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(57)【要約】
　方法、装置、またはコンピュータプログラムが、モー
ターの速度を観測し、観測したモーターの速度に基づい
てモーターの過剰負荷状態を検出し、検出した過剰負荷
状況に応じてモーターの動作を制御することを備えて過
剰負荷防止を実行する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　モーターの速度を観測するステップと
　観測した速度に基づいてモーターの過剰負荷状態を検出する検出ステップと、
　検出した過剰負荷状態に応じてモーターの動作を制御する制御ステップと、
　を備えたことを特徴とする過剰負荷防止方法。
【請求項２】
　前記検出ステップがモーターの速度と閾値を比較する比較ステップを備え、熱的過剰負
荷状態が存在するか否かを決定することを特徴とする請求項１記載の過剰負荷防止方法。
【請求項３】
　前記検出ステップは、モーターの速度が最小動作速度を反映する閾値未満になったとき
に、過剰負荷状態を検出することを特徴とする請求項２記載の過剰負荷防止方法。
【請求項４】
　前記閾値は入力電圧及びモーターの周辺温度の双方または一方に応じて調整されること
を特徴とする請求項２記載の過剰負荷防止方法。
【請求項５】
　前記観測ステップがモーターの速度を反映する幅を有するパルスを発生させ、前記比較
ステップで前記発生パルス幅と前記閾値とを比較することを特徴とする請求項２記載の過
剰負荷防止方法。
【請求項６】
　前記比較ステップが所定期間または多数の測定値からの平均速度を比較し、熱的過剰負
荷状態が存在するか否かを決定することを特徴とする請求項２記載の過剰負荷防止の方法
。
【請求項７】
　前記観測ステップがモーターの速度を反映する幅を有するパルスを発生させ、前記比較
ステップが所定期間または多数の測定値からの複数個の発生パルスの平均幅を比較し、過
剰負荷状態が存在するか否かを決定することを特徴とする請求項６記載の過剰負荷防止の
方法。
【請求項８】
　前記観測ステップが非接触センサーを用いてモーターの速度を観測することを特徴とす
る請求項１記載の過剰負荷防止の方法。
【請求項９】
　前記非接触センサーがモーターのシャフトに取り付けられた磁石により生じた磁場を感
知するホール効果装置であることを特徴とする請求項８記載の過剰負荷防止の方法。
【請求項１０】
　前記非接触センサーが光学センサーであることを特徴とする請求項８記載の過剰負荷防
止の方法。
【請求項１１】
　前記制御ステップは過剰負荷状態が検出されたときにモーターの電源を切るように制御
すること特徴とする請求項１記載の過剰負荷防止の方法。
【請求項１２】
　モーターの速度を観測するセンサーと、
　観測したモーターの速度に基づき過剰負荷状態を検出する検出モジュールと、
　検出した過剰負荷状態に応じてモーター動作を制御する制御モジュールと、
　を備えたことを特徴とする過剰負荷防止装置。
【請求項１３】
　前記検出モジュールがモーターの速度と閾値を比較して、熱的過剰負荷状態が存在する
か否かを決定することを特徴とする請求項１２記載の過剰負荷防止装置。
【請求項１４】
　前記検出モジュールは、モーターの速度が最小動作速度を反映する閾値未満となったと
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きに、過剰負荷状態を検出することを特徴とする請求項１３記載の過剰負荷防止装置。
【請求項１５】
　前記閾値は入力電圧及びモーターの周辺温度の双方または一方に応じて調整されること
を特徴とする請求項１３記載の過剰負荷防止装置。
【請求項１６】
　前記センサーがモーターの速度を反映する幅を有するパルスを発生させ、前記検出モジ
ュールが前記発生パルス幅と前記閾値とを比較することを特徴とする請求項１３記載の過
剰負荷防止装置。
【請求項１７】
　前記検出モジュールが所定期間または多数の測定値からの平均速度を比較し、熱的過剰
負荷状態が存在しているか否かを決定することを特徴とする請求項１３記載の過剰負荷防
止装置。
【請求項１８】
　前記センサーがモーターの速度を反映する幅を有するパルスを発生させ、前記検出モジ
