
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　インクを吐出する複数の吐出口を備え、前記吐出口からインクを吐出し記録を行う記録
ヘッドを用い、ホスト装置から送られてくる記録データに応じ 画像記録を

記録速度の異なる複数の記録モードで行うことが可能な記録装置において、
　前記記録ヘッドと記録媒体とを相対的に移動させる移動手段と、
　前記複数の記録モードの中から記録モードを選択する選択手段と、
　前記選択手段で選択された記録モードに対応して前記移動手段による移動速度を制御す
る制御手段と、
　単位時間あたりに前記記録ヘッドから吐出されたドット数に基づいて、記録ヘッド温度
を算出する算出手段と、
　

基づいて前記記録ヘッドの駆動テーブルの
アドレスを選択し、選択したアドレスで決まる駆動情報に基づいて、前記記録ヘッドから
吐出するインクの吐出量を制御する吐出量制御手段を有し、
　前記選択手段が を選択した場合、前記吐出量制御手段は

ことを特徴とする記録装置。
【請求項２】
　前記記録装置はさらに操作パネルを有し、前記選択手段は、前記操作パネルからの記録
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モードの設定や、前記ホスト装置から送られるコマンドにより、記録モードの選択を行う
ことを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項３】
　前記移動手段は、前記記録ヘッドを記録のための走査を行わせ、前記制御手段は前記選
択された記録モードに対応した前記記録ヘッドの走査速度を制御することを特徴とする請
求項１に記載の記録装置。
【請求項４】
　前記移動手段は、前記記録媒体を搬送し、前記制御手段は前記選択された記録モードに
対応した前記記録媒体を搬送する搬送速度を制御することを特徴とする請求項１に記載の
記録装置。
【請求項５】
　前記複数の記録モードは、通常モード、高品位モード、高速記録モードの３モードから
成ることを特徴とする請求項１に記載の記録装置。
【請求項６】
　前記記録ヘッドは、前記複数の吐出口に対応する吐出口毎に設けられ、インクに熱によ
る状態変化を生起させ、該状態変化に基づいてインクを前記吐出口から吐出させて飛翔的
液滴を形成する熱エネルギー発生手段とを有したことを特徴とする請求項１に記載の記録
装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、複数の記録モードで画像を記録することが可能な記録装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
従来の記録装置においては、一般に搬送ローラにピンチローラを圧接し、搬送ローラを駆
動回転することによって記録シートを搬送し、搬送された記録シートに所定記録を行うよ
うにしており、この搬送ローラを駆動するべくステッピングモータ等の駆動がギヤ列等を
用いて伝達される。
【０００３】
前記記録装置においては、ドット単位で構成した記録要素をもった記録ヘッドをキャリッ
ジの移動に伴って駆動して一行記録を行い、一行記録毎に記録シートを前記一行記録分搬
送するように構成されている。
【０００４】
また、最近は記録の高密度化が進み、記録要素は数ドツト／ｍｍという微小単位に配列さ
れているものが多くなっている。
【０００５】
【発明が解決しようとする課題】
（１）このような記録装置において、例えば高速のキャリッジ駆動による記録モード時に
おいても、通常のキャリッジ速度による記録モード時においても、シートの搬送速度は常
に一定であった。
【０００６】
記録モードが高速の場合は、記録そのものも間引にて形成されるドラフトモードが一般的
で、用途を考え合わせるとシートの搬送精度はあまり重要ではなく、重要度としては搬送
速度が一番となる。一方、例えば、記録モードが高速でない場合は搬送精度、音が重要視
されるのが理想である。
【０００７】
このとき、搬送精度、音を重視した駆動方法によって高速の記録モードを行うと、キャリ
ッジの高速にそぐわない低速の搬送となってしまう問題があった。一方、高速の記録モー
ドに合わせた高速の駆動方法によって通常の記録モードを行うと、搬送精度が悪いため高
密度の記録ヘッドによる画像が損なわれてしまう問題があった。
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【０００８】
また最近では、微小なドット単位での記録が行われるため、シートの搬送もより精度を増
したもの、また搬送速度も要求され、さらには騒音も押えたいとの要求がある。このよう
な要求を満足させるためには、搬送を行うための、例えばモータの駆動カーブ等を細かく
制御する必要がでてくる。
【０００９】
その結果、通常使用されるシートの搬送量、例えば１／６″送り等に必要な駆動量、すな
わちステッピングモータ使用時にはステップ数を目一杯使用した駆動カーブにて制御を行
わなければならない。一方、シートの搬送量は幾つかの通常使用される搬送量の他に、さ
らに細かな搬送量をもっている。そのため前記駆動カーブにて制御できない、すなわちス
テッピングモータ使用時ではステップ数が足りない場合は、一定のパルスレートにてステ
ッピングモータを駆動することになる。
【００１０】
しかし、このような一定のパルスレート（ランプアップダウンなしの自起動駆動）を行う
と駆動速度が遅く、またそのため、騒音を発生してしまうという問題がでてくる。
【００１１】
短い搬送時においても駆動カーブを理想して搬送を行うよう各搬送量全てにおいて駆動カ
ーブを設定するような構成では、搬送量自体が無数にあるため非常に繁雑な制御の構成と
なってしまい、処理時間等も考え合わせると実際的ではない。小さい搬送量における騒音
等の問題を解決するため、駆動カーブを立ち上げ時と立下げ時を対称形にしておき、各搬
送量においてその立ち上げカーブの途中までを用い、その対称となる立下げの位置より後
半の立下げカーブを用いるという方法もある。この場合の所定量以上の送りは、その対称
形カーブの全立上げカーブと一定速度域と全立下げカーブにて構成されるカーブにて駆動
されることとなるが、前述のような騒音、速度、精度の要求に対しては立上げ立下げが対
称形という条件がつくため、通常送り時にも不十分なものとなってしまう問題があった。
【００１２】
（２）記録速度向上のため、一行内の空白部を記録時よりも高速でキャリッジを走査させ
る、いわゆるスキップ動作を行なっている。また、キャリッジターンも同様に、高速でキ
ャリッジを走査させる、いわゆる高速リターン動作を行なっている。
上記制御によると、記録速度の向上を図ることはできるが、キャリッジが高速で動くため
摺動音が大きくなったり、記録精度が低下してしまい、高画質モードにおいては問題とな
っていた。
【００１３】
（３）記録方式としてインクジェット方式を採用した場合、インクジェット記録ヘッドを
非記録時に保護するキャッピングや、記録状態を維持するためにワイピングが行なわれる
。
このとき、高速にキャリッジを走査してワイピングを行なうとワイピング動作時の可動音
が大きくなり、記録モードによっては好ましくない。一方、低速でワイピグ動作を行なう
と、全体のスループットが低下し、高速記録モードでは好ましくない。
【００１４】
（４）同様に、記録方式としてインクジェット方式を採用した場合、インクジェット記録
ヘッドの駆動状態によって、特に高速記録モードでは、記録ヘッドの温度上昇が変化する
ため、インクの吐出量が変動し、濃度ムラを生じることがあった。また、吐出したインク
をノズル（吐出部）に再充填するのに必要なリフィル時間が、高速記録モードでは充分確
保されにくい問題も生じていた。
【００１５】
一方では、高画質記録モードにおいて、より濃度の高い記録画像を得ることが望まれてい
る。
【００１６】
本発明は、上述の課題を解決するためになされたもので、複数の記録モードを有する記録
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装置において、適切な記録条件で記録を行なうことのできる記録装置を提供することを目
的とする。
【００１７】
また本発明は、複数の記録モードで画像記録可能な記録装置において、所定の記録動作後
