
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　光学式ピックアップより得られるＲＦ信号のボトムレベルが基準値ＶＳより高いこと

によって ミラ
ー信号を検出する方法であり、ボトムレベルの最大値をＶＨ、ボトムレベルの最小値をＶ
Ｌとしたとき、ＶＳ＝（ＶＨ－ＶＬ）×定数Ｋ＋ＶＬにて前記基準値ＶＳを設定

するようにしたことを特徴とするミラー信号検出方法。
【請求項２】
　

するようにしたことを特徴とする請求項１に記載のミラー信号検出方法。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、光学式ピックアップから照射される光ビームがディスクに設けられているピッ
ト上にない場合に得られるミラー信号を検出する方法に関する。
【０００２】
【従来の技術】
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を
検出すること ピットが形成されていない部分であるトラック間から得られる

するとと
もに光学式ピックアップのトラッキング動作を制御するトラッキングサーボに使用される
トラッキングエラー信号の位相を反転させることによってトラック間に対するトラッキン
グ制御動作を行い、トラック間のトレース動作を行っている状態にて得られるＲＦ信号か
ら前記ＶＨ値を検出

トラック間のトレース動作を行っているとき、ディスクの回転速度が一定になるように
制御



デジタル信号により音楽等の情報データが記録されているとともに線速度一定にて回転駆
動されるディスクに記録されている信号を光学式ピックアップを用いて読み出すことによ
って再生動作を行うディスクプレーヤーが普及しているが、斯かるディスクプレーヤーの
代表的なものとして、ＣＤプレーヤーが知られている。
【０００３】
光学式ピックアップを用いてディスクに記録されている信号の再生動作を行うように構成
されたディスクプレーヤーにおいては、周知のように光学式ピックアップより投射される
光ビームをディスクの信号トラックに追従させてトレースさせるトラッキング制御動作を
行うために、該光ビームのトレース位置と信号トラックとの誤差量を検出し、その誤差量
を示す信号であるトラッキングエラー信号に応じて光学式ピックアップの対物レンズをデ
ィスクの径方向に駆動させるトラッキングサーボ回路が設けられている。
【０００４】
ディスクプレーヤーに使用されているトラッキングサーボ回路としては、３ビーム法と呼
ばれる方式が主流になっている。斯かる３ビーム法は、周知のように信号の読み取り動作
を行うメインビームの前後に形成された２つのサブビームの反射光をそれぞれ受光する２
つの光検出器の各受光領域からそれぞれ得られる受光出力の差を検出することによりトラ
ッキングエラー信号を得るように構成されている。
【０００５】
ディスクプレーヤーにおいては、ディスクに記録されている位置情報データを利用して所
望の情報が記録されている位置を探し出して再生動作を開始するサーチと呼ばれる機能を
備えている。斯かるサーチ動作を急速に行う技術が種々開発されているが、光学式ピック
アップの移動時に光ビームが横切るトラック数をカウントする方式が多く採用されている
。
【０００６】
【発明が解決しようとする課題】
サーチ動作時に光ビームが横切るトラック数のカウント動作は、トラック間、即ちピット
がない部分より得られる信号であるミラー信号を検出することによって行うようにしたも
のがある。図３は、従来一般に行われているミラー信号の検出方法を説明するための図で
あり、光学式ピックアップをディスクの径方向へ移動させた場合に光学式ピックアップよ
り得られるＲＦ信号のレベル変化を示している。
【０００７】
同図において、Ｐはピークホールド信号、Ｂはボトムホールド信号を示しており、ボトム
ホールド信号は、図示したように変化する。また、同図において、Ｓは、ミラー信号を検
出するために設定されている検出レベルであり、通常は、前記ピークホールド信号のレベ
ルに０．３～０．５の定数を掛けた値に設定されている。このようにミラー信号を検出す
るたの検出レベルＳが設定される結果、そのレベルＳを越えた期間、Ｈ（高い）レベルの
ミラー信号Ｍが出力されることになる。
【０００８】
しかしながら、ピークホールド信号Ｐとボトムホールド信号Ｂとの間のレベル差は、ディ
