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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　走行台車から立設した昇降マストに沿って昇降自在な昇降台に、物品載置体を出退自在
に備えた物品移載装置が装備されたスタッカークレーンであって、
　前記昇降台を昇降範囲の最下降側に設定した物品修正位置に下降させるに伴って、引退
位置の前記物品載置体に載置した物品を受止め案内して、前記物品載置体に対する設定適
正状態に物品を位置決めする位置決め手段が、前記走行台車又は前記昇降マストに支持さ
れる状態で装備されているスタッカークレーン。
【請求項２】
　前記引退位置の前記物品載置体に載置した物品の前記設定適正状態からのズレ量を検出
するズレ量検出手段が設けられ、
　クレーン制御手段が、前記ズレ量検出手段にて検出される前記ズレ量が修正判定値を超
える場合には、前記昇降台を前記物品修正位置に下降させる物品修正処理を実行するよう
に構成されている請求項１記載のスタッカークレーン。
【請求項３】
　前記クレーン制御手段が、前記ズレ量検出手段にて検出される前記ズレ量が前記修正判
定値とその修正判定値よりも大きな設定許容値との間の場合には、前記物品修正処理を実
行し、かつ、前記ズレ量検出手段にて検出される前記ズレ量が前記設定許容値以上の場合
には、前記物品修正処理に代えて、警報手段を作動させる警報処理を実行するように構成
されている請求項２記載のスタッカークレーン。
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【請求項４】
　前記位置決め手段が、回転ローラによって物品の底部を受止め案内するように構成され
ている請求項１～３のいずれか１項に記載のスタッカークレーン。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、走行台車から立設した昇降マストに沿って昇降自在な昇降台に、物品載置体
を出退自在に備えた物品移載装置が装備されたスタッカークレーンに関する。
【背景技術】
【０００２】
　かかるスタッカークレーンは、物品を載置状態で収納する収納部が縦横に並設された物
品保管棚及び物品入出庫部に沿って走行するように設置されて、物品入出庫部に搬入され
た物品を収納部に収納する入庫作業や、収納部に収納した物品を物品入出庫部に出庫する
出庫作業を行うことになる。
　ちなみに、スタッカークレーンは、収納部に収納されている物品を、別の収納部に移し
替える移替え作業を行うこともある。
【０００３】
　そして、収納部に対して物品を移載するときには、走行台車の走行と昇降台の昇降とに
よって、移載対象とする収納部に対応する物品移載位置に物品移載装置を位置させた状態
で、物品載置体の出退及び昇降台の昇降により、収納部に載置されている物品を取出す掬
い処理、及び、物品載置体に載置した物品を収納部に収納する降ろし処理を行うことにな
る。
【０００４】
　また、物品入出庫部に対して物品を移載する際には、物品入出庫部に対応する物品移載
位置に物品移載装置を位置させた状態で、物品載置体の出退及び昇降台の昇降により、物
品入出庫部に載置されている物品を取出す掬い処理、及び、物品載置体に載置した物品を
物品入出庫部に受け渡す降ろし処理を行うことになる。
【０００５】
　ちなみに、走行台車の走行作動、昇降台の昇降作動、及び、物品載置体の出退作動を制
御するクレーン制御部が装備されて、このクレーン制御部によって、上述の掬い処理や降
ろし処理が自動的に行われることになる。
【０００６】
　つまり、クレーン制御部は、収納部に対して降ろし処理を行うときには、収納部におけ
る物品載置面よりも高い降ろし用基準高さにて物品載置体を収納部内に突出させ、次に、
収納部における物品載置面よりも低い降ろし用目標高さに物品載置体を下降させ、その後
、物品載置体を引退させるように制御し、かつ、収納部に対して掬い処理を行うときには
、収納部における物品載置面よりも低い掬い用基準高さにて物品載置体を突出させ、次に
、収納部における物品載置面よりも高い掬い用目標高さに物品載置体を上昇させ、その後
、物品載置体を引退させるように制御することになる。
【０００７】
　そして、収納部に対する降ろし処理と同様に、物品入出庫部に対する降ろし処理が行わ