ュールが所定期間または多数の測定値からの複数個の発生パルスの平均幅を比較し、過剰
負荷状態が存在するか否かを決定することを特徴とする請求項１７記載の過剰負荷防止装
置。
【請求項１９】
　前記センサーが非接触センサーによりモーターの速度を観測することを特徴とする請求
項１２記載の過剰負荷防止装置。
【請求項２０】
　前記非接触センサーがモーターのシャフトに取り付けられた磁石の磁場を感知するホー
ル効果装置であることを特徴とする請求項１９記載の過剰負荷防止措置。
【請求項２１】
　前記非接触センサーが光センサーであることを特徴とする請求項１９記載の過剰負荷防
止装置。
【請求項２２】
　前記制御モジュールが過剰負荷状態を検出したときにモーターの電源を切ることを特徴
とする請求項１２記載の過剰負荷防止装置。
【請求項２３】
　前記制御モジュールからの命令に基づき過剰負荷状態を検出したときに、モーターの電
源を切るためのリレーをさらに備えたことを特徴とする請求項２２記載の過剰負荷防止装
置。
【請求項２４】
　前記検出モジュールと前記制御モジュールを含むプリント回路板をさらに備えたことを
特徴とする請求項１２記載の過剰負荷防止装置。
【請求項２５】
　プロセッサが、モーターの速度を観測し、観測した速度に基づいて過剰負荷状態を検出
し、検出した速度に応じてモーターの動作を制御することを実行するコンピュータ実行コ
ードを備えた有形のコンピュータ媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はモーターへの過剰負荷を防止するための方法、システム、装置に関し、とりわ
け、例えばリニアまたはロータリアクチェータに用いられるような永久磁石直流モーター
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、モーターに関して、何らかの方法によって電流を観測し、過剰負荷を防止してい
る。これは一般的に、サーマルプロテクターと呼ばれる熱活性化スイッチによりなされて
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いる。この装置では、熱素子を熱するために一定期間、過剰負荷の強さによっては数十秒
から数分間、過剰負荷を持続する必要がある。それから、この障害が取り除かれた後動作
が再開するまで、冷却する時間を必要とする。第２の方法としては、モーターと直列にあ
る抵抗素子を使用する方法がある。この抵抗間の電圧は電流に比例し、電流が所定値を超
えたときに、モーターへの電力が切れるように電気回路が設計されている。この方法の欠
点は、抵抗素子で電力を浪費し、システム全体の効率を下げることである。
【発明の概要】
【０００３】
　実施形態によれば、方法、装置、またはコンピュータプログラムが、モーターの速度を
観測し、観測したモーターの速度に基づいてモーターの過剰負荷状況を検出し、検出した
過剰負荷状況に応じてモーターの動作を制御することを備えて過剰負荷防止を実行する。
【図面の簡単な説明】
【０００４】
【図１】実施形態における好適な過剰負荷防止装置を示す図である。
【図２】別の実施形態おける好適な過剰負荷防止装置を示す図である。
【図３】図２記載の実施形態おける過剰荷防止装置の好適な回路のレイアウトを示す回路
図である。
【図４】実施形態におけるモーターの過剰負荷を防止する好適なプロセスを示すフローチ
ャートである。
【図５】実施形態におけるモーターの過剰負荷を防止する好適なプロセスを示すフローチ
ャートである。
【図６】実施形態におけるモーターの過剰負荷を防止する好適なプロセスを示すフローチ
ャートである。
【図７】モーターの動作中に過剰負荷状況を防止するための好適な方法とプロセスのため
のソースコードを示している。
【図８】モーターの動作中に過剰負荷状況を防止するための好適な方法とプロセスのため
のソースコードを示している。
【図９】モーターの動作中に過剰負荷状況を防止するための好適な方法とプロセスのため
のソースコードを示している。
【発明を実施するための形態】
【０００５】
　様々な態様で、例えば、リニアまたはローターアクチェータに用いられるような永久磁
石直流モーターといったモーターの過剰負荷状態を防止するための装置、システム、方法