の記録ヘッドに対する記録媒体の相対的な移動を適切に行うことが可能な記録装置を提供
することにある。また本発明は、複数の記録モードで画像記録可能な記録装置において、
適切な記録ヘッドの走査を行うことが可能な記録装置を提供することにある。また本発明
は、複数の記録モードで画像記録可能な記録装置において、適切なインクの吐出量制御を
行うことが可能な記録装置を提供することにある。
【００１８】
【課題を解決するための手段】
　上記課題を解決するため、本発明は、インクを吐出する複数の吐出口を備え、前記吐出
口からインクを吐出し記録を行う記録ヘッドを用い、ホスト装置から送られてくる記録デ
ータに応じ 画像記録を 記録速度の異なる複数の記録モードで行う
ことが可能な記録装置において、前記記録ヘッドと記録媒体とを相対的に移動させる移動
手段と、前記複数の記録モードの中から記録モードを選択する選択手段と、前記選択手段
で選択された記録モードに対応して前記移動手段による移動速度を制御する制御手段と、
単位時間あたりに前記記録ヘッドから吐出されたドット数に基づいて、記録ヘッド温度を
算出する算出手段と、

基づいて前記記録ヘッ
ドの駆動テーブルのアドレスを選択し、選択したアドレスで決まる駆動情報に基づいて、
前記記録ヘッドから吐出するインクの吐出量を制御する吐出量制御手段を有し、前記選択
手段が を選択した場合、前記吐出量制御手段は

ことを特徴とする。
【００２２】
【発明の実施の形態】
以下、本発明の実施例について、図面を参照して詳細に説明する。
【００２３】
まず、本発明が適用される記録装置の全体構成について、図１の全体斜視図及び図２の給
紙部の正面図を参照して説明する。
【００２４】
給紙部は、３０°～６０°の角度をもって本体側に取りつけられており、セットされた記
録シートは印字後、水平に排紙される構成となっている。
【００２５】
給紙部は、給紙ローラー１、分離爪２、可動サイドガイド３、ベース４、圧板５、図示し
ない圧板バネ、駆動ギア、リリースカム、爪バネ、解除カム及び解除レバー１０等から成
る。通常はリリースカムが圧板５を押して下げているので、記録シートは給紙ローラー１
から離れている。
【００２６】
記録シートがセットされた状態で、搬送ローラーの駆動を駆動ギアにより、給紙ローラー
１及びリリースカムに伝達する。リリースカムが圧板５より離れると、圧板５が上昇し、
給紙ローラー１と記録シートが接し、給紙ローラー１の回転に伴いピックアップされ、分
離爪２により１枚ずつ分離される。分離された記録シートは送紙部へ送られる。給紙ロー
ラー１とリリースカムは、記録シートを送紙部へ送り込むまで１回転し、再び圧板５を給
紙ローラー１に対してリリースした状態で送紙ローラー１からの駆動が切られ、このイニ
シャル状態を保持する。
【００２７】
送紙部は、図示しない搬送ローラー、ピンチローラー、ピンチローラーガイド、ピンチロ
ーラーバネ、ＰＥセンサーレバー、ＰＥセンサー、ＰＥセンサーバネ、上ガイド、プラテ
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ン等から成る。送紙部に送られた記録シートは、プラテンとピンチローラーガイド、上ガ
イドをガイドにして、搬送ローラーとピンチローラーのローラー対に送られる。このロー
ラー対の前にＰＥセンサーレバーが設けられており、記録シートの先端を検知し、記録シ
ート上での印字位置を求めている。ピンチローラーはピンチローラーガイドをピンチロー
ラーバネにより付勢することで搬送ローラーに押し付けられ、記録シートの搬送力を生み
出している。前記ローラー対により送られた記録シートは、ＬＦモータ２によりローラー
対が回転することにより、プラテン上を沿って進み、記録ヘッド２７により所定の画像情
報に基づいた記録を行うことができる。
【００２８】
記録ヘッド２７は、インクタンクと一体に構成され、交換容易なインクジェット記録ヘッ
ドである。記録ヘッド２７には、電気変換体を備え、印加される熱エネルギーにより生じ
る膜沸騰による気泡の成長、収縮によって生じる圧力変化を利用して吐出口よりインクを
吐出させ記録を行う。
【００２９】
キャリッジ部は、記録ヘッド２７を取り付けるキャリッジ２８と、キャリッジ２８を記録
シートの搬送方向に対し直角方向に往復走査させるためのガイド軸２９と、キャリッジ２
８の後端を保持し、ヘッド～紙間を維持するガイド３０、キャリッジモータ４８の駆動を
キャリッジ２８に伝達するタイミングベルト３１、タイミングベルト３１を張設するアイ
ドルプーリー３２、記録ヘッド２７へ電気基板からのヘッド駆動信号を伝えるためのフレ
キ基板３３等からなる。前記記録ヘッド２７はキャリッジ２８と一体となり、走査される
ことにより、プラテン上を搬送される記録シート上に画像を形成する。
【００３０】
排紙部は、排紙ローラー３４と、排紙ローラー３４に搬送ローラーの駆動を伝える伝達ロ
ーラー３５と排出を補助するための拍車３６、排紙トレー３７が設けられている。排紙ロ
ーラー３４及び拍車３６により、排紙トレー３７上に記録シート上の画像を汚すことなく
排紙トレー３７に排出される。
【００３１】
クリーニング部は、記録ヘッド２７のクリーニングを行うポンプ４２と記録ヘッド２７の
乾燥を抑えるためのキャップ４９及び搬送ローラーからの駆動を給紙部及びポンプ４２に
切り換える駆動切り換えレバー４３から構成されている。給紙時クリーニング時以外は駆
動切り換えレバー４３は図１に示した位置にあり、搬送ローラーの軸芯を中心に回転する
不図示の遊星ギヤを所定の位置で固定しているので、搬送ローラーの駆動はポンプ４２、
そして、給紙部へは伝達されない。キャリッジ２８を移動させることで、駆動切り換えレ
バー４３を矢印Ａ方向に移動させると搬送ローラーの正転、逆転に応じて、遊星ギヤが移
動し、搬送ローラーの正転時に給紙部に駆動が伝達され、逆転時にポンプ４２に駆動が伝
達させる様に構成されている。
【００３２】
また、搬送ローラー等を駆動するＬＦモーター６及び、キャリッジ２８を駆動するキャリ
ッジモーター４８は、不図示のドライバーより送られる信号に応じて所定の角度だけ回転
するステッピングモーターを用いている。
【００３３】
（実施例１）
次に、本発明の紙送り制御に関する実施例１について、図３乃至図７を参照して説明する
。
【００３４】
図３は、実施例１の回路構成図であり、ホストコンピュータ１０１からのデータをＣＰＵ
等を有する制御部１０２が受信する。１０３、１０４、１０５は記録ヘッド２７、搬送モ
ータ２６、キャリッジモータ４８を夫々駆動するドライバである。
【００３５】
図４と図５乃至図７は、紙送り制御を説明するためのフローチャート及びテーブルであり
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、以下、これに従って説明する。
【００３６】
データの受信・展開（ステップＳ１）、印字（ステップＳ２）の後、紙送り量が２０／３
６０インチ以上か否かの判断を行う（ステップＳ３）。これは紙送りが１パルス＝１／３
６０インチとなっているため、２０パルス以上の送りか、それ未満の微少送りか否かの判
断を行っているものである。
【００３７】
微少送りの場合は、ステップＳ４でＣの汎用カーブ（図７）に従って送り量の略半分のラ
ンプアップをランプアップテーブルの途中迄行い、残り略半分のランプダウンをランプダ
ウンテーブルの途中以降にて行う。
【００３８】
次に、微少送りでない場合には、ＳＨＱモードか否かの判断を行う。（ステップＳ５）Ｓ
ＨＱモードでない場合は、テーブルＢ（図６）による２－２相の励磁により紙送りを行う
。（ステップＳ６）この場合の紙送りは早い速度の紙送りが行われる。ＳＨＱモードの場
合には、テーブルＡ（図５）による１－２相の励磁により紙送りが行われる（ステップＳ
７）。この場合は紙送り速度は遅いが、静かで精度も向上した紙送りが行われる。
【００３９】
この結果としてＳＨＱモードの紙送りは通常１－２相，２０パルス以下の場合は２－２相
にて行われることになる。
【００４０】
以上のとおり、本実施例では、▲１▼の微少送り時のテーブルと通常のテーブルを分ける
、▲２▼ＨＱ、ＨＳに対してＳＨＱモードにては静かで精度の出るランプアップ定数及び
励磁方法（１－２相）をとることを特徴とする。
【００４１】