れることになり、収納部に対する掬い処理と同様に、物品入出庫部に対する掬い処理が行
われることになる。
　尚、一般には、降ろし用基準高さと掬い用目標高さとは、同じ高さに設定され、また、
降ろし用目標高さと掬い用基準高さとは、同じ高さに設定されることになる。
【０００８】
　かかるスタッカークレーンの従来例として、引退位置の物品載置体に載置した物品の底
部を押圧移動させて、物品載置体に対する設定適正状態に物品を位置決めする複数の昇降
体が、物品の底部の周囲に並ぶ状態で昇降台に装備されたものがある（例えば、特許文献
１参照。）。
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【０００９】
　つまり、複数の昇降体は、上方ほど外方側に位置する傾斜面を備えて、物品載置体に載
置した物品よりも下方に位置する状態から上方に向けて移動されるに伴って、傾斜面にて
物品を押圧移動させることによって、物品載置体に対する設定適正状態に物品を位置決め
することになる。
【００１０】
　したがって、収納部に収納されている物品を別の収納部に移し替える移替え作業を繰り
返し行った場合や、地震が発生した場合等において、掬い処理によって物品載置体に載置
した物品が設定適正状態からずれていることがあっても、複数の昇降体によって、物品を
物品載置体に対する設定適正状態に位置決めできるため、その後、降ろし処理によって、
収納部や荷受台に対して物品を移載することを、適切に行えるものとなる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１１】
【特許文献１】特開２０００－３２７１１２号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１２】
　従来のスタッカークレーンにおいては、複数の昇降体を昇降台に対して昇降させて、物
品載置体に対する設定適正状態に物品を位置決めするものであるため、複数の昇降体を装
備する構成が高価となるものであった。
【００１３】
　つまり、複数の昇降体を昇降自在に装備するには、複数の昇降体を昇降自在に支持する
ことに加えて、複数の昇降体を昇降駆動する駆動装置を装備することになるため、複数の
昇降体を装備する構成が高価となるものであった。
【００１４】
　本発明は、上記実状に鑑みて為されたものであって、その目的は、安価な構成にて、物
品載置体に対する設定適正状態に物品を位置決めすることができるスタッカークレーンを
提供する点にある。
【課題を解決するための手段】
【００１５】
　本発明のスタッカークレーンは、走行台車から立設した昇降マストに沿って昇降自在な
昇降台に、物品載置体を出退自在に備えた物品移載装置が装備されたものであって、その
第１特徴構成は、
　前記昇降台を昇降範囲の最下降側に設定した物品修正位置に下降させるに伴って、引退
位置の前記物品載置体に載置した物品を受止め案内して、前記物品載置体に対する設定適
正状態に物品を位置決めする位置決め手段が、前記走行台車又は前記昇降マストに支持さ
れる状態で装備されている点を特徴とする。
【００１６】
　すなわち、昇降台を昇降範囲の最下降側に設定した物品修正位置に下降させると、位置
決め手段が、引退位置の物品載置体に載置した物品を受止め案内して、物品載置体に対す
る設定適正状態に物品を位置決めすることになる。
【００１７】
　このように、物品が昇降台の下降によって下降されることを利用して、昇降台の下降に
伴って下降してくる物品を位置決め手段にて受止め案内して、物品載置体に対する設定適
正状態に物品を位置決めするものであるから、位置決め手段は走行台車又は昇降マストに
固定状態で支持すればよく、位置決め手段を装備する構成は安価な構成となる。
【００１８】
　要するに、本願発明の第１特徴構成によれば、安価な構成にて、物品載置体に対する設
定適正状態に物品を位置決めすることができるスタッカークレーンを提供できる。
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【００１９】
　本発明のスタッカークレーンの第２特徴構成は、上記第１特徴構成に加えて、
　前記引退位置の前記物品載置体に載置した物品の前記設定適正状態からのズレ量を検出
するズレ量検出手段が設けられ、
　クレーン制御手段が、前記ズレ量検出手段にて検出される前記ズレ量が修正判定値を超