、コンピュータ製品、コンピュータプログラム等がある。永久磁石直流モーターの主なパ
ラメーターは、例えば負荷トルクの増加に比例してモーターの速度が減少し、モーターの
入力電流が増加するといったように、線形的な関連性がある。これら３つの特性のうち１
つの特性を測定し、他の２つの状態を予測することができる。永久磁石直流モーターの速
度がモーターの電流に反比例するため、速度により正確に電流を予測することができる。
モーターの速度（例えばＲＰＭ等）は、電流に代わって負荷を示すものとして用いられる
。従って、モーターの過剰負荷状態を検出することができ、モーターの速度およびその観
測に基づいて防止手段を実行することができる。
【０００６】
　好適な実施形態において、過剰負荷防止のアプローチは、モーターの速度を観測し、観
測した速度に基づいてモーターの過剰負荷状態を検出し、検出した過剰負荷状態に応じて
モーターを制御することを要件としている。例えば、速度閾値（ある特定の速度など）以
下で、モーターの電源を切る。閾値は、例えば、周辺温度、入力電圧、入力電流等のモー
ターの電流動作状況（または環境）に基づいて、あらかじめ規定され（またはあらかじめ
決定し）、調整され、動的に変化され、または決定される。従って、閾値は動作特性や環
境の相関的要素（例えば、閾値＝最小速度、（入力電圧、温度））である。閾値はモータ
ーの電源を入れたとき、入れる前、またはモーターの動作中に決定され、上記のように、
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テーブルやそれとの組み合わせによって計算され又は選択される。多数の好適な過剰負荷
防止の実施形態を以下により詳細に述べる。
【０００７】
　過剰負荷防止において速度を利用することで、様々な利益と利点がある。例えば、従来
の方法と比べて効率を下げない方法により、モーターの速度を観測することができる。好
適な非接触の構成は、例えばモーターのシャフトに設けた多極磁石と組み合わせたホール
効果装置のような電磁気センサーの使用や、光学センサーや光技術の使用などを要する。
これによって、上記のように、効率性の減少を排除できる。過剰負荷状態が取り除かれま
たは解決するとすぐに、モーターの動作と速度が通常まで戻ることができ、その結果サー
マルプロテクターに関連したリセット遅延を生じさせず、または軽減することができる。
【０００８】
　さらに、一例として、ここで記載している過剰負荷防止装置や実施形態は、とりわけ、
：（１）機械的過剰負荷（例えば、ミッドストロークの失速、過剰負荷）：（２）電気的
過剰負荷（例えば、定格の負荷サイクルを超えている）：（３）ストローク終端停止（例
えばアクチェータ内側、または動作中の装置外側）等を取り扱うのに用いてもよい。
【０００９】
　図１は、実施形態におけるモーター１１０の好適な過剰負荷防止装置またはシステム（
以下装置）１００のブロック図の概要を示している。示されているように、過剰負荷防止
１００はモーター１１０の速度を観測するためのセンサー１２０、観測した速度に基づい
てモーター１１０の過剰負荷状態を検出するための検出器１３０、モーター１１０を制御
する制御装置１４０、及び、モーターの動作の制御（例えば、一時停止し、再開し、電源
を付け、消し、ブレーキをかける等）を伝達するリレー（例えば、スイッチや駆動回路な
ど）を備えている。
【００１０】
　スピードセンサー１２０は、物理的に接触することを要さず、利用しないタイプであり
、モーターの速度を感知し又は観測する部分である。例えば、センサー１２０は回転速度
計や、モーター１１０の速度を観測する電磁気感知装置や、光感知装置などを用いてよい
。電磁気感知装置の一例として、例えばモーター１１０シャフトに、多極磁石を感知する
ために設けられまたは配置されたホール効果装置がある。この例について詳述する。モー
ターが動作し、モーターのシャフトおよび磁石が回転すると、ホール効果装置（またはス
イッチ）はパルス幅がモーターの速度を反映するパルスを出力する。パルス幅に代えて、
例えば周波数のように、他の速度測定要素を用いてもよい。周波数は一定期間のパルス幅
から決定することができ、モーターの速度を反映する。これは、単なる速度感知装置やセ
ンサーの一例であって、他の装置やセンサーもここで述べている過剰負荷防止の特性を実
