ８においてディレイのほ
とんどを消費されてしまう。
【００５１】
　次のステップＳ１２において再度記録ジョブの受信の有無を判断し、記録ジョブを受信
している場合は、キャップクローズシーケンスを終了する。記録ジョブを受信していない
場合は、次の搬送ローラ９の正転に備えて、再びディレイ蓄積シーケンスを実行する（ス
テップＳ１３）。その後、再度、記録ジョブの受信の有無を判断し、記録ジョブを受信し
ている場合はキャップクローズシーケンスを終了する。記録ジョブを受信していない場合
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は、記録ヘッドがキャップ５０１上に位置するようにキャリッジを移動させる（ステップ
Ｓ１５）。その後、搬送ローラ９の正転によって回復カム５０７を回転させて、キャップ
５０１を記録ヘッドの吐出口面に密着するまで上昇させる（ステップＳ１６）。
【００５２】
　図１１は、ディレイ蓄積シーケンスを説明するためのフローチャートである。
【００５３】
　まず、ＣＰＵ１１０３は、搬送ローラ９と回復部との間のクラッチの状態を判断する（
ステップＳ２１）。その判断結果はＲＡＭ１１０２に記憶する。クラッチオン状態ではな
い場合は、クラッチオン状態にして（ステップＳ２２）、搬送ローラ９から回復部への駆
動力の伝達系を切断する。このように回復部の駆動系が切断された状態において、搬送モ
ータ６０２によって搬送ローラ９を逆転させて、排出トレイ１の開動作防止用のディレイ
を蓄積する（ステップＳ２３）。このときの搬送ローラ９の回転量は約２４７度であり、
確実に最大のディレイ量を蓄積することができる。このようなディレイ蓄積を行った後は
、ＲＡＭ１１０２の記憶データを参照して、先のステップＳ２１の時点でクラッチがオン
状態だったか否かを判定する（ステップＳ２４）。クラッチオン状態であった場合には、
クラッチをクラッチオフ状態に戻す（ステップＳ２５）。最後に、キャリッジを退避位置
に移動させて、ディレイ蓄積シーケンスを終了する。
【００５４】
　キャップクローズは、記録ヘッドの吐出面の乾燥を防ぐことを主な目的とした動作であ
り、インクジェット記録装置における基本的な回復動作の内の１つである。通常、キャッ
プクローズシーケンスはソフトウェア部品として提供されており、記録装置の動作中の様
々な場面で実行される。例えば、後述するように、キャップオープン状態のまま記録動作
をせずに一定時間が経過したとき、記録装置本体のパワーオフ処理に伴う動作時、記録ヘ
ッドのクリーニング動作時などにおいて実行される。
【００５５】
　キャップオープン状態のまま記録動作をせずに一定時間が経過したときには、一定時間
放置時処理を実行する。この一定時間放置時処理は、ＣＰＵ１１０３がしばらくはユーザ
が記録をしないと判断したときに、記録ヘッドの吐出面の乾燥を防ぐことを目的として、
記録ヘッドをキャップクローズして待機状態とする動作である。記録装置本体のパワーオ
フ処理は、ユーザが記録装置の利用を終えたことをＣＰＵ１１０３が想定したときの処理
であり、記録装置を次に起動させるまでの間、記録ヘッドの吐出面の乾燥を防ぐことを目
的とする。具体的には、記録ヘッドをキャップクローズし、ＲＯＭ１１０１に必要な情報
を記憶し、最後に、記録装置に供給されていた電源を落とす。
【００５６】
　キャップオープン状態のまま記録動作せずに一定時間経過したとき、および記録装置本
体のパワーオフ処理に伴うキャップクローズ動作において、これらのキャップクローズ動
作より以前に排出トレイ１がユーザによって閉じられている場合がある。このような場合
に、キャップクローズ動作中に不用意に排出トレイ１が開くことはユーザにとって好まし
くない。このような排出トレイ１の不用意の開きは、前述したように、図１０中のステッ
プＳ２，Ｓ４，Ｓ１０，Ｓ１３においてディレイ蓄積シーケンスを実行することにより防
止できる。
【００５７】