える場合には、前記昇降台を前記物品修正位置に下降させる物品修正処理を実行するよう
に構成されている点を特徴とする。
【００２０】
　すなわち、引退位置の物品載置体に載置した物品の設定適正状態からのズレ量が、ズレ
量検出手段にて検出されることになり、そして、検出されるズレ量が修正判定値を超える
場合には、クレーン制御手段が、昇降台を物品修正位置に下降させる物品修正処理を実行
することになる。
【００２１】
　つまり、修正判定値として、降ろし処理において、収納部や入出庫部に対して物品を適
正通り移載することができない虞がある程度にまで、ズレ量が生じていることを判別でき
る値に設定することにより、検出されるズレ量が修正判定値を超える場合には、クレーン
制御手段にて、昇降台を物品修正位置に下降させる物品修正処理を行わせることにより、
降ろし処理によって、収納部や入出庫部に対して物品を移載することを適正通り行わせる
ことができる。
【００２２】
　しかも、検出されるズレ量が修正判定値を超える場合には、クレーン制御手段が物品修
正処理を行うものであるから、検出されるズレ量が修正判定値を超えない場合には、物品
修正処理が実行されないものとなるから、物品の搬送作業の効率が低下することを抑制で
きる。
【００２３】
　つまり、掬い処理を行うことによって、引退位置の物品載置体に物品が載置された状態
になるごとに、クレーン制御手段にて物品修正処理を実行させるようにすることが考えら
れるが、この場合、ズレ量が修正判定値を超えないときにも、物品修正処理が行われて、
その物品修正処理のために、降ろし処理によって、収納部や入出庫部に対して物品を移載
することが遅延する虞がある。
【００２４】
　要するに、本発明の第２特徴構成によれば、上記第１特徴構成による作用効果に加えて
、降ろし処理によって、収納部や入出庫部に対して物品を移載することを適正通り行わせ
ることができ、しかも、物品の搬送作業の効率が低下することを抑制できるスタッカーク
レーンを提供できる。
【００２５】
　本発明のスタッカークレーンの第３特徴構成は、上記第２特徴構成に加えて、
　前記クレーン制御手段が、前記ズレ量検出手段にて検出される前記ズレ量が前記修正判
定値とその修正判定値よりも大きな設定許容値との間の場合には、前記物品修正処理を実
行し、かつ、前記ズレ量検出手段にて検出される前記ズレ量が前記設定許容値以上の場合
には、前記物品修正処理に代えて、警報手段を作動させる警報処理を実行するように構成
されている点を特徴とする。
【００２６】
　すなわち、ズレ量検出手段にて検出されるズレ量が修正判定値とその修正判定値よりも
大きな設定許容値との間の場合には、物品修正処理が実行されるものの、ズレ量検出手段
にて検出されるズレ量が設定許容値以上の場合には、物品修正処理に代えて、警報手段を
作動させる警報処理が実行される。
【００２７】
　つまり、設定許容値として、物品修正処理を実行しても、位置決め手段にて適正通りの
位置決めを行うことができない虞がある程度にまで、ズレ量が生じていることを判別でき
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る値に設定することにより、検出されるズレ量が設定許容値以上の場合には、物品修正処
理を実行させずに、警報処理によって警報手段を作動させて、位置決め手段にて適正通り
の位置決めを行うことができない虞がある程度にまで、ズレ量が生じていることを作業者
に報知するのである。
【００２８】
　したがって、位置決め手段にて適正通りの位置決めを行うことができない虞がある程度
にまで、ズレ量が生じている場合には、物品修正処理が実行されないため、このような場
合においても、物品修正処理を実行させて、物品を損傷する等の不都合が発生することを
抑制できることになる。
【００２９】
　ちなみに、警報手段の作動によって、位置決め手段にて適正通りの位置決めを行うこと
ができない虞がある程度にまで、ズレ量が生じていることを認識した作業者は、人為作業
によって物品載置体に載置した物品のズレ量が設定許容値未満となるように、物品載置体
に載置した物品を移動させ、その後、クレーン制御手段にて物品修正処理を実行させるよ
うにすることになる。
【００３０】
　尚、物品が軽量である場合等においては、警報手段の作動によって、位置決め手段にて