施するのに用いてもよい。
【００１１】
　別のタイプの速度感知装置は、光学センサーや光の使用を要件とし得る。例えば、スピ
ードセンサー１２０は光検出器または光エンコーダー等を構成要件とすることができ、モ
ーターの速度を示す光を感知し速度を表す信号や情報を出力する。光学検出器は、（１）
モーターの動作中にモーター上の構成要素から反射される光を検出し、または、（２）モ
ーターの動作中にモーターに取り付けられたスロットやホールを通じて投影される光を感
知する。第一の例として、ＬＥＤまたは他の光源がモーターやモーターにある（例えば、
同様にシャフトの上にある）構成要素に向けて発光し、フォトダイオードやフォトトラン
ジスタといった光検出器へ反射してモーターの速度特性を得るというような、反射型エン
コーダーを用いることができる。他の例として、ＬＥＤや他の光が（例えばモーターやモ
ーターの構成要素に配置されている）スロットやホールへ発光し、フォトダイオードやフ
ォトトランジスタといった光検出器より検出され、速度特性を得る。
【００１２】
　別の例として、スピードセンサー１２０は、動作中のモーターの速度を検出するために
磁石と組み合わせたリードスイッチを要件とすることができる。リードスイッチは例えば
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低速モーターに用いられる。これは様々な速度感知装置は一例であって、ここで記載の過
剰負荷防止を実施するために他の速度感知装置を用いてもよい。
【００１３】
　上述のように、過剰負荷防止装置１００の様々な構成要素やプロセスは、コンピュータ
の読み取り可能なコード（例えば、プログラム、ソフトウェア、ファームウェア等）を実
行する１以上のプロセッサ、ハードウェア、集積回路、論理回路またはこれらの組み合わ
せを通して実施される。
【００１４】
　図２は、別の実施形態におけるモーター（またはモーター組立部品）２１０の好適な過
剰負荷防止装置２００のブロック図の概要を示している。示されているように、過剰負荷
防止装置１１０は、ホール効果センサー２２０（例えば、ホール効果スイッチ）、ここで
記載する様々な過剰負荷防止の機能と特性を実施する制御装置２３０、モーター２１０の
動力ブレーキのためのリレーを備えている。本例では、本装置２００の構成要素はプリン
ト回路板に配置される。
【００１５】
　ホール効果センサー２２０が配置され、モーターの速度で回転するためにモーター２１
０のシャフトに配置され又は連結された多極磁石２２２からの磁場を読み取る。磁石２２
０は、モーター２１０のシャフトに固定された１２極または６極ペアーの磁石配列であっ
てよい。動作中、Ｓ極がセンサー２２０のホール効果スイッチの表面を通過する都度、磁
石２２２はホール効果スイッチに電圧を与える。その結果として発生するパルス幅、つま
り、センサー２２０が出力するパルス幅は、モーター２１０の速度（例えばＲＰＭ）を反
映する。
【００１６】
　制御装置２３０はマイクロプロセッサまたはマイクロコントローラーを備えており、観
測した速度を取得し、観測した速度に基づいて過剰負荷状態を検出し、検出した過剰負荷
状態に応じてモーターの動作を制御している。例えば速度閾値（あらかじめ設定している
等）と同じまたはこれを越えると、リレー２５０、他のリレー、モーター駆動装置や構成
要素等を経由してモーターの電源が切れる。
【００１７】
　また図２は、例えば、過剰負荷、欠陥、故障、または電源異常等の場合に、結合したシ
ャフトや構成要素を手動で回転させたり、動作させたり、動かすために用いられる手動制
御機能特性または装置２６０を示している。
【００１８】
　図２では、特定の構成要素、これらの構成要素からなる装置の実施例を記載してきたが
、これらや、他の構成要素及び配列をモーターの速度に応じて過剰負荷状態を観測するの
に用いてもよい。例えば上述のように、光センサー等のように、ホール効果スイッチ以外
のセンサーを用いることができる。センサーの種類は例えば、モーターの用途や、モータ
ーの動作状況に基づき選択する。
【００１９】
　図３は、図２の実施による好適な過剰負荷防止装置２００の回路レイアウトを示す回路
図である。図に示すように、過剰負荷防止装置２００は、端子Ｗ１からＷ４、コンデンサ
