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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　エスカレーターの下部機械室において踏段チェーンに噛み合う下部スプロケットに取付
けられ下部スプロケットと一体となって回転するスプロケット側回転体と、
　下部機械室に配置されたブラシ側回転体と、
　スプロケット側回転体とブラシ側回転体との間に掛け渡され、下部スプロケットの回転
駆動力をブラシ側回転体に伝達する駆動力伝達部と、
　下部機械室において反転過程の踏段の踏板の溝部である踏板溝に向かい合い踏板の幅寸
法の全体に渡って配置され、ブラシ側回転体によって回転する溝清掃ブラシ部と、
　を備え、
　踏段チェーンは、無端ループ形状であり、
　トラスの延在方向に関して、溝清掃ブラシ部が、無端ループ状の踏段チェーンの折り返
し点とトラスにおいてその折り返し点に近い側の端との間に位置する部分を有し、
　ブラシ側回転体の中心軸の延在方向が、踏板の幅方向に略一致している、エスカレータ
ーの踏板溝清掃装置。
【請求項２】
　溝清掃ブラシ部は、
　ブラシ側回転体によって回転駆動される清掃軸部と、
　清掃軸部の外周面に配置され、踏板溝の溝深さよりも長いブラシ毛を有するブラシ毛部
と、
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　を含む、請求項１に記載のエスカレーターの踏板溝清掃装置。
【請求項３】
　エスカレーターの下部機械室において踏段チェーンに噛み合う下部スプロケットに取付
けられ下部スプロケットと一体となって回転するスプロケット側回転体と、
　下部機械室に配置されたブラシ側回転体と、
　スプロケット側回転体とブラシ側回転体との間に掛け渡され、下部スプロケットの回転
駆動力をブラシ側回転体に伝達する駆動力伝達部と、
　下部機械室において反転過程の踏段の踏板の溝部である踏板溝に向かい合い踏板の幅寸
法の全体に渡って配置され、ブラシ側回転体によって回転する溝清掃ブラシ部と、
　を備え、
　溝清掃ブラシ部は、
　ブラシ側回転体によって回転駆動される清掃軸部と、
　清掃軸部の外周面に配置され、踏板溝の溝深さよりも長いブラシ毛を有するブラシ毛部
と、
　を含み、
　溝清掃ブラシ部は、
　その中心軸がブラシ側回転体の中心軸と同軸であり、
　下部スプロケットの回転軸周りに１枚の踏板がその奥行方向の寸法に相当する回転を行
ったときの回転時間を奥行寸法回転時間として、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回
転体の回転数は、１以上の非整数回転数である、エスカレーターの踏板溝清掃装置。
【請求項４】
　エスカレーターの下部機械室において踏段チェーンに噛み合う下部スプロケットに取付
けられ下部スプロケットと一体となって回転するスプロケット側回転体と、
　下部機械室に配置されたブラシ側回転体と、
　スプロケット側回転体とブラシ側回転体との間に掛け渡され、下部スプロケットの回転
駆動力をブラシ側回転体に伝達する駆動力伝達部と、
　下部機械室において反転過程の踏段の踏板の溝部である踏板溝に向かい合い踏板の幅寸
法の全体に渡って配置され、ブラシ側回転体によって回転する溝清掃ブラシ部と、
　を備え、
　溝清掃ブラシ部は、
　ブラシ側回転体によって回転駆動される清掃軸部と、
　清掃軸部の外周面に配置され、踏板溝の溝深さよりも長いブラシ毛を有するブラシ毛部
と、
　を含み、
　溝清掃ブラシ部は、
　その中心軸がブラシ側回転体の中心軸と偏心しており、
　下部スプロケットの回転軸周りに１枚の踏板がその奥行方向の寸法に相当する回転を行
ったときの回転時間を奥行寸法回転時間として、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回
転体の回転数は、１以上の整数回転数である、エスカレーターの踏板溝清掃装置。
【請求項５】
　溝清掃ブラシ部のブラシ毛は、非金属製である、請求項２から４のいずれか１に記載の
エスカレーターの踏板溝清掃装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、エスカレーターの踏板溝清掃装置に係り、特に、エスカレーターの下部機械
室に設けられる踏板溝清掃装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　エスカレーターは、建物の上層階の乗降口と下層階の乗降口との間を移動する複数の踏
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段に利用者を乗せて運搬する。踏段は、乗客が足を載せる踏板と、蹴り出しに対応するラ
イザーとがフレームで一体化されたものである。
【０００３】
　特許文献１には、エスカレーターの踏段のライザーの清掃または滑り材の塗布を行うた
めの保守装置が開示されている。ここでは、エスカレーターの両側の不動部分に取付けら
れた取付部材に一端側が回動自在に支持され、他端側にブラシ等の清掃体が備えられるリ
ンク機構を用い、踏段を移動駆動させた状態で、清掃体をライザーに向い合せて清掃また
は滑り材の塗布を行う。リンク機構の内部にゴム部材の弾性材料から成る緩衝機構を設け
ることで、隣接するライザー面の切り替わりの際の衝撃を吸収し、清掃体の跳ね上がりや
リバウンドを抑制できると述べている。
【０００４】
　特許文献２には、エスカレーターの機械室内において、反転過程の踏段の下方に金属性
の網目状傾斜面を有する塵埃回収箱を設け、この塵埃回収箱の内部には吸気口に集塵フィ
ルタを装着したクロスフローファンを備えることが開示されている。ここでは、網目状傾
斜面を介してクロスフローファンの吹出しエアを踏板の表面に吹き付けて塵埃を落とし、
クロスフローファンの吹出しエアに伴って発生する対流によって、落とした塵埃をトラス
内に拡散させることなく集中的に塵埃回収箱に集めている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２０１１－２０７５９５号公報
【特許文献２】特開平６－３４０３９４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　踏板にもライザーにも溝部が設けられるが、これらの溝部、特に踏板の溝部である踏板