適正通りの位置決めを行うことができない虞がある程度にまで、ズレ量が生じていること
を報知されたときに、人為作業によって、物品載置体に載置した物品を設定適正状態に移
動させるようにしてもよい。
【００３１】
　要するに、本発明の第３特徴構成によれば、上記第２特徴構成による作用効果に加えて
、位置決め手段にて適正通りの位置決めを行うことができない虞がある程度にまで、ズレ
量が生じている場合に、物品を損傷する等の不都合が発生することを抑制できるスタッカ
ークレーンを提供できる。
【００３２】
　本発明のスタッカークレーンの第４特徴構成は、上記第１～第３特徴のいずれかに加え
て、
　前記位置決め手段が、回転ローラによって物品の底部を受止め案内するように構成され
ている点を特徴とする。
【００３３】
　すなわち、昇降台の下降に伴って下降してくる物品を、位置決め手段の回転ローラにて
物品の底部を受止め案内することにより、物品載置体に対する設定適正状態に物品が位置
決めされる。
【００３４】
　そして、回転ローラにて物品の底部を受止め案内する場合においては、物品の底部が回
転ローラにて摺動することが少なくなるため、固定状態の傾斜面にて物品の底部を受止め
案内する場合に較べて、物品の損傷を抑制した状態で物品を物品載置体に対する設定適正
状態に位置決めできるものとなる。
【００３５】
　要するに、本発明の第４特徴によれば、上記第１～第３特徴構成による作用効果に加え
て、物品の損傷を抑制した状態で物品を物品載置体に対する設定適正状態に位置決めでき
るスタッカークレーンを提供できる。
【図面の簡単な説明】
【００３６】
【図１】物品搬送設備の平面図
【図２】同設備の側面図
【図３】位置決め手段の平面図
【図４】同手段の正面図
【図５】位置決め作動状態の正面図



(6) JP 5765577 B2 2015.8.19

10

20

30

40

50

【図６】同状態の側面図
【図７】制御構成を示すブロック図
【発明を実施するための形態】
【００３７】
　本発明の実施形態を図面に基づいて説明する。
　図１に示すように、物品Ｂを収納する収納部Ｓを備える一対の物品保管棚１が、物品Ｂ
を出し入れする前面を対向させた状態で、間隔を隔てて左右に並ぶ形態で設置され、一対
の物品保管棚１の間を、物品搬送用空間２として、その物品搬送用空間２の内部に、スタ
ッカークレーンＫが装備され、また、一対の物品保管棚１の横側脇には、物品入出庫部と
しての荷受台３が装備されている。
　物品保管棚１には、図１及び図２に示すように、収納部Ｓが棚横幅方向並びに棚上下幅
方向に沿って並ぶ状態で装備されている。
【００３８】
　図１及び図２に示すように、物品搬送用空間２の床面には、物品保管棚１の棚横幅方向
の全範囲および荷受台３の設置箇所にわたる状態で走行レール５が設置され、物品搬送用
空間２の天井部には、物品保管棚１の棚横幅方向の全範囲および荷受台３の設置箇所にわ
たる状態でガイドレール６が設置されている。
　そして、スタッカークレーンＫが、上部をガイドレール６にて案内されながら走行レー
ル５上を棚横幅方向Ｘに沿って走行するように設けられている。
【００３９】
　スタッカークレーンＫは、図２に示すように、走行レール５に沿って走行自在な走行台
車７、及び、その走行台車７に立設された昇降マスト８に沿って昇降自在な昇降台９を備
え、昇降台９に、収納部Ｓに対して物品Ｂを移載する物品移載装置Ｆが装備されている。
　ちなみに、スタッカークレーンＫの昇降マスト８は、走行台車７の前端部と後端部の夫
々に１つずつ設置される状態で前後一対設けられ、そして、昇降マスト８の上端部同士を
連結する上部フレーム８Ａが設けられて、この上部フレーム８Ａが、ガイドレール６にて
案内されるようになっている。
【００４０】
　図２に示すように、スタッカークレーンＫの昇降台９は、走行台車７に立設した前後一
対の昇降マスト８にて昇降自在に案内支持されて、その前後両側に連結した昇降用ワイヤ
１０にて吊下げ支持されている。
　昇降用ワイヤ１０は、走行台車７の一端に装備した巻き取りドラム１１から繰り出され
るものであって、上部フレーム８Ａや一方の昇降マスト８の上部及び下部に設けた案内プ
ーリ１２に案内される状態で架設されている。
【００４１】
　そして、昇降駆動手段としての昇降用電動モータ１３（図２参照）にて、巻き取りドラ