　本例の場合、図１１のディレイ蓄積シーケンスのクラッチオン動作（ステップＳ２２）
、搬送ローラの逆転動作（ステップＳ２３）、クラッチオフ動作（ステップＳ２５）、キ
ャリッジの移動（ステップＳ２６）に要する合計の時間は、６秒程度である。図１０のキ
ャップクローズシーケンスでは、このようなディレイ蓄積シーケンスを４回実行するため
、それを実行する場合としない場合では、約２４秒の時間差が生じる。そのため、キャッ
プクローズ動作の開始直後に、ユーザが記録装置に対して記録動作を要求した場合、その
約２４秒の時間差が直接的に影響し、記録動作の開始までに掛かる時間が約２４秒長くな
ってしまう。
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【００５８】
　そこで本実施形態においては、上述したように、図１０のキャップクローズシーケンス
において、回復カム５０７が待機位置にあるときに記録ジョブの受信の有無を判断し、記
録ジョブを受信している場合は、キャップクローズ動作を中断する。そして、その受信し
た記録ジョブにしたがって記録動作を実行する。キャップクローズシーケンスに要する時
間は、図１１のディレイ蓄積シーケンスを実行することにより長くなる。しかし、ユーザ
からの記録要求を受けた後、回復カム５０７が待機位置にあるときに記録ジョブの受信の
有無を判断し、その受信があるときはキャップクローズ処理を中断することができる。そ
のため、ディレイ蓄積シーケンスに伴うユーザの待ち時間の増加を軽減することができる
。
【００５９】
　本例におけるキャップクローズシーケンスは、ワイピング、空吸引、キャップ上昇の処
理の組み合わせであり、それらの処理の実行中は搬送ローラを正転させ、これに対して、
排出トレイ１の開動防止用ディレイ蓄積するときには搬送ローラを逆転させる。キャップ
クローズシーケンスのそれぞれの処理の開始時および終了時は回復カムが待機位置にある
ため、それぞれの処理の前後において、記録ジョブの受信の有無を判断している。このこ
とは、本例とは異なる回復部を備えて、キャップクローズシーケンス内の処理の組み合わ
せや順序が異なる場合にも有効である。すなわち、このような場合であっても、回復部の
状態が記録動作を速やかに開始可能な状態にあるときに、記録ジョブ受信の有無を判断し
て、それを受信している場合はキャップクローズを中断することができる。また、キャッ
プクローズの中断の条件は、本例のように記録ジョブの受信の有無とする他、記録ヘッド
やインク等の状態、記録装置における交換可能な消耗品の交換ジョブの受信の有無、記録
ヘッドや搬送ローラのクリーニングジョブの受信の有無とすることもできる。
【００６０】
　（第２の実施形態）
　本実施形態においては、前述した実施形態と同様に、ＣＰＵ１１０３が図１１のディレ
イ蓄積シーケンスを実行する。但し、そのディレイ蓄積シーケンスにおける搬送ローラ９
の逆転中（遅延回転量の蓄積中）も周期的に記録ジョブの受信の有無を判断し、記録ジョ
ブを受信している場合には搬送ローラ９の逆転を中断する。
【００６１】
　本例における搬送モータ６０２はＤＣモータであり、目標速度が与えられた場合に、一
定の割合で速度を増加（加速）させることによって目標速度（等速度）に達するように加
速制御される。その後、その目標速度と目標停止位置に基づいて算出される減速開始位置
から、一定の割合で速度を減少（減速）させるように減速制御される。図１２は、このよ
うな基本的な制御（ＰＩＤ制御）における搬送モータ６０２の速度変化の説明図であり、
横軸が時間、縦軸が速度である。
【００６２】
　ＣＰＵ１１０３は、図１３の制御シーケンスにしたがって搬送モータ６０２を制御する
。
【００６３】
　まず、搬送モータ６０２の速度が一定の割合で増加する加速域にあるか否かを判定する
（ステップＳ３１）。具体的には、搬送モータ６０２の速度が目標速度に達したか否かを
判定する。目標速度に達していない場合には、上記のように搬送モータ６０２を加速させ