溝には埃が溜まりやすい。エスカレーターの点検時や清掃員による定期的な清掃を行わな
いと、埃は踏板溝に溜まったままとなる。そこで、点検時や定期的な清掃時でなく、エス
カレーターが運転中に自動的に踏板溝を清掃する装置が要望される。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本開示に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置は、エスカレーターの下部機械室におい
て踏段チェーンに噛み合う下部スプロケットに取付けられ下部スプロケットと一体となっ
て回転するスプロケット側回転体と、下部機械室に配置されたブラシ側回転体と、スプロ
ケット側回転体とブラシ側回転体との間に掛け渡され、下部スプロケットの回転駆動力を
ブラシ側回転体に伝達する駆動力伝達部と、下部機械室において反転過程の踏段の踏板の
溝部である踏板溝に向かい合い踏板の幅寸法の全体に渡って配置され、ブラシ側回転体に
よって回転する溝清掃ブラシ部と、を備える。
【０００８】
　上記構成において、エスカレーターが運転中は下部スプロケットが回転するので、その
回転駆動力で踏板溝に向い合う溝清掃ブラシ部が自動的に回転する。これにより、エスカ
レーターの踏板溝清掃装置は、エスカレーターが運転中に自動的に踏板溝を清掃する。
【０００９】
　本開示に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置において、溝清掃ブラシ部は、対向する
踏段の移動方向と逆方向に回転駆動されることが好ましい。この場合の清掃速度は、（踏
段の移動速度）に（溝清掃ブラシ部の周方向回転速度）が加算されるので、清掃効率が向
上する。
【００１０】
　本開示に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置において、溝清掃ブラシ部は、ブラシ側
回転体によって回転駆動される清掃軸部と、清掃軸部の外周面に配置され、踏板溝の溝深
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さよりも長いブラシ毛を有するブラシ毛部と、を含むことが好ましい。これにより、踏板
溝に溜まった埃等の清掃が可能になる。
【００１１】
　本開示に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置において、溝清掃ブラシ部は、その中心
軸がブラシ側回転体の中心軸と同軸であり、下部スプロケットの回転軸周りに１枚の踏板
がその奥行方向の寸法に相当する回転を行ったときの回転時間を奥行寸法回転時間として
、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回転体の回転数は、１以上の非整数回転数である
ことが好ましい。
【００１２】
　踏板は円弧状に湾曲してなく平板状であるので、踏板と溝清掃ブラシ部との間の最近接
距離は、踏板が下部スプロケットの回転軸周りに回転するにつれて変動する。溝清掃ブラ
シ部の中心軸とブラシ側回転体の中心軸とが同軸であると、奥行寸法回転時間の内で、踏
板に対しブラシ毛の先端が軽く接触するときと、ブラシ毛が踏板に強く押し付けられると
きとが生じる。さらに、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回転体の回転数が整数回転
数であると、各踏板に対しブラシ毛の特定の箇所が常に強く押し付けられることが生じ、
ブラシ毛の変形や摩耗が生じやすい。奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回転体の回転
数を非整数回転数とすることで、ブラシ毛が踏板に強く押し付けられる箇所が複数枚の踏
板を清掃する間に平均化され、ブラシ毛の寿命が延びる。
【００１３】
　本開示に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置において、溝清掃ブラシ部は、その中心
軸がブラシ側回転体の中心軸と偏心しており、下部スプロケットの回転軸周りに１枚の踏
板がその奥行方向の寸法に相当する回転を行ったときの回転時間を奥行寸法回転時間とし
て、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回転体の回転数は、１以上の整数回転数である
ことが好ましい。
【００１４】
　踏板は円弧状に湾曲してなく平板状であるので、踏板と溝清掃ブラシ部との間の最近接
距離は、踏板が下部スプロケットの回転軸周りに回転するにつれて変動する。そこで、例
えば、溝清掃ブラシ部の中心軸とブラシ側回転体の中心軸との間の偏心の設定を、踏板と
溝清掃ブラシ部との間の最近接距離の変動に合わせることで、ブラシ毛と踏板との接触関
係を常に同じにできる。これによって、ブラシ毛の寿命を延ばすことができる。
【００１５】
　本開示に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置において、溝清掃ブラシ部のブラシ毛は
、非金属製であることが好ましい。金属製のブラシ毛に比べ、ブラシ毛による清掃によっ
て踏板の傷付けを抑制できる。
【発明の効果】
【００１６】
　上記構成のエスカレーターの踏板溝清掃装置によれば、エスカレーターが運転中に自動
的に踏板溝を清掃できる。
【図面の簡単な説明】
【００１７】
【図１】実施の形態に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置が設けられるエスカレーター
の構成図である。
【図２】図１における踏段の斜視図である。
【図３】図１において、下部機械室の正面図である。
【図４】図１において、下部機械室の側面図である。
【図５】図１から、実施の形態に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置を抜き出した図で
ある。
【図６】図５の溝清掃ブラシ部の分解図である。
【図７】図５の溝清掃ブラシ部の断面図である。
【図８】図５の溝清掃ブラシ部を用いたときの踏板と溝清掃ブラシ部との接触関係を示す