ム１１が正逆に回転駆動されることにより、昇降台９が昇降移動されるように構成されて
いる。
【００４２】
　図２に示すように、スタッカークレーンＫの走行台車７には、走行レール５の長手方向
に間隔を隔てて前後一対の走行輪７Ａが配置されている。
　そして、走行用電動モータ１４にて、前後一対の走行輪７Ａのうちの前方側の走行輪７
Ａを正逆に回転駆動することにより、走行台車７を走行レール５に沿って走行させて、ス
タッカークレーンＫを物品保管棚１の棚横幅方向に沿って移動させるように構成されてい
る。
【００４３】
　物品移載装置Ｆは、図３及び図４に示すように、昇降台９に固定された基枠１５Ａ、そ
の基枠１５Ａに対してスライド移動する中間枠１５Ｂ、及び、その中間枠１５Ｂに対して
スライド移動する先端枠１５Ｃを備えるものであって、出退用電動モータ１６（図７参照
）によって出退駆動されるように構成されている。
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　つまり、先端枠１５Ｃが、図３に示すように、物品搬送用空間２内に引退する引退位置
と、図１に示すように、収納部Ｓ内に突出する突出位置とに出退駆動自在で、かつ、昇降
台９の昇降により昇降駆動自在な物品載置体として機能するように構成されている。
【００４４】
　そして、物品移載装置Ｆが、先端枠１５Ｃの出退作動及び昇降作動により、収納部Ｓに
収納した物品Ｂを取出す掬い処理及び先端枠１５Ｃに載置した物品Ｂを収納部Ｓに収納す
る降ろし処理を行うように構成されている。
【００４５】
　つまり、スタッカークレーンＫは、荷受台３に入庫された物品Ｂを収納部Ｓに収納する
入庫作業や、収納部Ｓに収納されている物品Ｂを荷受台３に出庫する出庫作業を行うこと
になり、そして、物品移載装置Ｆが、入庫作業を行うときに、上記降ろし処理を行い、ま
た、出庫作業を行うときに、上記掬い処理を行うことになる。
　尚、スタッカークレーンＫの物品移載装置Ｆは、入庫作業において荷受台３から物品Ｂ
を取出すときにも、上記掬い処理と同様に先端枠１５Ｃを作動させ、出庫作業において荷
受台３に物品Ｂを降ろすときにも、上記降ろし処理と同様に先端枠１５Ｃを作動させるこ
とになる。
【００４６】
　また、図７に示すように、物品移載装置Ｆには、リミットスイッチ等にて構成されて、
先端枠１５Ｃが引退位置に位置することを検出する引退位置検出センサ１７、及び、ロー
タリエンコーダ等にて構成されて、引退位置からの突出量を検出する突出位置検出センサ
１８が装備されている。
【００４７】
　図１及び図２に示すように、物品保管棚１に装備した収納部Ｓが、物品Ｂを載置状態で
収納するように構成されている。
　つまり、物品保管棚１は、棚前後方向に間隔を隔てる前後一対の柱１ａからなる柱組を
、棚横幅方向に沿って並設し、柱組の夫々に物品Ｂを載置する腕木２０を棚上下幅方向に
並べて設けて、腕木２０にて物品Ｂを載置する収納部Ｓを、棚横幅方向に隣接して並ぶ柱
組の間に、棚上下幅方向に並ぶ状態で形成するように構成されている。
【００４８】
　ちなみに、物品Ｂは、パレットＰの上部に、コンテナや段ボール箱等を積層状態で載置
するものである。
【００４９】
　図２に示すように、走行台車７には、物品保管棚１の棚上下幅方向における昇降台９の
移動位置を、棚上下幅方向における基準上下位置から昇降台９までの距離として検出する
ための上下方向用レーザー測距センサ２１が装備されている。
　本実施形態においては、基準上下位置は、棚上下幅方向における上下方向用レーザー測
距センサ２１の設置位置に定められている。
【００５０】
　上下方向用レーザー測距センサ２１は、棚上下幅方向に沿って測距用のレーザー光を投
射し、昇降台９に装備した上下方向用反射体２２にて反射された光を受光して、レーザー
光を投射してから受光するまでの時間に基づいて、基準上下位置から昇降台９までの距離
を検出するように構成されている。
【００５１】
　図１及び図２に示すように、物品保管棚１の棚横幅方向における走行台車７の走行位置
を、棚横幅方向における基準横位置から走行台車７までの距離として検出するための横方
向用レーザー測距センサ２３が、走行台車７に装備されている。
　本実施形態においては、基準横位置は、走行レール５の一端部に定められて、その基準
横位置には、横方向用反射体２４が装備されている。
【００５２】
　横方向用レーザー測距センサ２３は、棚横幅方向に沿って測距用のレーザー光を投射し