Ｃ１からＣ４、及びＣ６、抵抗Ｒ１からＲ５、ダイオードＤ１、Ｄ２及びＤ４、全波整流
ブリッジ（または整流装置）Ｄ３、リレーＲＬＹ１、電圧レギュレータＵ１、マイクロプ
ロセッサＵ２、温度センサーＵ３、トランジスタＱ１、そして、ホール効果装置又はスイ
ッチＨＥ１を備えている。
【００２０】
　端子Ｗ１及びＷ２は、電力の供給を行っている。端子Ｗ１が正電圧ではモーターは正方
向に回転し、負電圧では逆方向に回転する。この電圧は、単極双投リレーＲＬＹ１の接触
だけでなく、全波整流ブリッジＤ３の入力にも用いられる。全波整流ブリッジ３Ｄは、入
力電圧の極に関係なく、本装置２００の制御回路に適切な極の電圧を供給する。
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【００２１】
　抵抗Ｒ２及びＲ３は分圧器を構成する。抵抗値が選択されて、Ｒ３に印加する所望の電
圧（例えば５ボルト以下等）を供給する。ツェーナーダイオードＤ２は、電力が、マイク
ロプロセッサの入力電圧を超えないようにしている。ダイオードＲ３に印加される電圧は
、アクチェータへ供給する入力電圧に比例し、入力電圧の観測に利用する。以下に詳細に
述べるが、過剰負荷状態を検出するために使用する速度閾値（限界値）を変化させ、調節
し、決定するために入力電圧が得られ、読み取られる。
【００２２】
　コンデンサＣ１とＣ２は、電圧レギュレータＵ１の入力への電圧供給の安定化に用いら
れる。
【００２３】
　ダイオードＤ１は、リレーコイルＲＬＹ１のスイッチを切ったときに、リレーコイルＲ
ＬＹのインダクタンスにより引き起こされる過剰電圧を防止する。トランジスタＱ１は、
抵抗Ｒ４を通じてトランジスタのベースに伝えられるシグナルに応じて、リレーコイルＲ
ＬＹ１をオン、オフにするために用いられる。
【００２４】
　電圧レギュレータＵ１の出力は、コンデンサＣ３及びＣ４によりフィルターにかけられ
る。これによって、マイクロプロセッサＵ２とホール効果スイッチＨＥ１に安定した電圧
を供給する。ホール効果スイッチＨＥ１は、磁石の極が通過する毎に出力パルスを与える
。このパルスの幅はモーターの回転速度に比例する。
【００２５】
　抵抗Ｒ５は発光ダイオード（ＬＥＤ）Ｄ４の電流を制限する。例えば、マイクロプロセ
ッサの制御回路が過剰負荷状態のような場合にモーターの電源を切ったとき、ダイオード
Ｄ４は発光する。
【００２６】
　温度センサーＵ３は、周辺温度（例えば、周辺の温度値）を観測するために用いられる
。アクチェータは幅広く変化する温度状況下で動作しているので、過剰負荷防止の実施に
は、周辺温度が考慮される。より詳細を以下に述べるが、周辺の温度が得られまたは読み
取られて、過剰負荷状態を検出するために用いる速度閾値（限界値）を変化させ、調整し
、決定する。
【００２７】
　図７から図９で過剰負荷防止のための１以上のプロセッサを通して構成される好適なプ
ロセスやプログラムを記載したソースに関して、マイクロプロセッサＵ２により制御され
る好適な機能と特性は以下には記載しない。
【００２８】
　例えば、電力が初めにマイクロプロセッサＵ２に供給された時、出力ＧＰ５をＨＩＧＨ
とする。これにより、トランジスタＱ１のスイッチが入り、リレーコイルＲＬＹ１に電圧
を加える。リレーＲＬＹ１の接触が閉じ、それによって例えば端子Ｗ３及びＷ４（モータ
ーと接続可能である）を通して、ノイズを抑制するためにコンデンサＣ６を接続したアク
チェータのモーターに電力を供給する。所定時間、例えば０．５秒間、この状態が持続す
る。この所定時間は、モーターに速度が生じるように、そして、初期電流により入力電圧
が落ちたときに入力電圧が回復できるようにするために選択される。
【００２９】
　この時点で、入力電圧はマイクロプロセッサＵ２にあるＡ／Ｄコンバータにより読み取
られる。Ａ／Ｄコンバータの出力値は許容最小パルス幅に数学的に変換される。
【００３０】
　ホール効果装置からの各々の出力パルスの幅が測定される。パルスに変化がなければ、
モーターが回転せず、モーターの電力が切ってあることになる。基準ＲＰＭ値より定めら
れ、そして好ましくは、入力電圧や周辺温度に対して訂正されまたは補正された速度閾値