(5) JP 6843635 B2 2021.3.17

10

20

30

40

50

図である。
【図９】図８の状態から、踏板が奥行寸法回転時間の約半分に相当する時間で回転したと
きについて、踏板と溝清掃ブラシ部との接触関係を示す図である。ここで、奥行寸法回転
時間とは、下部スプロケットの回転軸周りに１枚の踏板がその奥行方向の寸法に相当する
回転を行ったときの回転時間である。
【図１０】図８の状態から、踏板が奥行寸法回転時間で回転したときについて、踏板と溝
清掃ブラシ部との接触関係を示す図である。
【図１１】実施の形態に係るエスカレーターの踏板溝清掃装置において、踏板に対する溝
清掃ブラシ部の接触状態について、奥行寸法回転時間の範囲の時間経過に対応させて示す
図である。各図において、縦軸は、下部スプロケットの回転軸周りの踏板の回転時間で、
フルスケールは奥行寸法回転時間である。図１１（ａ）は、踏板が溝清掃ブラシ部と向か
い合う部位の下部スプロケットの回転軸からの距離の変動と、踏板の回転時間との関係を
示す図である。（ｂ），（ｃ）は、溝清掃ブラシ部の中心軸とブラシ側回転体の中心軸と
が同軸の溝清掃ブラシ部を用いたときについて、踏板と溝清掃ブラシ部との接触関係を示
す図である。（ｂ）は、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回転体の回転数が１のとき
を示す図であり、（ｃ）は、奥行寸法回転時間に対応するブラシ側回転体の回転数が２．
５のときを示す図である。（ｄ）は、溝清掃ブラシ部の中心軸がブラシ側回転体の中心軸
に対し偏心して取り付けられる例について、踏板と溝清掃ブラシ部との接触関係を示す図
である。
【図１２】図１１（ｄ）で用いられる溝清掃ブラシ部の断面図である。
【図１３】図８に対応する図で、図１２の溝清掃ブラシ部を用いたときの踏板と溝清掃ブ
ラシ部との接触関係を示す図である。
【図１４】図９に対応する図で、図１３の状態から、踏板が奥行寸法回転時間の約半分に
相当する時間で回転したときについて、踏板と溝清掃ブラシ部との接触関係を示す図であ
る。
【図１５】図１０に対応する図で、図１３の状態から、踏板が奥行寸法回転時間で回転し
たときについて、踏板と溝清掃ブラシ部との接触関係を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１８】
　以下に図面を用いて本発明に係る実施の形態につき、詳細に説明する。以下で述べる形
状、寸法、材質等は、説明のための例示であって、エスカレーターの踏板溝清掃装置の仕
様等に合わせ、適宜変更が可能である。以下では、全ての図面において同様の要素には同
一の符号を付し、重複する説明を省略する。
【００１９】
　図１は、エスカレーター１０の構成を示す図である。エスカレーター１０は、建物の上
層階の乗降口と下層階の乗降口との間を移動する複数の踏段１２に利用者を乗せて運搬す
る昇降運搬装置である。利用者が乗る側、つまり上層階と下層階を結んで踏段１２が移動
する移動通路側には、欄干１４と移動手摺１６が移動通路の両側に配置され、移動通路の
裏側、つまり建物の構造体の内部側にはトラス５０が設けられる。
【００２０】
　図１に、走行方向と軸方向と高さ方向とを示す。走行方向は踏段１２が走行する方向で
あり、走行方向の両側を区別するときは、下層階に向かう方向を一方側と呼び、上層階側
に向かう方向を他方側と呼ぶ。軸方向は、後述する下部スプロケット５４の回転軸５８、
溝清掃ブラシ部８０の清掃軸部８２、踏段軸２８等の軸部の延びる方向であり、走行方向
に直交する方向である。軸方向の両側は、下層階側から上層階側を見た方向における左側
と右側とで区別する。高さ方向は、建物の上層階側と下層階側に関する方向である。
【００２１】
　踏段１２は、ステップとも呼ばれ、無端ループ状の踏段チェーン２０に複数個取り付け
られた利用者運搬用の移動段である。図２は、踏段１２の斜視図である。踏段１２は、利
用者が足を載せる踏板２２と、蹴り出しに対応するライザー２４とがフレーム２６によっ
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て一体化されたものである。図２に示す踏段軸２８は、フレーム２６に回動自在に支持さ
れ、踏段チェーン２０に接続される軸であり、踏段チェーン２０から突き出した先端に追
従ローラ３０が取付けられる。ガイドローラ３２は、図示しない踏段ガイドレールに案内
されるローラである。
【００２２】
　踏板２２において利用者が足を載せる上面の面積は、踏板２２の走行方向に沿った寸法