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、基準横位置に設置した横方向用反射体２４にて反射された光を受光して、レーザー光を
投射してから受光するまでの時間に基づいて、基準横位置から走行台車７までの距離を検
出するように構成されている。
【００５３】
　そして、スタッカークレーンＫ及び物品移載装置Ｆの作動を制御するクレーン制御手段
としてのクレーン制御部ＫＣ（図７参照）が、横方向用レーザー測距センサ２３及び上下
方向用レーザー測距センサ２１の検出情報に基づいて、複数の収納部Ｓの夫々並びに荷受
台３に対して設定した目標移載位置に物品移載装置Ｆを位置させるべく、走行用電動モー
タ１４及び昇降用電動モータ１３の作動を制御し、また、掬い処理及び降ろし処理を実行
する際に、引退位置検出センサ１７及び突出位置検出センサ１８の検出情報に基づいて、
複数の収納部Ｓの夫々に対して設定した目標突出位置に先端枠１５Ｃを突出させるべく、
出退用電動モータ１６の作動を制御することになる。
【００５４】
　ちなみに、クレーン制御部ＫＣは、上下方向用レーザー測距センサ２１の検出情報に基
づいて、掬い処理において昇降台９を目標移載位置としての掬い用基準高さから掬い用目
標高さに上昇させることや、降ろし処理において昇降台９を目標移載位置としての降ろし
用基準高さから降ろし用目標高さに下降させることを行うことになる。
【００５５】
　つまり、クレーン制御部ＫＣは、降ろし処理を行うときには、左右一対の腕木２０より
も高い降ろし用基準高さにて先端枠１５Ｃを突出位置に突出させ、次に、左右一対の腕木
２０の上面よりも低い降ろし用目標高さに先端枠１５Ｃを下降させ、その後、先端枠１５
Ｃを引退位置に引退させるように制御し、また、掬い処理を行うときには、左右一対の腕
木２０の上面よりも低い掬い用基準高さにて先端枠１５Ｃを突出位置に突出させ、次に、
左右一対の腕木２０よりも高い掬い用目標高さに先端枠１５Ｃを上昇させ、その後、先端
枠１５Ｃを引退位置に引退させるように制御することになる。
　尚、降ろし用基準高さと掬い用目標高さとは同じ高さであり、掬い用基準高さと降ろし
用目標高さとは同じ高さである。
【００５６】
　尚、クレーン制御部ＫＣとしては、スタッカークレーンＫに搭載されて、スタッカーク
レーンＫに装備した各種の機器類を制御する構成や、地上側に設置されて、スタッカーク
レーンＫに装備した各種の機器類に対して制御指令を指令する構成等、種々の形態を採用
することができるものである。
　ちなみに、スタッカークレーンＫは、自動運転する状態と手動運転する状態とに切換え
られるものであって、手動運転する状態においては、走行指令等の各種の操作情報を指令
する手動操作部Ｅ（図７参照）からの指令情報がクレーン制御部ＫＣに指令されるように
構成されている。
【００５７】
　スタッカークレーンＫは、上記の通り構成されるものであるが、本実施形態においては
、引退位置の先端枠１５Ｃに載置した物品Ｂを設定適正状態に位置決めできるように構成
されており、以下、その構成について説明する。
【００５８】
　図３及び図４に示すように、昇降台９を昇降範囲の最下降側に設定した物品修正位置Ｑ
に下降させるに伴って、引退位置の先端枠１５Ｃに載置した物品ＢにおけるパレットＰを
受止め案内して、先端枠１５Ｃに対する設定適正状態に物品Ｂを位置決めする位置決め手
段Ｇが、走行台車７に支持される状態で装備されている。
　尚、本実施形態においては、物品修正位置Ｑは、昇降台９の昇降範囲の最下降位置に設
定されている。
【００５９】
　ちなみに、位置決め手段Ｇは、走行台車７に代えて、昇降マスト８に支持してもよく、
また、走行台車７及び昇降マスト８の両者に支持する形態で設けてもよい。
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【００６０】
　位置決め手段Ｇは、走行台車７に取付けた支持枠２５に、物品ＢにおけるパレットＰの
外周部に対応する位置に位置させる状態で回転ローラＲを装備して、回転ローラＲによっ
て物品Ｂの底部のパレットＰを受止め案内するように構成されている。
【００６１】
　すなわち、回転ローラＲとして、図３に示すように、パレットＰの４つの角部の夫々に
対応させて、スタッカークレーンＫの前後幅方向に沿う軸心回りで回転する第１回転ロー