より詳細には、所定量以上の送りを制御するための少なくとも一つの専用の立上げ、

の速度カーブと、少なくとも一つの汎用の立上げ、立下げ時の速度カーブとを有し、
前記汎用の速度カーブの制御は送り量に応じて前記速度カーブの立上げ途中までと、立下
げの途中よりを用いるようにしたものである。
【００４２】
これによれば通常使用する所定量のシートの搬送時には理想的な立上げ、立下げの制御す
ることが可能となり、精度、速度、騒音といった要求を満足することが可能となる。一方
所定量以下のシートの搬送時も、どのような搬送量の時にも同一のカーブを用いることが
でき、一定パルスレート駆動時に発生する音の問題、速度の問題も解決できる駆動が可能
となる。
【００４３】
また、複数の画像記録モードに応じて駆動速度を異なるモードで制御するものである。
【００４４】
又、前記画像記録モードがサイレント画像記録モードの場合、シートの駆動手段の駆動方
法も音を重視した制御を行うものである。
【００４５】
又、前記画像記録モードが高品位画像記録モードの場合、シートの駆動手段の駆動方法も
搬送精度を重視したモードにて制御するものである。
【００４６】
これによれば、記録手段とシートの相対移動時に画像記録モードに合った駆動を行うこと
が可能となる。またサイレントの画像記録モード時には搬送音も静かであるシート搬送が
実現でき、また高品位の画像記録モード時には搬送精度が良いシート搬送が可能となる。
【００４７】
（実施例２）
次に、本発明のスキップ及び高速リターン制御に関する実施例２について、図８、９を参
照して説明する。
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【００４８】
ＨＱモードにおいては、一般に全体としての印字速度向上のためにキャリッジ制御として
以下の２点の速度切換えを行っている。
▲１▼スキップ動作：図８（Ａ）に示すように一行内の印字中に多くの空白部がある場合
には、一連のブロック（図中では前半の５個のＡ）を１７３ｃｐｓにて印字後速度の切換
えを行う。この際、１７３ｃｐｓの印字速度より徐々に２４８ｃｐｓの速度迄変化させる
。所定量この速度にてキャリッジ移動を行った後、徐々に１７３ｃｐｓの速度迄戻す。こ
うして、次の一連のブロック（図中では後半の５個のＡ）を１７３ｃｐｓの印字速度にて
駆動させる。
▲２▼高速リターン動作：図に示すように印字をせずキャリッジリターンさせる場合は高
速の２４８ｃｐｓにて行う。
【００４９】
上記制御によると印字速度の向上は図られるが、キャリッジが高速で動くため摺動音が大
きくなり、また高周波の耳障りな音となる問題がある。また速度を高速から印字速度へ切
り換える時に生じる速度ムラによる印字精度ダウンを完全に防止できない。
【００５０】
そこで本実施例では、スピードを重視したＨＱモードに対して印字精度・音を重視したＳ
ＨＱモードにては、スキップ動作及び高速リターンを止めることにより、速度ムラによる
印字の乱れ及び摺動音による音を小さく抑えることを可能とする。
【００５１】
次に、図９に示すフローチャートに従って、動作説明を行う。ステップＳ１１でデータ受
信を行い、ステップＳ１２、Ｓ１３で印字を始める前に現在のモードがＳＨＱか、ＨＱか
、ＨＳかの判断を行う。
【００５２】
ＳＨＱモードの場合は印字速度が１２４ｃｐｓに設定され、スキップ及び高速リターンは
なしと設定される（ステップＳ１４～Ｓ１６）。一方、ＨＱモードの場合は印字速度が１
７３ｃｐｓに設定され、スキップは高速の２４８ｃｐｓにまたリターン時も高速の２４８
ｃｐｓに設定される（ステップＳ１７～Ｓ１９）。ＨＳモードの場合は、スキップ及び高
速リターンはなく印字及びリターン時ともに２４８ｃｐｓに設定される（ステップＳ２０
～Ｓ２１）。
【００５３】
その後、ステップＳ２３で設定されたスキップ、リターンモードに応じた印字を行なう。
【００５４】
（実施例３）
次に、キャッピング及びワイピング制御に関する実施例３について、図１０、１１を参照
して説明する。
【００５５】
本実施例のインクジェット記録装置は、インクを吐出して、記録媒体に画像を形成する記
録ヘッド、記録ヘッドを搭載して左右方向に往復移動するキャリッジ、キャリッジを案内
するガイド軸、ヘッドフェイス面の紙粉等のゴミや、付着したインクを除去するワイパー
、ヘッドフェイス面のノズルの目詰まりを防止したり、さらには吸引回復を行なうための
キャップ等から構成される。
【００５６】
以上のような構成において、記録媒体を記録ヘッドと対向する位置に保持するプラテン面
に、紙送りモータによって駆動された送紙ローラにより、記録媒体が送給され、キャリッ
ジがガイド軸に沿って往復移動することにより、記録媒体に画像が形成される。そして、
右側のキャップ近傍にキャリッジが移行することによりワイピング動作が行なわれる。な
お、記録の速度は往復移動するキャリッジの速度によって決まる。このインクジェット記
録装置においては、記録ヘッドの性能をフルに生かした標準の印字速度モード（以後ＨＱ
モード）と、記録状態を多少劣化させた（吐出するインク滴の量を間引いて印字するため
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、印字濃度が薄くなる）高速モード（以後ＨＳモード）、さらには高画質印字が要求され
る今日の状況に対応した高詳細・低騒音モード（以後ＳＨＱモード）の３種類の印字速度
モードを有している。
【００５７】
ここで、上述したワイピング動作の詳細を図１０を用いて以下に説明していく。
【００５８】
図１０において、２０１はワイパー１０４を保持するワイパーホルダー、２０２はカム面
２０２Ａを有し、そのカム面をキャリッジ１０２のレバー押下部１０２Ａが通過すること
により、押下するワイパーレバー、２０１Ａはワイパーレバー２０２をワイパーホルダー
２０１に回転自在に取り付けるためのレバー軸であり、これに取り付けられたワイパーレ
バー２０２は同図中のＸ方面には回転自在、Ｙ方向には未回転となるように取り付けられ
、さらに、不図示のバネ等の付勢力により、つねに図２の状態を保つようになっている。
２０３はワイパーホルダー２０１を常に上方（ワイピング位置）に押上げているホルダー
バネである。
【００５９】
ここで、キャリッジ１０２が、キャップ１０５の方向に移動すると、レバー押下部１０２
Ａとカム面２０２Ａは突き当たり、キャリッジ１０２のさらなる移動によりワイパーホル
ダー２０１はワイパーレバー２０２と共に押下される。これによりワイパー１０４は下方
向に下がるためヘッドフェイス面１０１Ａとワイパー１０４は非接触となり、ワイピング
は行なわれない。そして、ヘッドフェイス面１０１Ａとキャップ１０５が対向したのち、
印字等の命令により、キャリッジ１０２は印字領域へと移動を開始する。
【００６０】
このとき、レバー側トリガー部２０２Ｂとキャリッジ側トリガー部１０２Ｂが突き当たり
、ワイパーレバー２０２は図１０中矢印Ｘ方向に回転させられ、それにより、ワイパーホ
ルダー２０１はホルダバネ２０３の圧力により、上昇し、ワイピングが可能な状態となり
、さりに、キャリッジ１０２が印字領域側に進むと、ヘッドフェイス面１０１Ａとワイパ
ー１０４が接触し、ワイピングがなされる。
【００６１】
しかしながら、従来の制御では次のような欠点があった。
▲１▼上述した３種類の印字速度モードを切換えて動作させたとき、ＳＨＱ（高精細及び
低騒音）モードのときに、上述したワイピング動作時の可動音が大きく、ＳＨＱモードの
特長を生かしきれない。
▲２▼ワイピング動作時の可動音を小さくしようとするとワイピング動作時のキャリッジ
の速度を遅くせざるをえないため、他のＨＱ・ＨＳ（標準・高速）モードで、記録媒体全
体を印字するときのトータル的な印字速度が遅くなるという欠点が生じる。
【００６２】
そこで本実施例では、ワイピング動作時の動作モードを標準タイプ（ＨＱ、ＨＳモード用
）のものと、低騒音タイプ（ＳＨＱモード用）のものの２種類を保有し、各印字モードに
対して、上記ワイピング動作モードを切り換えて使用することにより、記録装置の標準ス
ペックをそこなうことなく、装置の低騒音化を図れるものである。
【００６３】
ここで、実施例の動作を図１１を用いて説明する。まず、ユーザーに印字モードを選択し