を奥行寸法Ｌｓとし、軸方向に沿った長さを幅寸法Ｗｓとして、（Ｌｓ×Ｗｓ）である。
奥行寸法Ｌｓは、利用者の足のつま先からかかとまでの長さに応じた十分な長さで足りる
ので、エスカレーター１０の機種によらずほぼ一定値で、約４００ｍｍである。幅寸法Ｗ
ｓは、エスカレーター１０の移動通路の幅寸法に相当し、小型機種ではＷｓは小さく、大
型機種ではＷｓは大きい。
【００２３】
　図２において、踏板２２には、利用客の足元のすべり止めを兼ねる踏板溝３６が設けら
れる。踏板溝３６は、踏板２２において軸方向である幅方向に並び、走行方向に平行に延
びる。踏板溝３６は、溝深さｄと溝幅Ｗｄとを有する。踏板２２の最上面を踏板面３４と
呼び、溝の底面を溝底面３５と呼ぶと、溝深さｄは、踏板面３４と溝底面３５との間の高
さ差に相当する。寸法の一例を挙げると、溝深さｄは約１１ｍｍ、溝幅Ｗｄは約６ｍｍで
ある。
【００２４】
　図１に戻り、トラス５０は、建物の構造体の内部側において、上層階から下層階に渡っ
て設けられ、踏段１２の移動機構、移動手摺１６の移動機構等が配置される空間である。
トラス５０は、上層階側水平部と下層階側水平部とその間を接続する傾斜部とで構成され
る。図１では図示を省略したが、上層階側水平部には、駆動モータや、駆動モータによっ
て駆動される駆動スプロケット等が配置される上部機械室が設けられる。下層階側水平部
には、下部機械室５２が設けられ、下部スプロケット５４が配置される。傾斜部には、駆
動スプロケットと下部スプロケット５４との間に掛け渡される踏段チェーン２０等が配置
される。
【００２５】
　図３は、下部機械室５２を走行方向の一方側から見た正面図である。図４は、下部機械
室５２を軸方向の左側から見た側面図である。
【００２６】
　下部機械室５２においては、踏段チェーン２０が下部スプロケット５４の外周の歯部５
６に噛み合う。踏段チェーン２０は、駆動スプロケットの回転駆動力によって移動駆動さ
れるので、踏段チェーン２０によって下部スプロケット５４が回転軸５８の周りに回転駆
動される。下部機械室５２においては踏段チェーン２０の走行方向が反転するので、これ
に伴い、踏段チェーン２０に踏段軸２８を介して接続される複数の踏段１２も、下部機械
室５２において踏板２２の法線方向が反転する。
【００２７】
　例えば、欄干１４の間の踏段１２の走行方向を他方側から一方側に向う方向とする。こ
の場合には、複数の踏段１２の踏板２２の法線方向は、高さ方向の上層階側を向いている
状態から、下部スプロケット５４の回転に伴って、走行方向の一方側を向くようになり、
その後、高さ方向の下層階側を向く状態に移る。欄干１４の間の踏段１２の走行方向が一
方側から他方側に向う方向の場合は、複数の踏段１２の踏板２２の法線方向は、高さ方向
の下層階側を向いている状態から、走行方向の一方側を向くようになり、その後、高さ方
向の上層階側を向く状態に移る。
【００２８】
　下部機械室５２に設けられるエスカレーターの踏板溝清掃装置７０は、下部機械室５２
における複数の踏段１２の反転過程を利用して、各踏段１２の踏板２２の踏板溝３６の清
掃を行う装置である。以下では、特に断らない限り、エスカレーターの踏板溝清掃装置７
０を、踏板溝清掃装置７０と呼ぶ。踏板溝清掃装置７０は、スプロケット側回転体７２、
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ブラシ側回転体７４、支持台７６，７７、駆動力伝達部７８、及び、溝清掃ブラシ部８０
を含む。図５に、図１から踏板溝清掃装置７０の部分を抜き出して示す。図６は、溝清掃
ブラシ部８０の分解図である。
【００２９】
　スプロケット側回転体７２は、下部スプロケット５４に取付けられ下部スプロケット５
４と一体となって回転する環状回転体である。スプロケット側回転体７２の外周面は、駆
動力伝達部７８が掛け渡される面である。駆動力伝達部７８が掛け渡されるスプロケット
側回転体７２の外径をＤ0とすると、Ｄ0は下部スプロケット５４の外径よりも小さく設定
される。
【００３０】
　スプロケット側回転体７２を下部スプロケット５４に取り付ける方法は、ねじ止めの他
、下部スプロケット５４が鉄材料であるときは磁石の磁気的吸引力を利用してもよい。ス
プロケット側回転体７２は１つの環状回転体としてもよいが、例えば、既設のエスカレー
ター１０に新たに踏板溝清掃装置７０を設置する場合等においては、図１、図４に示すよ
うに、１つの環状回転体を複数の部分環状体に分割したものを組み合わせてもよい。かか
るスプロケット側回転体７２は、適当な強度を有する金属材料を所定の形状に成形して得