スクの種類や光学式ピックアップの特性によって大きく変化するため、検出レベルＳを正
確に設定しなければ正確にミラー信号を検出することが出来ないという問題がある。
【０００９】
本発明は、斯かる問題を解決したミラー信号の検出方法を提供しようとするものである。
【００１０】
【課題を解決するための手段】
本発明は、光学式ピックアップより得られるＲＦ信号のボトムレベルを検出するとともに
該ボトムレベルが基準値ＶＳより高いことによってミラー信号を検出する方法であり、ボ
トムレベルの最大値をＶＨ、ボトムレベルの最小値をＶＬとしたとき、ＶＳ＝｛（ＶＨ－
ＶＬ）×定数Ｋ｝＋ＶＬにて基準値ＶＳを設定するようにしたものである。
【００１１】
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【実施例】
図１は、本発明のミラー信号検出方法を説明するための回路図、図２は本発明のミラー信
号検出方法を説明するための信号波形図である。
【００１２】
図１において、１は光ビームを用いてディスクに記録されている信号の再生動作を行う光
学式ピックアップを構成する光検出部であり、周知の３ビーム法によってトラッキング制
御動作が行われるように構成されている。２及び３は前記光検出部１内に組み込まれてい
る第１光検出器及び第２光検出器であり、ディスクより反射される２つのサブビームの中
の一方を各々受け、その光量に応じた電気信号を出力するように構成されている。
【００１３】
４は前記第１光検出器２より得られる検出信号を増幅する第１増幅回路、５は前記第２光
検出器３より得られる検出信号を増幅する第２増幅回路、６は前記第１増幅回路４より増
幅されて出力される検出信号が＋側入力端子に入力されるとともに前記第２増幅回路５よ
り増幅されて出力される検出信号が－側入力端子に入力される比較回路であり、前記第１
光検出器２より得られる検出信号と第２光検出器３より得られる検出信号との差をトラッ
キングエラー信号として出力するように構成されている。
【００１４】
７は前記比較回路６より出力されるトラッキングエラー信号の位相を反転させるインバー
タ、８は制御端子８ｃに印加される信号によって切換動作が制御される制御スイッチであ
り、前記比較回路６の出力端子に接続されている第１固定端子８ａ、前記インバータ７の
出力端子に接続されている第２固定端子８ｂ及び可動端子８ｄを備えている。９は光学式
ピックアップのフォーカス制御動作及びトラッキング制御動作を行うピックアップ制御回
路であり、前記制御スイッチ８を介して入力されるトラッキングエラー信号に基づいてト
ラッキング制御動作を行うトラッキングサーボ回路が組み込まれている。
【００１５】
１０は前記ピックアップ制御回路９等の動作を制御する制御回路であり、前記制御スイッ
チ８の制御端子８ｃに接続されている制御信号出力端子１０ａ及び前記制御スイッチ８の
可動端子８ｄに接続されているトラッキングエラー信号入力端子１０ｂ等が設けられてい
る。１１はディスクを回転駆動するスピンドルモーターの回転制御動作を行うスピンドル
モーター制御回路であり、前記制御回路１０によって制御されるように構成されている。
【００１６】
斯かる回路構成において、通常の再生動作を行っている場合には、制御回路１０に設けら
れている制御信号出力端子１０ａには、Ｌ（低い）レベルの信号が出力されており、制御
スイッチ８は図示した状態にある。従って、ピックアップ制御回路９に組み込まれている
トラッキングサーボ回路には、前記比較回路６より出力されるトラッキングエラー信号が
入力される状態にあり、ディスクに設けられている信号トラックを追従する制御動作を行
う状態にある。また、通常の再生動作を行う状態にあるとき、スピンドルモーター制御回
路１１によるスピンドルモーターの制御動作は、ディスクより再生される同期信号を利用
して線速度が一定になるように行うように構成されている。
【００１７】
　そして、ミラー信号の検出動作を行うための基準レベルを設定するための動作を行う場
合には、制御回路１０に設けられている制御信号出力端子１０ａにＨレベルの信号が出力
され、制御スイッチ８が図示した状態の反対側に切り換えられるように構成されている。
前記制御スイッチ８が図示した状態の反対側に切り換えられると、ピックアップ制御回路
９に組み込まれているトラッキングサーボ回路には、前記比較回路６より出力されるトラ
ッキングエラー信号の位相を反転させた信号が入力される状態に