、ＫＥＹスイッチ等で命令をする（Ｓ１）。そして、それを記録装置が判断（Ｓ２）し、
撰択されたモードに印字モードがセットされ、それと同時に回復係のワイピング動作のモ
ードも各印字モードに対応したものにセットされる（Ｓ３）。
【００６４】
ここで、本実施例では、ＨＱ・ＨＳモードのときに標準速度のワイピング動作モードを行
ない、ＳＨＱモードの時にワイピング速度は遅いが、騒音の少ないワイピング動作モード
を行なうようにしている。
【００６５】
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以上のように複数の印字速度モードに対して、ワイピング動作のモードも複数個保有し、
各印字モードの特長を生かすようにワイピング動作のモードを撰択することにより、記録
装置のトータル的なスペックＵＰが可能となる。
【００６６】
（実施例４）
次に、制御構成に関する実施例４について、図１２乃至図１８を参照して説明する。
【００６７】
図１２は本発明を実施した記録装置の制御回路の構成要素を示すブロック図である。３０
１はＣＰＵ、３０２はＲＯＭ、３０３はＲＡＭ、３０４はインターフェース、３０５はプ
リンタコントロールＩＣ、３０６は記録ヘッド、３０７はヘッドドライバ、３０８はプリ
ンタユニット、３０９はモータドライバ、３１０は操作パネルである。
【００６８】
ＣＰＵ３０１はホストコンピュータから受信したコマンド、データ類を解析し、最終的な
記録内容に対応したビットイメージデータを作成すると共に、記録装置全体を制御するも
のである。ＲＯＭ３０２にはＣＰＵ３０１の制御のためのプログラムが格納されている。
ＲＡＭ３０３はインターフェース３０４から受信したデータを一時的に格納すると共に、
前記受信データをＣＰＵ３０１が解析して得られた記録データを格納する。インターフェ
ース３０４はホストコンピュータとの接続部である。プリンタコントロールＩＣ３０５は
ＣＰＵ３０１のバスラインに接続され、ＣＰＵ３０１からの指令に基づきＲＡＭ３０３、
インターフェース３０４、記録ヘッド３０６を制御する。記録ヘッド３０６は６４ノズル
（吐出口）の熱エネルギーを用いるインクジェット方式であり、インクタンク一体型でユ
ーザーが交換可能なものである。ヘッドドライバ３０７はプリンタコントロールＩＣ３０
５が出力するヘッド制御信号を、記録ヘッドの駆動可能な電圧・電流レベルに変換する。
プリンタユニット３０８は記録動作を行う機構部であり、キャリッジモータを駆動源とし
て記録ヘッドを走査するキャリッジ系、紙送りモータを駆動源として記録紙を搬送する紙
送り系、キャリッジ位置検出センサ、紙検出センサ等で構成される。モータドライバ３０
９はキャリッジモータドライバと紙送りモータドライバで構成される。操作パネル３１０
はスイッチと表示ランプで構成される。
【００６９】
次にプリントモードについて説明する。プリントモードにはＨＳ、ＨＱ、ＳＨＱの３種類
があり、ＨＳモードでは印字速度が最も早くなりＳＨＱモードでは印字品位が最も良くな
る。ＨＱは印字速度、品位とも中間的なモードである。ユーザーは操作パネル１０を操作
してモードを設定することが可能である。また、ホストコンピュータからコマンドを送る
ことによってもモードを変更することができる。
【００７０】
図１３に操作パネル３１０のモード設定部の外観を示す。３２１はモードスイッチ、３２
２はＨＳモード表示ランプ、３２３はＨＱモード表示ランプである。プリンタの電源ＯＮ
時にはＨＱモードが設定され、表示ランプ３２３のみが点灯する。モードスイッチ３２１
を一回押すとＳＨＱモードとなり表示ランプ３２２、３２３がともに点灯する。モードス
イッチ３２１をもう一回押すとＨＳモードとなり表示ランプ３２２のみが点灯する。さら
にモードスイッチ３２１を押すとＨＱモードに戻り、以後同様にしてモードを循環的に変
更できる。
【００７１】
図１４にコマンドによるモード設定方法を示す。モードを設定するコマンドはＥＳＣ“ｘ
”ｎの３バイトであり、ｎの値でモードを指定する。ｎ＝０のときはＨＳモードとなり、
ｎ＝１のときはＨＱまたはＳＨＱモードのうち、以前に設定されていた方のモードに戻る
。
【００７２】
図１５に記録ヘッドの電気的な構成を説明するための回路図を示す。３４１はヒータ抵抗
、３４２はダイオードであり、共に記録ヘッドのチップボード上に作成される。ヒータ抵
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抗３４１は全部で６４個あり、記録ヘッドの各ノズル部に配置される。ダイオード３４２
も同様に６４個存在する。
【００７３】
ヒータ抵抗３４１の一端は８本づつまとめて接続された上で各電流流入端子ＣＭ１～ＣＭ
８に接続されている。以後、ＣＭ１～ＣＭ８端子をコモン端子と称する。ヒータ抵抗３４
１の他端は、それぞれダイオード３４２のアノード側に接続されている。ダイオード３４
２のカソード側は、コモン端子側の接続と直交する形で８本毎に接続され、電流流出端子
ＳＧ１～ＳＧ８に接続されている。以後、ＳＧ１～ＳＧ８端子をセグメント端子と称する
。
【００７４】
記録ヘッドはコモン端子側からセグメント端子側に電流を流すことによって駆動される。
駆動はコモン端子毎に行われる。最初、ＣＭ１端子に接続されているドライバをＯＮする
ことによって、ＣＭ１端子に接続されている８本のヒータ抵抗に通電することが可能とな
る。その際、セグメント側のドライバのＯＮ／ＯＦＦを制御することによって通電するヒ
ータ抵抗を選択する。ＯＮされたセグメント端子に接続されたヒータ抵抗は通電により発
熱して近傍のインクを発泡させる。この発泡の圧力によってノズルからインク滴が吐出さ
れる。以下、ＣＭ２からＣＭ８まで順次コモン側のドライバをＯＮしていくことにより全
てのヒータ抵抗に通電が可能となる。
【００７５】
図１６はヘッドドライバ３０７の回路構成を示すブロック図である。３５１はプリドライ
バ、３５２はコモンドライバ、３５３はセグメントドライバである。プリンタコントロー
ルＩＣ３０５はコモン制御信号ＣＯＭ１～ＣＯＭ８とセグメント制御信号ＳＥＧ１～ＳＥ
Ｇ８を出力する。プリドライバ３５１はプリンタコントロールＩＣ３０５が出力したコモ
ン制御信号ＣＯＭ１～ＣＯＭ８を、コモンドライバ３５２を駆動可能なレベルに変換する
。コモンドライバ３５２はソース型のドライバで記録ヘッド６のコモン端子ＣＭ１～ＣＭ
８に電流を流し込む。セグメントドライバ３５３はソース型のドライバであり、プリンタ
コントロールＩＣ３０５が出力したセグメント制御信号ＳＥＧ１～ＳＥＧ８により、記録
ヘッド３０６のセグメント端子ＳＧ１～ＳＧ８から電流を吸い出す。
【００７６】
図１７はＨＱおよびＳＨＱモードにおけるヘッド制御信号のタイミングチャートである。
図１７においてはコモン制御信号ＣＯＭ１～ＣＯＭ８が順次駆動され、各コモン制御信号
がＯＮされている間にセグメント制御信号ＳＥＧ１～ＳＥＧ８が記録データに対応して選
択的にＯＮされる。セグメント制御信号は先に奇数セグメントＳＥＧ１、３、５、７が駆
動され、続いて偶数セグメントＳＥＧ２、４、６、８が駆動される。セグメント制御信号
を２度に分けて駆動することにより、コモン端子ＣＭ１～ＣＭ８に流れる電流は全セグメ
ントを同時に駆動する場合に比べて半減するので、コモンドライバ３５２の許容電流容量
を減らして回路の小型化と低価格化を計ることができる。また同時に駆動されるノズル数
が半減するのでインク滴の吐出によって発生するヘッド内のインクの振動が低減される。
インクの振動はインク滴の均一な吐出を妨げ、印字品位の悪化の原因となるので、インク
の振動の低減は印字品位の向上に寄与する。
【００７７】
図１８はＨＳモードにおけるヘッド制御信号のタイミングチャートである。ＨＳモードに
おいては奇数カラム印字時には奇数セグメントＳＥＧ１、３、５、７のみが駆動され、偶
数カラム印字時には偶数セグメントＳＥＧ２、４、６、８のみが駆動される。そのため、
印字結果は千鳥上にドットが間引かれた形となる。ＨＱやＳＨＱモードと同様、ＨＳモー
ドにおいても同時に駆動されるセグメント数は全セグメントの半分となるので、コモンド
ライバ３５２の許容電流容量を減らして回路の小型化と低価格化を計ることができる。ま
た、ＨＳモードではセグメントを２度に分けて駆動する必要がないので、ＨＱやＳＨＱモ