られる環状回転体を用いることができる。金属材料としては、鋼材等が用いられる。
【００３１】
　ブラシ側回転体７４は、溝清掃ブラシ部８０と一体となって回転する回転体である。ブ
ラシ側回転体７４の外周面は、駆動力伝達部７８が掛け渡される面である。駆動力伝達部
７８が掛け渡されるブラシ側回転体７４の外径をＤ1とすると、（Ｄ0／Ｄ1）が駆動力伝
達部７８によって回転駆動力が伝達されるときの増速比である。ここでは、ブラシ側回転
体７４を一様な外径Ｄ1を有する軸としたが、駆動力伝達部７８が掛け渡される部分の外
径を異ならせてもよい。これによって、増速比の変更の自由度が増す。かかるブラシ側回
転体７４は、適当な強度を有する金属材料を所定の外径に成形して得られる回転体を用い
ることができる。金属材料としては、鋼材等が用いられる。
【００３２】
　支持台７６，７７は、下部機械室５２の床面において軸方向に沿って所定の間隔を離し
て配置され、ブラシ側回転体７４の両端部を回転自在に支持する支持部材である。
【００３３】
　駆動力伝達部７８は、スプロケット側回転体７２の外周面と、ブラシ側回転体７４の外
周面との間に掛け渡され、下部スプロケット５４の回転駆動力をブラシ側回転体７４に伝
達するベルトである。回転駆動力の伝達効率を上げるために、スプロケット側回転体７２
の外周面とブラシ側回転体７４の外周面のそれぞれに凹凸歯を設け、ベルトとして凹凸歯
を有するタイミングベルトを用いることがよい。場合によっては、タイミングベルトに代
えて適当なチェーンを用いてもよい。
【００３４】
　駆動力伝達部７８は、スプロケット側回転体７２とブラシ側回転体７４との間に掛け渡
されるので、スプロケット側回転体７２の回転方向とブラシ側回転体７４の回転方向とは
同じ方向になる。図５にその一例を示す。軸方向の左側からみて、スプロケット側回転体
７２が円弧状矢印で示すように時計方向に回転すると、駆動力伝達部７８も円弧状矢印で
示すように時計方向に回転する。したがって、ブラシ側回転体７４も円弧状矢印で示すよ
うに時計方向に回転する。スプロケット側回転体７２が反時計方向に回転すれば、ブラシ
側回転体７４も反時計方向に回転する。特別な回転反転機構を設けずに、スプロケット側
回転体７２とブラシ側回転体７４とを駆動力伝達部７８で直結することでスプロケット側
回転体７２の回転方向とブラシ側回転体７４の回転方向とは同じ方向になる。このことは
、後述するように、踏板２２の踏板溝を清掃する際に有利となる。
【００３５】
　溝清掃ブラシ部８０は、踏板２２の踏板溝３６を清掃するための回転ブラシ体である。
溝清掃ブラシ部８０の分解図を図６に示し、溝清掃ブラシ部８０の断面図を図７に示す。
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溝清掃ブラシ部８０は、ブラシ側回転体７４によって回転駆動される清掃軸部８２と、清
掃軸部８２の外周面に配置されるブラシ毛部８４とを含む。
【００３６】
　清掃軸部８２は、中心にブラシ側回転体７４が挿入されて固定される内径穴を有する軸
体である。清掃軸部８２の内径穴の直径はブラシ側回転体７４の外径Ｄ1と同じである。
清掃軸部８２をブラシ側回転体７４に固定する方法は、ねじ止め、キー溝とキーの組合せ
、焼嵌め等を用いることができる。清掃軸部８２の外径Ｄ2は、ブラシ毛部８４の内径と
同じである。かかる清掃軸部８２は、適当な強度を有する金属材料を所定の形状に成形し
て得られる軸体を用いることができる。金属材料としては、鋼材等が用いられる。
【００３７】
　ブラシ毛部８４は、清掃軸部８２の外径Ｄ2と同じ内径の穴を有するプラスチック製の
環状体８６と、環状体８６の外周に配置された多数のブラシ毛８８とを含む。ブラシ毛８
８の先端を包絡する円筒形の外径がブラシ毛部８４の外径Ｄ4である。ブラシ毛部８４の
外径Ｄ4は、溝清掃ブラシ部８０の外径でもある。
【００３８】
　ブラシ毛８８は、踏板２２を傷付けないように、非金属製であることが好ましい。例え
ば、適当に細い外径を有する細長いプラスチック毛を用いることができる。これに代えて
、棕櫚繊維等の繊維をブラシ毛８８として用いてもよい。ブラシ毛８８を環状体８６の外
周に配置する方法としては、プラスチック毛を用いるときは、環状体８６と複数のブラシ
毛８８とを一体成型することができる。棕櫚繊維等の繊維をブラシ毛８８として用いると
きは、一種のインサートモールド法により、樹脂製の環状体８６にブラシ毛８８を埋め込
み成形することができる。いずれの方法によっても、プラスチック製の環状体８６の外周
面にブラシ毛８８の根元が配置されるので、図７では、樹脂製の環状体８６の外径をＤ3