とパルス幅とを比較する。パルス幅が閾値未満の場合（モーターの速度が速度閾値以上で
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ある）、モーターは動作を続ける。パルス幅が閾値以上の場合（モーターの速度が速度閾
値未満である）マイクロプロセッサＵ２が、次の２０個のパルス幅の平均値を求める。平
均パルス幅が閾値以上の場合（モ―ターの平均速度が速度閾値未満であるなら）、モータ
ーの電源を切る。電源が取り除かれ、またはモーターの速度が最小値まで落ちない限りは
、モーターは動作し続ける。リレーＲＹＬ１の接触を開くためにトランジスタＱ１のスイ
ッチを切ることで、モーターのスイッチが切れ、モーターへの電源供給を止める。
【００３１】
　図４は、実施形態においてモーターの過剰負荷が防止されるプロセス４００のフローチ
ャートを示している。このプロセスは、過剰負荷防止装置１００又は２００やその構成要
素によって実施される。
【００３２】
　プロセス４００は、ステップ４１０でモーターの速度を観測する。ステップ４２０では
、過剰負荷防止装置が観測した速度に基づき過剰負荷状態が存在するか否かを検出する。
このステップでは、例えば観測した速度または（一定期間または多数の測定値からの）平
均速度と閾値（限界値）とを比較することも含んでいる。例えば、観測した速度が速度閾
値以下の場合、過剰負荷状態が存在するということになる。また、閾値や比較方法（例え
ば、未満、等しい、及び／またはより大きい）は、パルス幅、振動数、他の特性のどれが
速度を観測し、比較するのに用いられるかどうかに依存する。周辺温度、入力電圧、電流
、またはモーターの動作に影響を与えるような他のモーターの特性や環境要因またはこれ
らの組み合わせといった、モーターの動作環境に基づいて、閾値は変化され、調整され、
または決定される。
【００３３】
　過剰負荷状態が検出された場合、それに応じて過剰負荷防止装置が、モーターのスイッ
チを切り、電源を切り、一時的に停止する等、モーターの動作を制御する。いったん過剰
負荷状態が解決され、または改善されると、モーターのスイッチが入り、電源が入り、過
剰負荷防止の特性に従ってモーターの動作が再開する。そうでなければ、プロセス４００
はステップ４１０へ進み、速度の観測を続ける。
【００３４】
　図５は、実施形態におけるモーターの過剰負荷状態を防止するプロセス５００のフロー
チャートを示す。このプロセスは、過剰負荷装置１００又は２００やその構成要素によっ
て実施される。
【００３５】
　プロセス５００のステップ５１０では、モーターの速度を観測する。その後、過剰負荷
防止装置が観測した速度に基づいて過剰負荷状態が存在するか否かを検出する。例えば、
ステップ５２０では、過剰負荷防止装置が観測した速度と第一速度閾値とを比較する。観
測した速度が第一速度閾値より大きい場合、プロセス５００はステップ５１０に戻る。そ
うではなく、観測速度が第一速度閾値以下の場合、その後ステップ５３０にて、過剰負荷
防止装置は、所定期間のモーターの速度または所定の多数の測定値を観測する。過剰負荷
防止装置は、観測速度を保存し（ステップ５１０における観測速度を含んでも含まなくて
もよい）、所定期間または多数の測定値からの平均速度を計算する。ステップ５４０では
、過剰負荷防止装置は平均値が第二速度閾値以下かどうかを決定する。第一速度閾値と第
二速度閾値とは等しくても異なってもよい。平均速度が第二速度閾値より大きい場合、プ
ロセス５００はステップ５１０へ進む。
【００３６】
　そうではなく、平均速度が第二速度閾値以下の場合、過剰負荷防止装置が過剰負荷状態
を検出し、その後ステップ５５０にてモーターのスイッチが切れるように制御する。いっ
たん過剰負荷状態が解決され、または改善されると、モーターのスイッチが入り、電源が
入り、過剰負荷防止の特性に従ってモーターの動作が再開する。
【００３７】
　第一および第二閾値速度や比較方法（例えば、例えば、未満、等しい、及び／またはよ
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り大きい）はパルス幅、周波数、他の特性のどれが速度を観測し、比較するのに用いられ
るかどうかに依存する。さらに、周辺温度、入力電圧、電流、またはモーターの動作に影