ードに比べてコモン信号のＯＮ時間が短くなりヘッドの駆動時間が短縮される。そのため
ヘッドの駆動周波数を高くして印字速度を上げることができる。
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【００７８】
以上説明したように、ＨＱおよびＳＨＱモードでは同時に駆動するセグメントを奇数と偶
数に分けて時分割で駆動することにより、またＨＳモードではカラム毎に奇数セグメント
と偶数セグメントを交互に駆動することにより、共にコモンドライバ３５２の許容電流容
量を減らして回路の小型化と低価格化を計ることができる。
【００７９】
ＨＱおよびＳＨＱモードではセグメントを時分割で駆動することにより、ヘッド内のイン
クの振動を低減させ、印字品位の向上が可能となる。
【００８０】
ＨＳモードでは印字を千鳥状に間引くことによって ヘッドの駆動時間を短縮して
印字速度を上げることができる。
【００８１】
（実施例５）
次に、吐出量制御とヘッド駆動制御に関する実施例５について、図１９乃至図３７を参照
して説明する。
【００８２】
本実施例では印字モード、環境温度とヘッドチップ温度に応じて記録ヘッドの駆動条件を
制御する。印字モードとしてＨＱモード、ＳＨＱモード、ＨＳモードの３モードを有し、
吐出量を増減させる駆動制御を行っており、環境温度やヘッドチップ温度の変化にともな
う吐出量変化を矯正し高画像品位を実現している。
【００８３】
インクジェット記録装置に於いて、記録ヘッドの温度を一定領域内に制御することによっ
て吐出、吐出量の安定化が図られ、高画像品位の記録が可能になる。安定した高画像品位
の記録を実現する為の、記録ヘッドの温度の演算検出手段、該温度に応じた最適駆動制御
方法等の概要を以下に記す。
【００８４】
（１）目標温度の設定
以下説明する吐出量安定化の為のヘッド駆動制御は、ヘッドのチップ温度を制御の基準と
する。即ちヘッドのチップ温度を、その時点で吐出している１ドットあたりの吐出量を検
出する代用特性としている。しかし、チップ温度が一定であってもタンク内のインク温度
は環境温度に依存するので吐出量は異なる。この差異を解消する目的で、環境温度別に（
即ちインク温度別に）吐出量が同等になるヘッドのチップ温度を定めた値が目標温度であ
る。目標温度は目標温度テーブルとして予め設定しておく。本実施例で使用する目標温度
テーブルを図１９に示す。
【００８５】
（２）記録ヘッド温度の演算手段
記録ヘッド温度を過去の投入エネルギーから推定演算する。演算方法としては、記録ヘッ
ドの温度推移を単位時間当たりの離散値の積み重ねとして扱うもので、該離散値に応じた
記録ヘッドの温度の温度推移を投入可能なエネルギーの範囲内で予め演算しておきテーブ
ル化しておく。ここで、このテーブルを単位時間当たりの投入エネルギーと経過時間の２
次元のマトリックス（２次元テーブル）で構成しておく。
【００８６】
また、本実施例に於ける温度演算アルゴリズム手段に於いては、複数の熱伝導時間の異な
る部材を組み合わせて構成されている記録ヘッドを、実際よりも少い数の熱時定数で代用
してモデル化し、該モデル単位（熱時定数）毎に必要演算間隔と必要データ保持時間を分
けて個々に演算を行う。さらには、熱源を複数設定し、個々の熱源毎に上記モデル化単位
で昇温幅を演算し、これを後に加え合わせてヘッド温度を演算することを特徴とする。
【００８７】
チップ温度をセンサーを用いてセンシングせず、投入エネルギーから演算推定する理由は
、

10

20

30

40

50

(11) JP 3673768 B2 2005.7.20

そのため



▲１▼センサーを用いるよりも演算推定した方がレスポンスに優れる。→チップ温度の変
化に対して敏速な対処が出来る。
▲２▼コストダウン
である。上記演算推定されたヘッド温度が、本実施例での吐出駆動、サブヒータ駆動の基
準となる。
【００８８】
（３）ＰＷＭ制御
各環境下でヘッドが上記目標温度テーブルに記されているチップ温度で駆動が行われれば
吐出量の安定化は図られる。しかしながら、チップ温度は印字ｄｕｔｙ等に応じて時々変
動しており一定ではない。そのため、吐出量の安定化を図る目的でヘッドの駆動をマルチ
パルスＰＷＭ駆動にし、温度に依存させずに吐出量の制御を行う手段がＰＷＭ制御である
。本実施例では、ヘッド温度とその環境下での目標温度との差により、その時点で最適な
波形／幅のパルスを規定したＰＷＭテーブルを予め設定して於き、吐出駆動条件を定める
。
【００８９】
（４）サブヒータ駆動制御
ＰＷＭ駆動を行っても所望の吐出量が得られない場合に、印字の直前にサブヒータを駆動
することによってヘッド温度を目標温度に近づける制御が、サブヒータ制御である。ヘッ
ド温度とその環境下での目標温度との差により、その時点で最適なサブヒータ駆動時間を
予め設定して於き、サブヒータの駆動条件を定めている。
【００９０】
次に本実施例の主要をなす個々の制御の詳細を以下に記す。
【００９１】
（温度予測制御）
概略的には、ヘッドの温度変化をヘッドの熱時定数と投入可能なエネルギーの範囲内で予
め計算したマトリックスで評価することにより演算する。
【００９２】
記録ヘッドの温度推定は、 には以下の熱伝導の一般式に準じる。
・加熱時
△ｔｅｍｐ＝ａ｛１－ｅｘｐ［－ｍ＊Ｔ］｝・・・（１）
・加熱の途中から冷却
△ｔｅｍｐ＝ａ｛ｅｘｐ［－ｍ（Ｔ－Ｔ 1 ）］－ｅｘｐ［－ｍ＊Ｔ］｝・・・（２）
但し、ｔｅｍｐ；対象物の昇温温度
ａ；熱源による対象物の平衡温度
Ｔ；経過時間
ｍ；対象物の熱時定数
Ｔ 1 ；熱源を取り去った時間
記録ヘッドを集中定数系として扱えば、熱時定数毎に印字Ｄｕｔｙに応じて上記（１），
（２）を計算する事により、理論上は記録ヘッドのチップ温度は推定できる。
【００９３】
しかし一般には処理速度の問題から上記演算をそのまま行う事は困難である。・厳密には
全ての構成部材が異なる時定数を持っており、また部材間で時定数が生じるので、演算回
数が膨大になる。
・一般的にはＭＰＵでは直接指数演算は行えないので、近似計算を行うか換算表から求め
るなどしなくてはならず演算時間が短縮できない。
【００９４】
上記問題を本実施例では次にあげるモデル化、及び演算アルゴリズムで解決している。
【００９５】
（１）モデル化
本発明者は、前記構成よりなる記録ヘッドにエネルギーを投入し、該記録ヘッドの昇温過
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程のデータをサンプリングしたところ、図２０に示すような結果を得た。上記構成よりな
る記録ヘッドは、厳密には多くの熱伝導時間の異なる部材の組み合わせで構成されている
が、上記ログ変換を行った昇温データと経過時間の関数の微分値が一定である範囲に於い
ては（即ち、傾きが一定であるＡ、Ｂ、Ｃの範囲に於いては）、実用上単一部材の熱伝導
として扱えることを示している。
【００９６】
以上の結果から本実施例では、熱伝導に関するモデルに於いては記録ヘッドを２つの熱時
定数で取り扱うこととする。なお、上記結果では、３つの熱時定数を持つモデル化を行う
方がより正確に回帰が行えることを示しているが、同図のＢとＣのエリアに於ける傾きが
ほぼ等しいと判断し演算効率を優先して本実施例では２つの熱時定数で記録ヘッドをモデ
ル化している。具体的には、一方の熱伝導は０．８秒で平衡温度まで昇温する時定数を有
するもののモデル化であり（同図ではＡの領域に相当）、もう一方は５１２秒で平衡温度
まで昇温する時定数を有するもののモデル化である（同図ではＢ及びＣの領域のモデル化
である）。
【００９７】
更には、本実施例では記録ヘッドを以下のように扱いモデル化する。
・熱伝導中の温度分布は無視できるものとし、全て集中定数系で扱う。
・熱源は、印字のためのヒートと、サブヒータのヒートの２つを想定する。
【００９８】
図２１に、本実施例でモデル化した熱伝導の等価回路を記す。同図に於いては、熱源を１
つしか示していないが、２つの場合は直列の構成とすれば良い。
【００９９】
（２）演算アルゴリズム
本実施例でのヘッド温度の演算は、演算処理を簡易にするため、前記の熱伝導の一般式を
以下のように展開して用いる。
【０１００】
〈熱源ＯＮ後ｎｔ時間経過後の温度変動〉
ａ｛１－ｅｘｐ［－ｍ＊ｎ＊ｔ］｝・・・〈１〉
＝ａ｛ｅｘｐ［－ｍ＊ｔ］－ｅｘｐ［－ｍ＊ｔ］＋ｅｘｐ［－２＊ｍ＊ｔ］－ｅ