と示す。ブラシ毛８８の長さＬｂは、｛（Ｄ4－Ｄ3）／２｝である。
【００３９】
　ブラシ毛部８４は、清掃軸部８２に対し、交換可能に取り付けられる。これにより、ブ
ラシ毛８８が摩耗等した場合でも、新しいブラシ毛部８４に交換することができる。交換
可能とする方法としては、ねじ止め法を用いることができる。
【００４０】
　図７に示すように、溝清掃ブラシ部８０の中心軸と、ブラシ側回転体７４の中心軸とは
同軸である。また、溝清掃ブラシ部８０においては、清掃軸部８２の中心軸とブラシ毛部
８４の中心軸は同軸であり、全てのブラシ毛８８は同じ長さＬｂを有する。溝清掃ブラシ
部８０と踏板２２の関係については、図３に示すように、溝清掃ブラシ部８０は、下部機
械室５２において反転過程の踏段１２の踏板２２の溝部である踏板溝３６に向かい合い、
複数の踏板溝３６が並ぶ軸方向を踏板２２の幅方向として踏板２２の幅方向の全体に渡っ
て配置される。溝清掃ブラシ部８０の軸方向に沿った長さＷｃは、図３に示すように、踏
段１２における踏板２２の軸方向に沿った長さＷｓよりも長く設定される。
【００４１】
　溝清掃ブラシ部８０の中心軸とブラシ側回転体７４の中心軸とは同軸である溝清掃ブラ
シ部８０を用いたときの踏板２２と溝清掃ブラシ部８０との接触関係の時間的変化を、動
作モデル図である図８から図１０を用いて説明する。図８から図１０の各図においては、
下部スプロケット５４の回転軸５８、踏段チェーン２０、走行方向に沿って隣接して配置
される３つの踏板２２Ａ，２２Ｂ，２２Ｃ、ブラシ側回転体７４、溝清掃ブラシ部８０の
みを図示した。溝清掃ブラシ部８０との接触関係は、踏板２２Ｂについて述べ、踏板２２
Ａ，２２Ｃは、踏板２２Ｂの前後関係についての単なる参考として示した。
【００４２】
　図８から図１０の各図は、下部機械室５２を軸方向の左側から見た図である。各図にお
いて、踏段チェーン２０は図示しない駆動スプロケットの回転駆動力によって矢印に示す
方向に搬送速度Ｖで移動する状態である。
【００４３】
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　搬送速度Ｖはエスカレーター１０の運行モード等によって異なるが、通常の搬送速度Ｖ
の一例は、（３０ｍ／分＝５０ｃｍ／ｓ）である。踏板２２の走行方向に沿った奥行寸法
Ｌｓは約４０ｃｍであるので、１枚の踏板２２の奥行寸法Ｌｓを移動する時間は、約０．
８ｓである。踏板２２が下部機械室５２において反転過程にあるとき、１枚の踏板２２が
奥行寸法Ｌｓに相当する回転を行う時間もほぼ約０．８ｓで一定である。そこで、下部ス
プロケット５４の回転軸５８周りに１枚の踏板２２がその奥行寸法Ｌｓに相当する回転を
行ったときの回転時間を、奥行寸法回転時間ｔ0と呼ぶ。
【００４４】
　図８は、踏板２２Ｂの奥行方向の一方端（黒丸を付した）が溝清掃ブラシ部８０に接触
し始めた時点を示す図である。反転状態にある各踏板２２Ａ，２２Ｂ，２２Ｃにおいては
、奥行方向の一方端または他方端から下部スプロケット５４の回転軸５８までの距離は、
踏板２２の奥行方向の他のどの位置についての下部スプロケット５４の回転軸５８までの
距離よりも長い。すなわち、図８の時点では、踏板２２Ｂの奥行方向の一方端は、溝清掃
ブラシ部８０に最も深く接触する。
【００４５】
　図９は、図８の状態から、踏板２２Ｂが奥行寸法回転時間ｔ0の約半分に相当する時間
（ｔ0／２）で回転したときについて、踏板２２Ｂと溝清掃ブラシ部８０との接触関係を
示す図である。奥行寸法回転時間ｔ0で回転する回転角度をθ0として、（ｔ0／２）の間
に回転した回転角度（θ0／２）を図９に示す。
【００４６】
　この時点では、踏板２２Ｂは、奥行方向のほぼ中央の位置で溝清掃ブラシ部８０と接触
する。反転状態にある各踏板２２Ａ，２２Ｂ，２２Ｃにおいては、奥行方向の中央の位置
から下部スプロケット５４の回転軸５８までの距離は、踏板２２の奥行方向の他のどの位
置についての下部スプロケット５４の回転軸５８までの距離よりも短い。すなわち、踏板
２２Ｂの奥行方向の中央の位置は、溝清掃ブラシ部８０に最も浅く接触する。
【００４７】
　踏板２２Ｂは、溝清掃ブラシ部８０に対向する位置にある。この状態における踏板２２
Ｂは、図９において矢印の方向に搬送速度Ｖで移動する。移動する方向は、高さ方向につ
いて上層階側から下層階側に向かっている。一方、溝清掃ブラシ部８０の回転方向は、駆
動力伝達部７８の動作の説明において述べたように、ブラシ側回転体７４の中心軸周りに
時計方向である。溝清掃ブラシ部８０が踏板２２Ｂに接触する箇所における移動方向は、
高さ方向について下層階側から上層階側に向かっている。すなわち、溝清掃ブラシ部８０
に対向する踏板２２Ｂの搬送速度Ｖで移動する方向は、溝清掃ブラシ部８０の周方向速度
の方向と逆方向になる。換言すると、溝清掃ブラシ部８０は、対向する踏板２２Ｂの移動
方向と逆方向に回転駆動されている。これを踏板溝３６の清掃速度について述べると、清
掃速度は、（踏板２２Ｂの移動速度）に（溝清掃ブラシ部８０の周方向回転速度）が加算
される。仮に、溝清掃ブラシ部８０が、対向する踏段の移動方向と同じ方向に回転駆動さ
れていると、清掃速度は、（踏板２２Ｂの移動速度）から（溝清掃ブラシ部８０の周方向
回転速度）が減算される。したがって、溝清掃ブラシ部８０は、対向する踏板２２Ｂの移
動方向と逆方向に回転駆動されることで、踏板溝３６の清掃効率が向上する。このことは
、他の踏板２２Ａ，２２Ｃについても同様である。
【００４８】
　図１０は、図９からさらに進み、図８の状態から、踏板２２Ｂが奥行寸法回転時間ｔ0