る加速制御を周期的に実行すると共に、ステップＳ３１の判定を繰り返す。この周期的な
搬送モータ６０２の制御（ＰＩＤ制御）は、加速制御中だけでなく、等速制御中、および
減速制御中も同様に行う。搬送モータ６０２が目標速度に達した場合は、その目標速度を
維持する等速制御に移行する。次に、搬送モータ６０２が等速中か否かを判定し（ステッ
プＳ３２）、等速中の場合には、更に記録ジョブを受信しているか否かを判定する（ステ
ップＳ３３）。記録ジョブを受信している場合は、搬送モータ６０２が減速開始位置に達
した場合と同様に、その速度を一定の割合で減速させる減速制御に移行する。次に、搬送
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ータ６０２が停止したときに、減速制御を終了すると共に本シーケンスを終了する。本例
では、等速制御中にのみ記録ジョブの受信の有無を判定しているが、当然のことながら、
加速制御中、減速制御中においても同様に記録ジョブの受信の有無を判定して、それを受
信したときに搬送モータ６０２を速やかに停止させることが可能である。
【００６４】
　ＣＰＵ１１０３は、図１４のフローチャートにしたがって、キャップクローズシーケン
スを実行する。前述した実施形態の図１０のキャップクローズシーケンスに対して、ステ
ップＳ２とステップＳ３との間に、記録ジョブの受信の有無を判定するためのステップＳ
２Ａが追加されている。これは、ディレイ蓄積シーケンスにおける搬送ローラ９の逆転中
にも記録ジョブの受信の有無を判定するためであり、そのディレイ蓄積シーケンスにおい
て記録ジョブ受信を受信した場合にはキャップクローズシーケンスを中断する。ステップ
Ｓ１３のディレイ蓄積シーケンスにおいて記録ジョブを受信した場合も同様に、キャップ
クローズシーケンスを中断する。それに対し、仮に、ステップＳ１０のディレイ蓄積シー
ケンスにおいて記録ジョブを受信したときに、キャップクローズシーケンスを中断しよう
としても回復カム５０７は待機位置にない。そのため、ポンプコロの圧接解除動作２を行
って（ステップＳ１１）、回復カム５０７を待機位置に移動させてから、記録ジョブを既
に受信していることを確認してから、キャップクローズシーケンスを中断する（ステップ
Ｓ１２）。
【００６５】
　このように本実施形態では、キャップクローズシーケンス内のディレイ蓄積シーケンス
における搬送モータの駆動中にも記録ジョブの受信の有無を周期的に判定し、記録ジョブ
を受信している場合には速やかに搬送モータを停止させる。つまり、記録ヘッドの回復動
作中に記録ジョブを受信したときは、回復カム５０７が記録ジョブの実行を許容する待機
位置にあることを条件として、回復動作を中断して記録ジョブを速やかに実行する。その
後に、キャップクローズシーケンスを終了させる。したがって、ディレイ蓄積シーケンス
中に記録ジョブを受信した場合には、より早くキャップクローズシーケンスを中断して、
記録動作を開始することができる。
【００６６】
　（他の実施形態）
　記録方式は、記録ヘッドの往復移動とシートの搬送とを伴うシリアルスキャン方式に特
定されず、記録ヘッドに対してシートを連続的に搬送させるフルライン方式であってもよ
い。また、記録ヘッドは、シートにインクを付与可能なものであればよく、インクジェッ
ト記録ヘッドのみに特定されなり。回復動作は、記録ヘッドがインクを良好に付与可能な
状態に維持するための動作であればよい。
【００６７】
　また、可動式の排出トレイは、回転によって開閉する方式のみに特定されず、伸縮式な
どの方式であってもよく、シートを保持可能な保持位置に移動することができればよい。
【符号の説明】
【００６８】
　１　排出トレイ（トレイ）
　６０１　排出ローラ
　６０２　搬送モータ（駆動源）
　Ｐ　記録装置
　Ｑ　ディレイ機構（伝達機構）
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