ｘｐ［－２＊ｍ＊ｔ］＋．．．＋ｅｘｐ［－（ｎ－１）＊ｍ＊ｔ］
－ｅｘｐ［－（ｎ－１）＊ｍ＊ｔ］＋１－ｅｘｐ［－ｎ＊ｍ＊ｔ］｝
＝ａ｛１－ｅｘｐ［－ｍ＊ｔ］｝
＋ａ｛ｅｘｐ［－ｍ＊ｔ］－ｅｘｐ［－２＊ｍ＊ｔ］｝
＋ａ｛ｅｘｐ［－２＊ｍ＊ｔ］－ｅｘｐ［－３＊ｍ＊ｔ］｝
．．．
＋ａ｛ｅｘｐ［－（ｎ－１）＊ｍ＊ｔ］－ｅｘｐ［－ｎ＊ｍ＊ｔ］｝
＝ａ｛１－ｅｘｐ［－ｍｔ］｝・・・〈２－１〉
＋ａ｛ｅｘｐ［－ｍ＊（２ｔ－ｔ）］－ｅｘｐ［－ｍ＊２ｔ］｝・・・〈２－２〉
＋ａ｛ｅｘｐ［－ｍ＊（３ｔ－ｔ）］－ｅｘｐ［－ｍ＊３ｔ］｝・・・〈２－３〉
．．．
＋ａ｛ｅｘｐ［－ｍ＊（ｎｔ－ｔ）］－ｅｘｐ［－ｍ＊ｎｔ］｝・・・〈２－ｎ〉
【０１０１】
以上のように展開したことにより、〈１〉式が〈２－１〉＋〈２－２〉＋〈２－３〉＋．
．．＋〈２－ｎ〉と一致する。ここで、
〈２－ｎ〉式；時刻０からｔまで加熱し、時刻ｔからｎｔまで加熱をＯＦＦした場合の、
時刻ｎｔに於ける対象物の温度に等しい。
〈２－３〉式；時刻（ｎ－３）ｔから（ｎ－２）ｔまで加熱し、時刻（ｎ－２）ｔからｎ
ｔまで加熱をＯＦＦした場合の、時刻ｎｔに於ける対象物の温度に等しい。
〈２－２〉式；時刻（ｎ－２）ｔから（ｎ－１）ｔまで加熱し、時刻（ｎ－１）ｔからｎ
ｔまで加熱をＯＦＦした場合の、時刻ｎｔに於ける対象物の温度に等しい。
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〈２－１〉式；時刻（ｎ－１）ｔからｎｔまで加熱した場合の時刻ｎｔに於ける対象物の
温度に等しい。
【０１０２】
上記式の合計が〈１〉式に等しいということは、即ち対象物１の温度の挙動（昇温温度）
を、単位時間あたりに投入されたエネルギーによって昇温した対象物１の温度が、単位時
間経過後毎に何度に降温していくかを求め（各々の〈２－１〉式、〈２－２〉式、．．．
、〈２－ｎ〉式に相当）、現在の対象物１の温度は過去の各単位時間あたりに昇温した温
度が現時点に於いて何度に降温しているかの総和を求める（〈２－１〉＋〈２－１〉＋．
．．＋〈２－ｎ〉）ことにより演算推定することが可能であることを示す。
【０１０３】
以上から本実施例では、前記のモデル化により記録ヘッドのチップ温度の演算は４回（熱
源２＊熱時定数２）行う。４回の演算の為のそれぞれの必要演算間隔、データ保持時間は
図２２に示す通りである。また、前記ヘッド温度を演算する、投入エネルギーと経過時間
の２次元のマトリックスからなる演算表を、図２３から図２６に記す。ここで
図２３は、熱源；吐出ヒータ、時定数；ショートレンジの部材群、の演算表、
図２４は、熱源；吐出ヒータ、時定数；ロングレンジの部材群、の演算表、
図２５は、熱源；サブヒータ、時定数；ショートレンジの部材群、の演算表
図２６は、熱源；サブヒータ、時定数；ロングレンジの部材群、の演算表、
である。
【０１０４】
各図に記す通り、０．０５秒間隔で、
（１）ショートレンジで代表される熱時定数の部材が、吐出の為のヒータの駆動で何度昇
温しているか（△Ｔｍｈ）、
（２）ショートレンジで代表される熱時定数の部材が、サブヒータの駆動で何度昇温して
いるか（△Ｔｓｈ）、１．０秒間隔で、
（３）ロングレンジで代表される熱時定数の部材が、吐出の為のヒータの駆動で何度昇温
しているか（△Ｔｍｂ）、
（４）ロングレンジで代表される熱時定数の部材が、サブヒータの駆動で何度昇温してい
るか（△Ｔｓｂ）、
以上の演算を適時行い、△Ｔｍｈ、△Ｔｓｈ、△Ｔｍｂ、△Ｔｓｂを加え合わせる事によ
って（＝△Ｔｍｈ＋△Ｔｓｈ＋△Ｔｍｂ＋△Ｔｓｂ）、その時点でのヘッド温度を演算す
る事が出来る。
【０１０５】
上記のように、複数の熱伝導時間の異なる部材を組み合わせて構成されている記録ヘッド
を、モデル的に実際よりも少い数の熱時定数で代用することにより、
・忠実に全ての熱伝導時間の異なる部材及び部材間の熱時定数別に演算処理を行うのと比
較して、演算精度をさほど落とすことなく格段に演算処理量を減少することができる。
・また、時定数を判断基準としてモデル化したことにより、少ない処理回数で且つ演算精
度を落とさずに演算処理することが可能となる。例えば上記の例で説明すれば、時定数毎
にモデル化をしなかった場合、必要演算処理間隔は時定数の小さいＡ領域で定まり５０ｍ
ｓｅｃが必要演算間隔になる。一方離散化データのデータ保持時間は時定数の大きいＢ，
Ｃ領域で定まるため、５１２ｓｅｃが必要データ保持時間となる。即ち、５０ｍｓｅｃ間
隔で過去５１２秒分の１０２４０データを積み上げ演算処理することとなり、本実施例の
場合と比較して数百倍の演算処理回数となる。
【０１０６】
以上のように、
（１）記録ヘッドの温度推移を単位時間当たりの離散値の積み重ねとして扱うこと、
（２）該離散値に応じた記録ヘッドの温度の温度推移を、投入可能なエネルギーの範囲内
で予め演算しておきテーブル化すること、
（３）さらには、該テーブルが単位時間当たりの投入エネルギーと経過時間の２次元のマ
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トリックスで構成すること、
による温度演算アルゴリズムに加え、
複数の熱伝導時間の異なる部材を組み合わせて構成されている記録ヘッドをモデル的に実
際よりも少い数の熱時定数で代用し、該モデル単位（熱時定数）毎に必要演算間隔と必要
データ保持時間を分けて個々に演算を行い、さらには、熱源を複数設定し個々の熱源毎に
上記モデル化単位で昇温幅を演算し、後に加え合わせてヘッド温度を演算する（複数熱源
演算アルゴリズム）ことにより、記録ヘッドに温度センサーは設けることなく、安価な記
録装置に於いても記録ヘッドの温度の推移を全て演算処理にて演算処理することが可能と
なる。
【０１０７】
更には、上述した記録ヘッドの温度を一定領域内に制御するＰＷＭ駆動制御、サブヒータ
制御が適切に行え、吐出、吐出量の安定化が図られ、高画像品位の記録が可能になる。
【０１０８】
尚、前記説明した構成の記録ヘッドを用い、本項で説明したヘッド温度演算手段で推定し
た記録ヘッド温度と、実測した記録ヘッド温度の比較を図２７に記す。同図に於いて、
横軸；経過時間（ｓｅｃ）
縦軸；昇温温度（△ｔ）
印字パターン；（２５％Ｄｕｔｙ＊５Ｌｉｎｅ＋５０％Ｄｕｔｙ＊５Ｌｉｎｅ＋１００％
Ｄｕｔｙ＊５Ｌｉｎｅ）＊５回（延べ７５Ｌｉｎｅ印字）
図２７（Ａ）；ヘッド温度演算手段で推定した記録ヘッド温度の推移、
図２７（Ｂ）；実測した記録ヘッド温度の推移、
であり、同図から、該温度演算手段によりヘッド温度が正確に推定できる事が分かる。
【０１０９】
（ＰＷＭ制御）
次に、図面を参照して本実施例の吐出量制御方法を詳細に説明する。
【０１１０】
図２８は本発明の一実施例にかかる分割パルスを説明するための図である。同図において
、ＶＯＰは駆動電圧、Ｐ１は複数の分割されたヒートパルスの最初のパルス（以下、プレ
ヒートパルスという）のパルス幅、Ｐ２はインターバルタイム、Ｐ３は２番目のパルス（
以下、メインヒートパルスという）のパルス幅である。Ｔ１，Ｔ２，Ｔ３はＰ１，Ｐ２，
Ｐ３を決めるための時間を示している。駆動電圧ＶＯＰは、この電圧を印加される電気熱
変換体がヒータボードとして天板とによって構成されるインク液路内のインクに熱エネル
ギーを発生させるために必要な電気エネルギーを示すものの一つである。その値は電気熱
変換体の面積、抵抗値、膜構造や記録ヘッドの液路構造によって決まる。分割パルス幅変
調駆動法は、Ｐ１，Ｐ２，Ｐ３の幅で順次パルスを与えるものであり、プレヒートパルス
は、主に液路内のインク温度を制御するためのパルスであり、本発明の吐出量制御の重要
な役割を荷っている。このプレヒートパルス幅はその印加によって電気熱変換体が発生す
る熱エネルギーによってインク中に発泡現象が生じないような値に設定される。
【０１１１】
インターバルタイムは、プレヒートパルスとメインヒートパルスが相互干渉しないように
一定時間の間隔を設けるため、およびインク液路内インクの温度分布を均一化するために
設けられる。メインヒートパルスは液路内のインク中に発泡を生ぜしめ、吐出口よりイン
クを吐出させるためのものであり、その幅Ｐ３は電気熱変換体の面積、抵抗値、膜構造や
記録ヘッドのインク液路の構造によって決まる。
【０１１２】