ラ２６、及び、スタッカークレーンＫの横幅方向に沿う軸心回りで回転する第２回転ロー
ラ２７が装備されている。
【００６２】
　したがって、本実施形態の位置決め手段Ｇは、先端枠１５Ｃに対する物品Ｂのスタッカ
ークレーンＫの前後幅方向に沿う位置、及び、先端枠１５Ｃに対する物品Ｂのスタッカー
クレーンＫの横幅方向に沿う位置が適正位置となり、加えて、先端枠１５Ｃに対する物品
Ｂの平面視での姿勢（傾き）が適正姿勢（傾き）になるように、物品Ｂを位置決めするよ
うに構成されている。
【００６３】
　引退位置の先端枠１５Ｃに載置した物品Ｂの設定適正状態からのズレ量を検出するズレ
量検出手段Ｊが設けられている。
　本実施形態のズレ量検出手段Ｊは、ズレ量として、スタッカークレーンＫの前後幅方向
に沿う方向における物品Ｂの位置ズレ量（以下、前後ズレ量と呼称）、及び、スタッカー
クレーンＫの横幅方向に沿う方向における物品Ｂの位置ズレ量（以下、横ズレ量と呼称）
を検出し、加えて、平面視での適正姿勢（傾き）に対する物品Ｂのズレ量（以下、傾きズ
レ量と呼称）を検出するように構成されている。
【００６４】
　すなわち、図３及び図４に示すように、昇降台９の側壁部９Ａに、スタッカークレーン
Ｋの横幅方向に間隔を隔てて一対の測距センサ２８が装備されている。
　これら測距センサ２８は、引退位置の先端枠１５Ｃに載置された物品ＢのパレットＰの
側面に対して検出作用して、昇降台９の側壁部９ＡからパレットＰの側面までの距離を検
出するように構成され、そして、これら測距センサ２８の検出情報がクレーン制御部ＫＣ
に入力されている。
　尚、測距センサ２８としては、レーザー式の測距センサや超音波式の測距センサを用い
ることができる。
【００６５】
　そして、クレーン制御部ＫＣが、一対の測距センサ２８の検出値の差と一対の測距セン
サ２８の設置間隔とに基づいて、平面視における物品Ｂの姿勢（傾き）を演算して、その
演算値と設定基準値との差から傾きズレ量を求めるように構成されている。
　また、クレーン制御部ＫＣが、スタッカークレーンＫの前後幅方向に沿う方向における
物品Ｂの位置として、一対の測距センサ２８の検出値の平均値を求めて、その平均値と設
定基準値との差から前後ズレ量を求めるように構成されている。
【００６６】
　また、図３及び図４に示すように、光軸を上方に向けた状態で昇降台９に装備されて、
物品Ｂの底面に対して検出作用する物品検出センサ２９が設けられている。
　この物品検出センサ２９は、掬い処理によって、突出位置の先端枠１５Ｃが引退位置に
引退作動するに伴って、物品Ｂを検出しない非検出状態から物品Ｂを検出する検出状態に
なり、この物品検出センサ２９の検出情報がクレーン制御部ＫＣに入力されている。
【００６７】
　そして、クレーン制御部ＫＣが、物品検出センサ２９が非検出状態から検出状態に変化
した時点から、引退位置検出センサ１７が引退位置を検出するまでの間における突出位置
検出センサ１８の検出値に基づいて、スタッカークレーンＫの前後幅方向に沿う方向にお
ける物品Ｂの位置を求めて、横ズレ量を求めるように構成されている。
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【００６８】
　つまり、物品検出センサ２９が非検出状態から検出状態に変化した時点から、引退位置
検出センサ１７が引退位置を検出するまでの間における突出位置検出センサ１８の検出値
が設定適正値であるときには、スタッカークレーンＫの横幅方向に沿う方向における物品
Ｂの位置が適正であると判別できるから、検出値と設定適正値との差に基づいて、横ズレ
量を求めるように構成されている。
【００６９】
　ちなみに、物品検出センサ２９としては、先端枠１５Ｃを左方側に突出した場合におい
て検出作用する左方側の物品検出センサ２９と、先端枠１５Ｃを右方側に突出した場合に
おいて検出作用する右方側の物品検出センサ２９とが装備されることになる。
　尚、物品検出センサ２９は、反射型の光電スイッチ等を用いることができる。
【００７０】
　したがって、本実施形態においては、測距センサ２８、物品検出センサ２９、引退位置
検出センサ１７、突出位置検出センサ１８、及び、クレーン制御部ＫＣにて、ズレ量検出
手段Ｊが構成されることになる。
【００７１】
　クレーン制御部ＫＣは、検出されるズレ量が修正判定値を超える場合には、昇降台９を