ディスクに設けられている信号
トラック 信号トラックとの間、即ち信号が記録されていないトラック間を追従する制御
動作を行う状態になる。そして、斯かる動作を行う状態にあるときは、ディスク
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なる。斯かる位相が反転
されたトラッキングエラー信号がトラッキングサーボ回路のトラッキングサーボ動作を行
うために使用されると、斯かるトラッキングサーボ動作は

と
の信号ト



に記録されている同期信号の検出動作を行うことが出来ないので、ディスクを線速
度一定になるように制御することは出来ない。従って、 スピンドルモーター
制御回路１１によるスピンドルモーターの制御動作は、ディスクの回転 を角速度が一
定になるように制御するように構成されている。
【００１８】
以上の如く、本発明に係る装置は構成されており、次に斯かる装置の動作について説明す
る。通常の再生動作を行う状態にあるときには、制御スイッチ８は図示した状態にあり、
ピックアップ制御回路９に組み込まれているトラッキングサーボ回路には、前記比較回路
６より出力されるトラッキングエラー信号が入力される状態にあり、ディスクに設けられ
ている信号トラックを追従する制御動作を行う状態にある。
【００１９】
図２の（Ａ）は、比較回路６より出力されるトラッキングエラー信号であり、ディスクに
記録されている信号のトラックを追従する状態にある。図２の（Ｂ）は、信号トラックよ
り読み出されるピットの信号であり、トラッキングエラー信号の右下がり部分のゼロクロ
ス点が中心になるように制御される。また、斯かる制御動作が行われることによって、信
号トラックより信号の再生動作が行われるため、ディスクに記録されている同期信号の検
出動作が行われることになり、その結果、検出される同期信号を利用することによってデ
ィスクの回転を線速度一定になるように制御することが出来る。
【００２０】
前述したように通常の再生動作時の制御動作は行われるが、次にミラー信号を検出するた
めの基準値ＶＳを設定するための動作について説明する。図２の（Ｄ）は、光学式ピック
アップをディスクの径方向へ移動させた場合に該ピックアップより得られるＲＦ信号のレ
ベル変化を示すものであり、ＶＨはボトムレベルの最大値、ＶＬはボトムレベルの最小値
である。
【００２１】
まず、ボトムレベルの最小値であるＶＬの検出動作について説明する。斯かる最小値ＶＬ
は、通常の再生動作状態、即ちディスクに記録されている信号のトラックの追従動作を行
っている場合に得られるＲＦ信号の最小値を検出することによって検出することが出来る
。斯かる値の検出動作は、ＲＦ信号の最小信号のレベルを保持することによって得られる
信号、即ちボトムホールド信号のレベルを検出することによって行うことが出来るが、検
出するための回路は周知の回路を使用すれば良い。
【００２２】
以上に説明したようにボトムレベルの最小値ＶＬの検出動作行われるが、次にボトムレベ
ルの最大値ＶＨの検出動作について説明する。斯かる最大値ＶＨの検出動作は、ディスク
に設けられている信号トラックと信号トラックとの間、即ちトラック間より得られる信号
に基づいて行われる。斯かる動作は、制御回路１０に設けられている制御信号出力端子１
０ａにＨレベルの制御信号を出力し、制御スイッチ８を図示した状態の反対側に切り換え
るとともにスピンドルモーター制御回路１１によるスピンドルモーターの制御動作を線速
度一定制御動作から角速度一定制御動作を行う状態へ切換えることによって行われる。
【００２３】
前記制御スイッチ８が図示した状態の反対側に切り換えられると、ピックアップ制御回路
９に組み込まれているトラッキングサーボ回路には、前記比較回路６より出力されるトラ
ッキングエラー信号の位相を反転させた信号が入力される状態になる。図２の（Ｃ）は、
前記比較回路６より出力されるトラッキングエラー信号の位相を反転させた信号を示すも
のであり、斯かる信号に基づいてトラッキング制御動作が行われる結果、光学式ピックア
ップより照射されるメインビームのトレース位置をトラック間に保持するための制御動作
が行われる。また、スピンドルモーター制御回路１１によるスピンドルモーターの角速度
一定制御動作が行われた状態になる。
【００２４】
斯かる状態において、ディスクより得られるＲＦ信号は、トラック間、即ちピットが形成
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ラック
本発明では、