例えば、図２９（Ａ）および（Ｂ）に示すような構造の記録ヘッドにおけるプレヒートパ
ルスの作用について説明する。同図（Ａ）および（Ｂ）は、本発明を適用可能な記録ヘッ
ドの一構成例を示すそれぞれインク液路に沿った概略縦断面図および概略正面図である。
同図において、電気熱変換体（吐出ヒータ）は上記分割パルスの印加によって熱を発生す
る。この電気熱変換体はこれに分割パルスを印加するための電極配線等とともにヒータボ
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ード上に配設される。ヒータボードはシリコンにより形成され、記録ヘッドの基板をなす
アルミ板によって支持される。天板には、インク液路等を構成するための溝が形成されて
おり、天板とヒータボード（アルミ板）とが接合することによりインク液路や、これにイ
ンクを供給する共通液室が構成される。また、天板には吐出口が形成され、それぞれの吐
出口にはインク液路が連通している。
【０１１３】
図２９に示される記録ヘッドにおいて、駆動電圧ＶＯＰ＝１８．０（Ｖ），メインヒート
パルス幅Ｐ３＝４．１１４［μｓｅｃ］とし、プレヒートパルス幅Ｐ１を０～３．０００
［μｓｅｃ］の範囲で変化させた場合、図３０に示すような吐出量Ｖｄ［ｎｇ／ｄｏｇ］
とプレヒートパルス幅Ｐ１［μｓｅｃ］との関係が得られる。
【０１１４】
図３０は吐出量のプレヒートパルス依存性を示す線図であり、図において、Ｖ０はＰ１＝
０［μｓｅｃ］のときの吐出量を示し、この値は図２９に示すヘッド構造によって定まる
。因みに、本実施例でのＶ０は環境温度ＴＲ＝２５℃の場合でＶ０＝１８．０［ｎｇ／ｄ
ｏｇ］であった。図３０の曲線ａに示されるように、プレヒートパルスのパルス幅Ｐ１の
増加に応じて、吐出量Ｖｄはパルス幅Ｐ１が０からＰ１ＬＭＴまで線形性を有して増加し
、パルス幅Ｐ１がＰ１ＬＭＴより大きい範囲ではその変化が線形性を失い、パルス幅Ｐ１
ＭＡＸで飽和し最大となる。
【０１１５】
このように、パルス幅Ｐ１の変化に対する吐出量Ｖｄの変化が線形性を示すパルス幅Ｐ１
ＬＭＴまでの範囲は、パルス幅Ｐ１変化されることによる吐出量の制御を容易に行える範
囲として有効である。因みに、曲線ａに示す本実施例ではＰ１ＬＭＴ＝１．８７［μｓｅ
ｃ］であり、このときの吐出量はＶＬＭＴ＝２４．０［ｎｇ／ｄｏｔ］であった。また、
吐出量Ｖｄが飽和状態となるときのパルス幅Ｐ１ＭＡＸは、Ｐ１ＭＡＸ＝２．１［μｓｅ
ｃ］であり、このときの吐出量ＶＭＡＸ＝２５．５［ｎｇ／ｄｏｔ］であった。
【０１１６】
パルス幅がＰ１ＭＡＸより大きい場合、吐出量ＶｄはＶＭＡＸより小さくなる。この現象
は上記範囲のパルス幅を有するプレヒートパルスが印加されると電気熱変換体上に微小な
発泡（膜沸騰の直前状態）を生じ、この気泡が消泡する前に次のメインヒートパルスが印
加され、上記微小気泡がメインヒートパルスによる発泡を乱すことによって吐出量が小さ
くなる。この領域をプレ発泡領域と呼びこの領域ではプレヒートパルスを媒介にした吐出
量制御は困難なものとなる。
【０１１７】
図３０に示すＰ１＝０～Ｐ１ＬＭＴ［μｓｅｃ］の範囲の吐出量とパルス幅との関係を示
す直線の傾きをプレヒートパルス依存係数と定義すると、プレヒートパルス依存係数：Ｋ
Ｐは
ＫＰ＝△ＶｄＰ／△ＶＰ１［ｎｇ／μｓｅｃ・ｄｏｔ］
となる。この係数ＫＰは温度によらずヘッド構造・駆動条件・インク物性等によって定ま
る。すなわち、図３０中曲線ｂ，ｃは他の記録ヘッドの場合を示しており、記録ヘッドが
異なると、その吐出特性が変化することが分かる。このように、記録ヘッドが異なるとプ
レヒートパルスＰ１の上限値Ｐ１ＬＭＴが異なるため、後述するように記録ヘッド毎の上
限値Ｐ１ＬＭＴを定めて吐出量制御を行う。因みに本実施例の曲線ａで示される記録ヘッ
ドおよびインクにおいては、ＫＰ＝３．２０９［ｎｇ／μｓｅｃ・ｄｏｔ］であった。
【０１１８】
インクジェット記録ヘッドの吐出量を決定する別の要因として、記録ヘッドの温度（イン
ク温度）がある。図３１は吐出量の温度依存性を示す線図である。同図の曲線ａに示すよ
うに、記録ヘッドの環境温度ＴＲ（＝ヘッド温度ＴＨ）の増加に対して吐出量Ｖｄは直線
的に増加する。この直線の傾きを温度依存係数と定義すると、温度依存係数：ＫＴは
ＫＴ＝△ＶｄＴ／△ＴＨ［ｎｇ／℃・ｄｏｔ］
となる。この係数ＫＴは駆動条件にはよらず、ヘッドの構造・インク物性等によって定ま
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る。図３１においても他の記録ヘッドの場合を曲線ｂ，ｃに示す。因みに本実施例の記録
ヘッドにおいてはＫＴ＝０．３［ｎｇ／℃・ｄｏｔ］であった。
【０１１９】
以上、図３０および図３１に示す関係を用いることによって本実施例にかかる吐出量制御
を行うことができる。
【０１２０】
本実施例では、ダブルパルスでのＰＷＭ駆動制御を行っているが、トリプルパス等マルチ
パルスであっても良く、また、シングルパルスでメインパルス幅を変調するメインパルス
ＰＷＭ駆動方式であっても良い。
【０１２１】
本実施例では、前記目標温度と、ヘッド温度の温度差（△Ｔ）から一元的にＰＷＭ値が設
定されるよう制御する。該△ＴとＰＷＭ値の関係を図３２に記す。同図中、「温度差」と
は上記△Ｔを現し、「プレヒート」とは上記Ｐ１を現し、「インターバル」とは上記Ｐ２
を現し、「メイン」とは上記Ｐ３を現す。また「セットアップタイム」とは記録命令が入
力されてから実際に上記Ｐ１が立ち上がるまでの時間を現す。主には、ドライバーの立ち
上がりまでの余裕時間であり、本発明の要部をなす値ではない。また「重み」とは、ヘッ
ド温度を演算する為に検出する印字ドット数に掛け合わせる重み係数である。同じドット
数を印字していても、例えば７μｓｅｃのパルス幅で印字しているのと４．５μｓｅｃの
パルス幅で印字しているのとではヘッド温度の昇温に差が生じてしまう。このパルス幅変
調に伴う温度の差を、どのＰＷＭテーブルが選択されているかによって補正する手段とし
て、該「重み」を用いる。
【０１２２】
（サブヒータ駆動制御）
ＰＷＭ駆動手段を行っても、なお実吐出量が基準吐出量を下回る場合は、印字直前にサブ
ヒータ駆動を行い吐出量を基準吐出量に合わせ込む。サブヒータの駆動時間は、目標温度
と実ヘッド温度の差（△ｔ）に応じてサブヒータテーブルから設定される。サブヒータテ
ーブルは「急加速サブヒータテーブル」と「ノーマルサブヒータテーブル」の２種類があ
り、以下に記す条件により使い分ける（図３３参照）。
【０１２３】
［印字休止中からの印字再開時］
前回印字終了点から１０ｓｅｃ以上経過していた場合には、「急加速サブヒータテーブル
」を用いる。１０ｓｅｃ未満の場合には「ノーマルサブヒータテーブル」を用いる。
【０１２４】
［連続印字時］
印字休止状態から印字を再開して５ｓｅｃ以上経過後は「ノーマルサブヒータテーブル」
を用いる。５ｓｅｃ未満の場合には上記印字開始時に用いたテーブルを継承する。即ち、
急加速サブヒータテーブルを用いていた場合には「急加速サブヒータテーブル」を用い、
ノーマルサブヒータテーブルを用いていた場合には「ノーマルサブヒータテーブル」を用
いる。
【０１２５】
２つのテーブルを使い分けて、急加速サブヒータテーブルを用いる意味は、サブヒータに
よる吐出量制限手段は、ヘッド温度を上げることによって吐出量を制御する手法なので昇
温の為に時間を要し、キャリッジのランプアップ時間内に所望の昇温が完了しなかった場
合には、印字の開始を遅らせて昇温の為の時間を費やさねばならず、スループットを低下
させる弊害があるからである。
【０１２６】
具体的なサブヒータ駆動条件を図３４に記す。図中、「温度差」とは目標温度と実ヘッド
温度の差（△ｔ）を表し、「ＬＯＮＧ」とは急加速サブヒータテーブルを現し、「ＳＨＯ
ＲＴ」とはノーマルサブヒータテーブルを現す。
【０１２７】
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（全体フロー制御）
次に図３５、図３６を用いて制御系全体の流れを説明する。
【０１２８】
図３５は、吐出の為のＰＷＭ駆動値、及びサブヒータ駆動時間を設定するための割り込み
ルーチンである。本割り込みルーチンは５０ｍｓｅｃ毎に発生する。よって、印字中なの