物品修正位置Ｑに下降させる物品修正処理を実行するように構成され、かつ、検出される
ズレ量が修正判定値とその修正判定値よりも大きな設定許容値との間の場合には、物品修
正処理を実行し、かつ、検出されるズレ量が設定許容値以上の場合には、物品修正処理に
代えて、警報ブザー等の警報手段３０を作動させる警報処理を実行するように構成されて
いる。
【００７２】
　すなわち、本実施形態においては、ズレ量として、前後ズレ量、横ズレ量、及び、傾き
ズレ量が検出されるものであるから、それらのズレ量の夫々について、修正判定値及び設
定許容値が設定されることになる。
　そして、クレーン制御部ＫＣは、掬い処理を実行するごとに、前後ズレ量、横ズレ量、
及び、傾きズレ量を求めて、それらのズレ量のうちのいずれかが、修正判定値を超える場
合には、物品修正処理を実行することになるが、それらのズレ量のうちのいずれかが、設
定許容値以上の場合には、物品修正処理を実行せずに、警報処理を実行することになる。
【００７３】
　警報処理が実行されると、作業者は、例えば、人為作業によって先端枠１５Ｃに載置し
た物品Ｂのズレ量が設定許容値未満となるように、先端枠１５Ｃに載置した物品Ｂを移動
させ、その後、手動操作部Ｅにて、物品修正処理を実行させる指令をクレーン制御部ＫＣ
に指令することになる。
【００７４】
　以上の通り、本実施形態においては、位置決め手段Ｇが備えられて、ズレ量検出手段Ｊ
の検出結果に基づいて、クレーン制御部ＫＣが物品修正処理を実行するものであるから、
掬い処理を行ったときに先端枠１５Ｃに載置される物品Ｂが設定適正状態から大きくずれ
ていても、物品Ｂを設定適正状態に修正できるため、その後の降ろし処理において、物品
Ｂを適正通り移載することができる。
【００７５】
　〔別実施形態〕
（１）上記実施形態では、物品載置体としての先端枠１５Ｃに対する物品Ｂの設定適正状
態として、スタッカークレーンＫの前後幅方向に沿う方向における物品Ｂの位置が適正で
あり、スタッカークレーンＫの横幅方向に沿う方向における物品Ｂの位置が適正であり、
かつ、平面視での物品Ｂの姿勢（傾き）が適正姿勢（傾き）である状態が、設定適正状態
であるとする場合を例示したが、設定適正状態は、これに限定されるものではない。
【００７６】
　例えば、一般に、降ろし処理や掬い処理によって、スタッカークレーンＫの横幅方向に
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沿う方向における物品Ｂの位置が変化し易いものであるから、設定適正状態が、スタッカ
ークレーンＫの横幅方向に沿う方向における物品Ｂの位置が適正である状態として、位置
決め手段Ｇにて、スタッカークレーンＫの横幅方向に沿う方向における物品Ｂの位置を位
置決めするように構成して実施してもよい。
【００７７】
（２）上記実施形態においては、ズレ量検出手段Ｊが、ズレ量検出のためのセンサとして
、測距センサ２８、物品検出センサ２９、引退位置検出センサ１７、及び、突出位置検出
センサ１８を備える場合を例示したが、例えば、物品Ｂを上方から撮像する撮像手段を装
備して、その撮像情報を解析してズレ量を検出するようにする等、ズレ量検出手段Ｊの具
体構成は各種変更できる。
【００７８】
（３）上記実施形態においては、位置決め手段Ｇが、回転ローラＲによって物品Ｂの底部
を受止め案内するように構成される場合を例示したが、下方側ほど内方側に位置する傾斜
案内面にて、物品Ｂの底部を受止め案内するように構成する等、位置決め手段Ｇの具体構
成は各種変更できる。
【００７９】
（４）上記実施形態においては、物品修正位置Ｑが、昇降台９の昇降範囲の最下降位置に
設定され場合を例示したが、昇降台９の昇降範囲の最下降位置よりも少し上方側となる位
置を、物品修正位置Ｑと設定してもよく、要は、物品修正位置Ｑを昇降台９の昇降範囲の
最下降側に設定すればよい。
【符号の説明】
【００８０】
　７　　　　　走行台車
　８　　　　　昇降マスト
　９　　　　　昇降台
　１５Ｃ　　　物品載置体
　３０　　　　警報手段
　Ｆ　　　　　物品移載装置
　Ｇ　　　　　位置決め手段
　Ｊ　　　　　ズレ量検出手段
　Ｑ　　　　　物品修正位置
　Ｒ　　　　　回転ローラ
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