速度



されていない部分より得られる信号になるため、ボトムホールド信号のレベルは大きく変
化することはない。従って、この状態におけるボトムホールド信号のレベルはほぼ一定と
なり、このレベルを検出することによってボトムレベルの最大値ＶＨを検出することが出
来る。
【００２５】
以上に説明したようにボトムレベルの最大値ＶＨ及びボトムレベルの最小値ＶＬの検出動
作は行われるが、次にミラー信号の検出方法について説明する。斯かるミラー信号の検出
動作は、基準値ＶＳを設定し、この基準値ＶＳよりＲＦ信号のボトムレベルが高いことを
検出することによって行うことが出来る。
【００２６】
そして、前記基準値ＶＳは、ＶＳ＝｛（ＶＨ－ＶＬ）×定数Ｋ｝＋ＶＬにて求めることが
出来る。定数Ｋの値は、０．５程度に設定される。図２の（Ｄ）に示すように基準値ＶＳ
は、ボトムレベルの最大値ＶＨとボトムレベルの最小値ＶＬとの間に設定され、図２の（
Ｅ）に示すミラー信号が検出されることになる。このようにして基準値ＶＳを設定するこ
とによってミラー信号の検出動作を正確に行うことが出来る。
【００２７】
前述した動作によってミラー信号を検出するための基準値の設定動作は行われるが、斯か
る設定動作をディスクがディスクプレーヤーに装着されたときに行うようにすればその後
に行われるサーチ動作を効率良く、且つ正確に行うことが出来る。
【００２８】
【発明の効果】
　本発明は、

ミラー信号の検出動作を正確に行うことが出来
る。
【００３０】
　そして

【００３１】
また、本発明は、トラック間のトレース動作時ディスクの回転速度が一定になるように制
御するようにしたので、スピンドルモーターの回転制御動作が不安定になることを防止す
ることが出来る。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明のミラー信号検出方法を説明するための回路図である。
【図２】本発明のミラー信号検出方法を説明するための信号波形図である。
【図３】従来のミラー信号検出方法を説明するための信号波形図である。
【符号の説明】
１　　　　光検出部
２　　　　第１光検出器
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光学式ピックアップより得られるＲＦ信号のボトムレベルが基準値ＶＳより
高いことを検出することによってピットが形成されていない部分であるトラック間から得
られるミラー信号を検出する方法であり、ボトムレベルの最大値をＶＨ、ボトムレベルの
最小値をＶＬとしたとき、ＶＳ＝（ＶＨ－ＶＬ）×定数Ｋ＋ＶＬにて前記基準値ＶＳを設
定するとともに光学式ピックアップのトラッキング動作を制御するトラッキングサーボに
使用されるトラッキングエラー信号の位相を反転させることによってトラック間に対する
トラッキング制御動作を行い、トラック間のトレース動作を行っている状態にて得られる
ＲＦ信号から前記ＶＨ値を検出するようにしたので、ミラー信号を検出するための基準値
を最適な値に設定することが出来、それ故

、本発明は、光学式ピックアップのトラッキング動作を制御するトラッキングサ
ーボに使用されるトラッキングエラー信号の位相を反転させることによってトラック間に
対するトラッキング制御動作を行い、トラック間のトレース動作を行っている状態にて得
られるＲＦ信号から前記ＶＨ値を検出するようにしたので、即ち信号トラックに対するト
ラッキング制御動作からトラック間のトレース動作を行うトラッキング制御動作をを行う
状態への切換動作をトラッキングエラー信号の位相を反転させることによって行うように
したので、回路構成が簡単になるという利点を有している。



３　　　　第２光検出器
６　　　　比較回路
７　　　　インバータ
８　　　　制御スイッチ
９　　　　ピックアップ制御回路
１０　　　　制御回路

【 図 １ 】 【 図 ２ 】

【 図 ３ 】
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