で回転したときについて、踏板２２Ｂと溝清掃ブラシ部８０との接触関係を示す図である
。この時点では、踏板２２Ｂは、奥行方向の他方端（黒丸を付した一方端に対し奥行方向
に沿って反対側の端部）が溝清掃ブラシ部８０に接触している。奥行方向の他方端から下
部スプロケット５４の回転軸５８までの距離は、図８で述べた奥行方向の一方端から下部
スプロケット５４の回転軸５８までの距離と同じである。すなわち、図８と同様に、図１
０の時点では、踏板２２Ｂの奥行方向の一方端は、溝清掃ブラシ部８０に最も深く接触す
る。なお、踏板２２Ｂについての図１０の状態は、すぐ後に隣接する踏板２２Ａについて
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の図８の状態と同じである。すなわち、下部スプロケット５４が引き続き回転すると、踏
板２２Ａが、図８、図９、図１０で述べた内容に従って、順次、溝清掃ブラシ部８０に接
触する。
【００４９】
　踏板２２は円弧状に湾曲してなく平板状であるので、踏板２２と溝清掃ブラシ部８０と
の間の最近接距離は、下部スプロケット５４の回転軸５８から踏板２２までの距離と同様
に、踏板２２が下部スプロケット５４の回転軸５８周りに回転するにつれて変動する。溝
清掃ブラシ部８０の中心軸とブラシ側回転体７４の中心軸とが同軸であると、奥行寸法回
転時間ｔ0の内で、踏板２２に対しブラシ毛８８の先端が軽く接触するときと、ブラシ毛
８８が踏板２２に強く押し付けられるときとが生じる。これが各踏板２２について繰り返
されると、ブラシ毛の変形や摩耗が生じやすい。
【００５０】
　図１１は、踏板２２に対する溝清掃ブラシ部８０の接触状態について、奥行寸法回転時
間ｔ0の範囲の時間経過に対応させて示す図である。各図において、縦軸は、下部スプロ
ケット５４の回転軸５８周りの踏板２２の回転に関する時間ｔで、フルスケールは奥行寸
法回転時間ｔ0である。ここでは、図８から図１０に合わせ、踏板２２Ｂについて述べる
。
【００５１】
　図１１（ａ）は、踏板２２Ｂが溝清掃ブラシ部８０と向かい合う部位と下部スプロケッ
ト５４の回転軸５８との間の距離Ｒｐの変動と、踏板２２Ｂの回転に関する時間ｔとの関
係を示す図である。距離Ｒｐの変動は、図８から図１０で述べたように奥行寸法回転時間
ｔ0を一周期とする変動特性９０を有する。ここで、距離Ｒｐは、下部スプロケット５４
の回転軸５８から踏板２２Ｂの踏板溝３６の溝底面３５までの距離とする。変動特性９０
の変動最大幅ΔＲｐは、図８から図１０に示すように下部スプロケット５４の半周当り約
３枚の踏板２２Ａ，２２Ｂ，２２Ｃが配置される例では、踏板２２の奥行寸法Ｌｓを約４
００ｍｍとして、数１０ｍｍの大きさとなり、溝深さｄの数倍の大きさである。これは説
明のための一例であり、エスカレーター１０の仕様によって異なる値となる。
【００５２】
　図１１（ｂ）と（ｃ）は、溝清掃ブラシ部８０の中心軸とブラシ側回転体７４の中心軸
とが同軸の溝清掃ブラシ部８０を用いたときについて、踏板２２Ｂと溝清掃ブラシ部８０
との接触関係を示す図である。ここで、時間ｔ＝０のときのブラシ側回転体７４の回転角
度をθ1として、時間ｔの経過とともに変化するθ1の値によってブラシ側回転体７４の回
転状態を示す。初期状態は、時間ｔ＝０のときにθ1＝０度で、そのときに踏板２２Ｂと
接触する位置を黒三角マークで示す。時間経過とともにブラシ側回転体７４と一体となっ
て溝清掃ブラシ部８０が時計方向に回転し、黒三角マークもブラシ側回転体７４の中心軸
周りに時計方向に回転する。
【００５３】
　図１１（ｂ）は、奥行寸法回転時間ｔ0に対応するブラシ側回転体７４の回転数が１の
ときを示す図である。ブラシ側回転体７４と一体になって回転する溝清掃ブラシ部８０の
回転角度は、ｔ＝０においてθ1＝０度の状態から、ｔ＝（ｔ0／４）のときθ1＝９０度
となる。以下、ｔ＝（ｔ0／２）のときθ1＝１８０度となり、ｔ＝（３ｔ0／４）のとき
θ1＝２７０度となる。そして、ｔ＝ｔ0でθ1＝３６０度となってθ1＝０度の初期状態に
戻る。
【００５４】
　ここで、溝清掃ブラシ部８０が踏板２２Ｂと接触する状態は、溝清掃ブラシ部８０の輪
郭線が変動特性９０と交わる位置で示される。すなわち、θ1＝１８０度のときに、踏板
２２Ｂに対しブラシ毛８８の先端が軽く接触し、θ1＝０度と３６０度とにおいて、ブラ
シ毛８８が踏板２２Ｂに強く押し付けられる。θ1＝９０度と２７０度においては、踏板
２２Ｂに対しブラシ毛８８の先端が中間程度の接触となる。これは、図８から図１０で述
べた内容と一致する。
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【００５５】
　θ1が３６０度となると、次の踏板２２Ａについてθ1＝０度となり、これがθ1＝３６
０度となると、さらに次の踏板２２についてθ1＝０度となり、これが繰り返される。し
たがって、全ての踏板２２との接触において、溝清掃ブラシ部８０の回転角度θ1が１８
０度のときに、踏板２２に対しブラシ毛８８の先端が常に軽く接触し、θ1＝０度と３６
０度とにおいて、ブラシ毛８８が踏板２２に常に強く押し付けられる。このように溝清掃
ブラシ部８０の特定の箇所において、ブラシ毛８８が強く押し付けられることが繰り返さ
れると、ブラシ毛８８の変形や摩耗が生じやすい。上記は、奥行寸法回転時間ｔ0に対応
するブラシ側回転体７４の回転数が１のときの例であるが、ｔ0に対応するブラシ側回転
体７４の回転数が整数回転数であっても同様である。
【００５６】
　溝清掃ブラシ部８０の特定の箇所においてブラシ毛８８が強く押し付けられることを抑
制するには、ｔ0に対応するブラシ側回転体７４の回転数を非整数回転数とすればよい。
図１１（ｃ）は、奥行寸法回転時間ｔ0に対応するブラシ側回転体の回転数が２．５のと
きを示す図である。θ1の数字、黒三角マークの内容は図１１（ｂ）と同じであるので、
詳細な説明を省略する。
【００５７】
　図１１（ｃ）の例では、奥行寸法回転時間ｔ0の間に、溝清掃ブラシ部８０は２．５回
回転する。溝清掃ブラシ部８０の回転角度は、ｔ＝０においてθ1＝０度の状態から、２
．５回回転して、ｔ＝ｔ0でθ1＝１８０度となる。図８から図１０で示したのと同様に踏
板２２Ｂについて述べると、踏板２２Ｂとの接触において、溝清掃ブラシ部８０の回転角
度θ1が９０度のときに、踏板２２Ｂに対しブラシ毛８８の先端が軽く接触し、θ1＝０度
と１８０度とにおいて、ブラシ毛８８が踏板２２Ｂに強く押し付けられる。
【００５８】
　踏板２２Ｂの次の踏板２２Ａの初期状態は、ｔ＝０でθ1＝１８０度となり、踏板２２
Ｂと初期状態がθ1で１８０度ずれる。したがって、踏板２２Ａとの接触において、溝清
掃ブラシ部８０の回転角度θ1が２７０度のときに、踏板２２Ｂに対しブラシ毛８８の先
端が軽く接触し、θ1＝１８０度と０度とにおいて、ブラシ毛８８が踏板２２Ｂに強く押
し付けられる。つまり、踏板２２に対しブラシ毛８８の先端が軽く接触する回転角度θ1