響を与える他のモーターの特性や環境要因、またはこれらの組み合わせよって、閾値が変
化され、調整され、または決定される。
【００３８】
　図６は、実施形態おけるモーターの過剰負荷が防止されるプロセス６００のフローチャ
ートを示す。このプロセスは、過剰負荷装置１００又は２００やその構成要素によって実
施される。
【００３９】
　プロセス６００のステップ６１０で入力電圧を読み取り、ステップ６１２で温度を読み
取る。ステップ６１４で、速度閾値は、例えば入力電圧または温度若しくはこの組み合わ
せ等、動作状況によって決定または調整される。速度閾値は参照テーブル等、またはこれ
らの組み合わせから計算されまたは得られる。
【００４０】
　ステップ６１６では、モーターの速度が観測される。ステップ６１８では、過剰負荷防
止装置は、モーターの電源が入っているか、速度に基づき動作しているかどうかを決定す
る。例えば、ホール効果センサーの出力パルス幅がモーターの速度を測定するのに用いら
れる場合、（パルス幅等に）変化がなければ、過剰負荷防止装置はモーターの電源が切っ
てある、または動作していないと決定する。モーターの電源が切ってある場合、プロセス
６００は終了する。そうではなく、モーターの電源が入っている場合、ステップ６２０に
て、過剰負荷防止状態がモーターの速度と閾値速度とを比較する。モーターの速度が速度
閾値より大きい場合、プロセス６００はステップ６１６に戻る。そうではなく、モーター
の速度が速度閾値以下の場合、その後ステップ６２２にて、過剰負荷防止装置が所定期間
のモーターの速度をまたは多数の所定の測定値を観測する。過剰負荷防止装置はモーター
の速度を保存し（ステップ６１６における観測速度を含んでも含まなくてもよい）、所定
期間または多数の測定値からの平均速度を計算する。ステップ６２４では、過剰負荷防止
装置は、平均速度が速度閾値以下かどうか決定する。本例にて、ステップ６２０とステッ
プ６２２では同じ速度閾値を用いているが、必要に応じて異なるようにしてもよい。平均
速度が第二速度閾値より大きい場合、プロセス６００はステップ６１６に進む。
【００４１】
　そうではなく、平均速度が第二速度閾値以下の場合、ステップ６２６にて、過剰負荷防
止装置が過剰負荷状態を検出し、モーターの装置の電源を切る。いったん過剰負荷状態、
故障状態が解決し、または改善すると、モーターのスイッチが入り、電源が入り、過剰負
荷防止の特性に従ってモーターの動作が再開する。
【００４２】
　閾値および比較方法（例えば、未満、等しい、及び／またはより大きい）はパルス幅、
周波数、他の特性のどれが速度を観測し、比較するために用いられるかどうかに依存する
。さらに、周辺温度、入力電圧、電流、モーターの動作に影響を与える他のモーターの特
性や環境要因またはこれらの組み合わせよって、閾値が変化され、調整され、または決定
される。
【００４３】
　上記図４から図６でモーターの過剰負荷防止の好適のプロセスを述べてきたが、過剰負
荷防止の特性は、これらの例で記載した特定のステップ、ステップの順序または実施に限
定されるものではない。図４から図６そしてここで一般的に記載されている、とりわけ、
特定の種類の速度測定、閾値、閾値との比較回数を含む様々な態様が必要に応じて選択さ
れる。コンピュータの読み取り可能なコード（例えば、プログラム、ソフトウェア、ファ
ームウェア等）を実行する１以上のプロセッサ、ハードウェア、集積回路、論理回路また
はこれらの組み合わせを通して、様々なプロセスが実施される。
【００４４】
　本発明の様々な実施形態を上述したが、これらは例として提示されただけであり、これ



(10) JP 2009-545946 A 2009.12.24

らに制限されないと解すべきである。よって、本発明の精神と範囲から離れることなしに
形式上や細部の様々な変化がなされ得ることは、関連技術分野の当業者にとって明らかで
ある。従って、発明の広さや範囲は上記好適な実施形態に制限されるべきでないが、以下
の特許請求の範囲およびこれらの均等に従って規定されるべきである。よって、他のタイ
プのモーターも本発明の範囲内である。

【図１】 【図３】
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