は、異なる踏板２２において異なっており、踏板２２に対しブラシ毛８８が強く押し付け
られる回転角度θ1も異なる踏板２２において異なっている。したがって、ブラシ毛８８
が踏板２２に強く押し付けられる箇所が複数枚の踏板２２を清掃する間に平均化され、ブ
ラシ毛の寿命が延びる。上記は、奥行寸法回転時間ｔ0に対応するブラシ側回転体７４の
回転数が２．５のときの例であるが、ｔ0に対応するブラシ側回転体７４の回転数が他の
非整数回転数であっても同様である。
【００５９】
　溝清掃ブラシ部８０の全周に渡って踏板２２に対してブラシ毛８８が均一の強さで当る
ようにするには、溝清掃ブラシ部８０の中心軸がブラシ側回転体７４の中心軸に対し偏心
して取り付けられる構成とすればよい。図１１（ｄ）は、偏心の大きさΔＳを、変動特性
９０の変動最大幅ΔＲｐの半分に設定した溝清掃ブラシ部１００を用いたときの踏板２２
Ｂと溝清掃ブラシ部１００との接触関係を示す図である。θ1の数字、黒三角マークの内
容は図１１（ｂ）と同じであるので、詳細な説明を省略する。
【００６０】
　図１１（ｄ）の例では、奥行寸法回転時間ｔ0の間に、溝清掃ブラシ部１００は１回転
する。溝清掃ブラシ部１００が踏板２２Ｂと接触する状態は、溝清掃ブラシ部１００の輪
郭線が変動特性９０と交わる位置で示されるが、ΔＳ＝（ΔＲｐ／２）に設定してあるの
で、常に、踏板２２Ｂに対しブラシ毛８８の先端が軽く接触している。軽く接触している
状態として、ブラシ毛８８の先端が踏板２２Ｂの踏板溝３６の溝底面３５に接触する程度
とすることで、溝清掃ブラシ部１００は、踏板２２Ｂの奥行寸法Ｌｓの全体に渡って、踏
板溝３６の清掃を十分に行うことができる。
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【００６１】
　図１２は、図７に対応する図で、溝清掃ブラシ部１００の断面図である。ここでは、清
掃軸部８２は、図７と同じ内容とし、ブラシ毛部１０２を清掃軸部８２に対して偏心させ
る。ブラシ毛部１０２は清掃軸部８２に対して交換可能であることは、図７の溝清掃ブラ
シ部８０と同じである。ブラシ毛部１０２においては、プラスチック製の環状体１０４を
偏心させた形状とし、ブラシ毛１０６の長さＬｂを環状体１０４の全周に渡って同一とし
た。この場合のブラシ毛１０６の長さＬｂは、踏板溝３６の溝深さｄよりも長く設定する
。なお、図７に示す溝清掃ブラシ部８０の中心軸とブラシ側回転体７４の中心軸とが同軸
の場合には、ブラシ毛８８の長さＬｂは、図１１（ａ）で述べた変動特性９０の変動最大
幅ΔＲｐよりも長く設定する。ここで変動最大幅ΔＲｐは、踏板溝３６の溝深さｄよりも
長い。
【００６２】
　図１２の構成に代えて、プラスチック製の環状体１０４は偏心させずに清掃軸部８２と
同軸とし、溝清掃ブラシ部１００の外周輪郭線が清掃軸部８２に対して偏心するように、
ブラシ毛１０６の長さを環状体１０４の全周に渡って異なる長さとしてもよい。
【００６３】
　図１３から図１５は、図１２の溝清掃ブラシ部１００を用いたときの踏板２２Ｂと溝清
掃ブラシ部１００との接触関係を示す図である。これらの図は、溝清掃ブラシ部８０を用
いたときの図８から図１０に対応し、溝清掃ブラシ部８０が溝清掃ブラシ部１００に置き
替わったことを除き、それ以外の内容は同じであるので、溝清掃ブラシ部１００について
変化した内容を中心に説明し、図８から図１０に述べた内容と重複する部分の説明を省略
する。
【００６４】
　図１３は図８に対応し、踏板２２Ｂの奥行方向の一方端（黒丸を付した）が溝清掃ブラ
シ部１００に接触し始めた時点を示す図である。この時点の状態は、図１１（ｄ）におけ
るｔ＝０の状態に対応し、踏板２２Ｂの奥行方向の一方端は、溝清掃ブラシ部８０に軽く
接触している。
【００６５】
　図１４は図９に対応し、図１３の状態から、踏板２２Ｂが奥行寸法回転時間ｔ0の約半
分に相当する時間（ｔ0／２）で回転したときについて、踏板２２Ｂと溝清掃ブラシ部８
０との接触関係を示す図である。この時点の状態は、図１１（ｄ）におけるｔ＝（ｔ0／
２）の状態に対応し、踏板２２Ｂの奥行方向の中央の位置は、溝清掃ブラシ部８０に軽く
接触している。
【００６６】
　図１５は図１０に対応し、図１４の状態から進んで、図１３の状態から、踏板２２Ｂが
奥行寸法回転時間ｔ0で回転したときについて、踏板２２Ｂと溝清掃ブラシ部８０との接
触関係を示す図である。この時点の状態は、図１１（ｄ）におけるｔ＝ｔ0の状態に対応
し、踏板２２Ｂの奥行方向の他方端は、溝清掃ブラシ部８０に軽く接触している。
【００６７】
　このように、溝清掃ブラシ部１００の中心軸がブラシ側回転体７４の中心軸に対し偏心
して取り付けられる構成とすることで、奥行寸法回転時間ｔ0の間、踏板２２Ｂは、溝清
掃ブラシ部８０に常に軽く接触している。
【００６８】
　上記構成のエスカレーターの踏板溝清掃装置７０によれば、エスカレーター１０が運転
中に自動的に踏板溝３６を清掃できる。
【符号の説明】
【００６９】
　１０　エスカレーター、１２　踏段、１４　欄干、１６　移動手摺、２０　踏段チェー
ン、２２，２２Ａ，２２Ｂ，２２Ｃ　踏板、２４　ライザー、２６　フレーム、２８　踏
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段軸、３０　追従ローラ、３２　ガイドローラ、３４　踏板面、３５　溝底面、３６　踏
板溝、５０　トラス、５２　下部機械室、５４　下部スプロケット、５６　歯部、５８　
回転軸、７０　（エスカレーターの）踏板溝清掃装置、７２　スプロケット側回転体、７
４　ブラシ側回転体、７６，７７　支持台、７８　駆動力伝達部、８０　溝清掃ブラシ部
、８０，１００　溝清掃ブラシ部、８２　清掃軸部、８４，１０２　ブラシ毛部、８６，
１０４　環状体、８８，１０６　ブラシ毛、９０　変動特性。

【図１】 【図２】

【図３】
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【図８】

【図９】

【図１０】

【図１１】

【図１２】

【図１３】

【図１４】
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