か休止中なのか、またサブヒータの駆動が必要な環境なのか不要な環境なのかには関係な
く、常に５０ｍｓｅｃ毎にＰＷＭ値、サブヒータ駆動時間が更新される。
【０１２９】
まず、５０ｍｓｅｃの割り込みがかかると、直前までの５０ｍｓｅｃ間の印字ｄｕｙｔが
参照される（Ｓ２０１０）。但し、この時参照される印字ｄｕｔｙとは（ＰＷＭ制御）の
項で説明した様に、実際に吐出したドット数にＰＷＭ値毎の重み係数が掛け合わされた値
である。該５０ｍｓｅｃ間のｄｕｔｙと過去０．８秒間の印字履歴から熱源が吐出ヒータ
で、時定数がショートレンジの部材群の昇温温度（△Ｔｍｈ）を演算する（Ｓ２０２０）
。次に、同様に５０ｍｓｅｃ間のサブヒータの駆動ｄｕｔｙが参照され（Ｓ２０３０）、
該５０ｍｓｅｃ間のサブヒータの駆動ｄｕｔｙと過去０．８秒間のサブヒータの駆動履歴
から熱源がサブヒータで、時定数がショートレンジの部材群の昇温温度（△Ｔｓｈ）を演
算する（Ｓ２０４０）。そして、後述するメインルーチンで計算されている、熱源が吐出
ヒータで、時定数がロングレンジの部材群の昇温温度（△Ｔｍｂ）と、熱源がサブヒータ
で、時定数がロングレンジの部材群の昇温温度（△Ｔｓｂ）を参照し、それらを加え合わ
せる事によって（＝△Ｔｍｈ＋△Ｔｓｈ＋△Ｔｍｂ＋△Ｔｓｂ）ヘッド温度を算出する（
Ｓ２０５０）。
【０１３０】
次に、目標温度を目標温度テーブルから設定し（Ｓ２０６０）、ヘッド温度と目標温度と
の温度差（△Ｔ）を求める（Ｓ２０７０）。該温度差△ＴとＰＷＭテーブル及びサブヒー
タテーブルから、△Ｔに応じた最適ヘッド駆動条件であるＰＷＭ値を設定する（Ｓ２０８
０）。また。選択したサブヒータテーブル（Ｓ２０９０）に基づいて、該温度差△Ｔに応
じた最適ヘッド駆動条件であるサブヒータ駆動時間が設定される（Ｓ２１００）。以上で
、割り込みルーチンを終了する。
【０１３１】
図３６はメインルーチンである。ステップ３０１０で印字命令が入ると過去１秒間の印字
ｄｕｔｙを参照する（Ｓ３０２０）。但し、この時参照される印字ｄｕｔｙとは、（ＰＷ
Ｍ制御）の項で説明した様に実際に吐出したドット数にＰＷＭ値毎の重み係数が掛け合わ
された値である。該１秒間のｄｕｔｙと過去５１２秒間の印字履歴から熱源が吐出ヒータ
で、時定数がロングレンジの部材群の昇温温度（ΔＴｍｂ）を演算し、５０ｍｓｅｃ毎の
割り込み時に容易に参照できるように定められたメモリー位置に格納更新する（Ｓ３０３
０）。次に、同様に１秒間のサブヒータの駆動ｄｕｔｙが参照され（Ｓ３０４０）、該１
秒間のサブヒータの駆動ｄｕｔｙと過去５１２秒間のサブヒータの駆動履歴から熱源がサ
ブヒータで、時定数がロングレンジの部材群の昇温温度（ΔＴｓｂ）を演算する。ΔＴｍ
ｂを格納更新した場合と同様、５０ｍｓｅｃ 割り込み時に容易に参照できるように定
められたメモリー位置に格納更新する（Ｓ３０５０）。
【０１３２】
そして、５０ｍｓｅｃ毎の割り込みが入る毎に更新されていくＰＷＭ値、及びサブヒータ
駆動時間に従って印字及びサブヒータの駆動を行い（Ｓ３０６０）、その後１行分の印字
を行う（Ｓ３０７０）。
【０１３３】
本実施例では吐出量、及びヘッド温度を制御するためにダブルパルス、シングルパルスの
ＰＷＭを用いたが、トリプルパルス以上のパルスのＰＷＭを用いても良い。また、ヘッド
チップ温度が印字目標温度よりも高温で、小さいエネルギーのＰＷＭで駆動していてもヘ
ッドチップ温度を低下出来ない時などには、キャリッジの走査速度を制御しても良く、ま
たはキャリッジの走査開始タイミングを制御しても良い。
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【０１３４】
この実施例では、温度センサーを用いることなく将来のヘッド温度を予測することができ
るので、実際の印字前に種々のヘッド制御を行うことが可能となり、より適切な記録を行
うことができる。また、モデルが簡素化されており、且つ演算アルゴリズムが容易な計算
の積み重ねによるものであるので、予測制御も簡易となる。本実施例内で用いている温度
予測のサイクル（５０ｍｓｅｃ間隔と１ｓｅｃ間隔）等の定数は一例であり、本発明を拘
束するものではない。
【０１３５】
本実施例ではＨＱモード、ＳＨＱモード、ＨＳモードの３つの印字モードを有する。印字
モードに応じて吐出量を変え、印字モードに応じた駆動制御を行っている。上述した通り
、駆動制御を行うためには、環境温度により定められるヘッドの目標温度と実際のヘッド
チップ温度との差異（△ｔ）が演算されるが、△ｔ演算後、印字モードに応じて△ｔを補
正する。吐出量の直接的な制御パラメータであるＰＷＭ値やサブヒータの駆動時間は、△
ｔにより決定されるので、印字モードに応じて△ｔを補正することにより、吐出量を制御
することが可能となる。
【０１３６】
以下に各印字モードについて説明する。
【０１３７】
（印字モード）
本実施例は通常、ＨＱ（ＨｉｇｈＱｕａｌｉｔｙ）モードが設定される。ＨＱモードは高
速且つ高画質を同時に実現するモードである。ＳＱＨ（ＳｕｐｅｒＨｉｇｈＱｕａｌｉｔ
ｙ）モードはＨＱモードにより、更に高画質を追求した超高画質モードである。また、Ｈ
Ｓ（ＨｉｇｈＳｐｅｅｄ）モードは高速印字用に設けられたドラフト高速モードである。
この３つの各モードの特徴を以下に記す。
【０１３８】
（１）ＨＱモード
ＨＱモードは６．２５ｋＨｚの駆動周波数で、印字速度１７３ｃｐｓ（１０ｃｐｉ）の高
速印字を行える。この駆動周波数は１駆動ブロック（コモン）内におけるセグメントずら
しの効果により初めて可能になった周波数領域であり、８個のセグメントを同時に駆動す
る従来の駆動方法では実現できなかった。
【０１３９】
セグメントずらし駆動とは、本出願人が特願平４－７７４１１号公報明細書で提案したも
ので図３７に示すように１つのブロックのなかでＯＮされる８個のセグメントのオンタイ
ミングを偶数ノズルと奇数ノズルとで分割駆動となるようにディレイをかける駆動方法で
あり、インクのリフィルのピークをずらすことにより連続吐出時のリフィルの遅延を防止
している。また、吐出ノズルの発泡エネルギーを利用して近傍ノズルのリフィルの支援を
行っている。従来のセグメント同時駆動では、高周波駆動になるとインクのリフィルが追
いつかずに、ノズル内にインクが充分に満たされていない状態で吐出が行われてしまい、
吐出不良となることが多かった。それが連続して行われると、共通液室内に消泡しきれな
かった気泡が蓄積してしまい、インク落ちの原因となってしまう。セグメントずらし駆動
はこのような問題を防止している。同図に於いて、ｔ１は奇数ノズル、ｔ２は偶数ノズル
がコモンがオンされてからそれぞれオンされるまでの時間である。また、ＴＣｏｎはコモ
ンのオン時間であり、本モードでは１５．５７μｓｅｃとなっている。
【０１４０】
本モードは６．２５ｋＨｚの高い駆動周波数であるため、一定時間内に投入される電力は
大きく、本実施例のなかで最も高電力になる。高電力で駆動すると、ヘッド駆動に起因し
て昇温しやすく、濃度ムラができやすくなってしまう。本実施例では５０ｍｓｅｃ毎にマ
ルチパルスＰＷＭ等の駆動条件を更新しているので、ライン内及びライン間濃度ムラを防
止することができる。また、環境温度とヘッドチップ温度との差異から、その温度差に最
適なマルチパルスＰＷＭを制御することで、無駄なエネルギー投入を行わずに最適な駆動
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条件で行っているので、極力昇温を抑えている。昇温そのものをさせないようにして濃度
ムラを最低限に抑えている。
【０１４１】
（２）ＳＨＱモード
ＳＨＱモードは４．４６ｋＨｚの駆動周波数で印字速度１２４ｃｐｓ（１０ｃｐｉ）の印
字を行える超高画質モードである。
【０１４２】
本モードはＨＱモード同様、環境温度とヘッドチップ温度との差異からマルチパルスＰＷ
Ｍを制御しているが、その温度差から得られるテーブルより、複数段階大きめのテーブル
を選ぶようにしている。例えば、図３２に於いて温度差が“１．５℃～”である場合ら、
単にそのテーブルに設定するのではなく、３つテーブルをジャンプさせて“１０．５℃～
”のテーブルに設定する。インク吐出量を一定にする観点から最適なテーブルより、大き
い吐出量を得ることのできるテーブルを選択している。よって、ＳＨＱモードでは吐出量
を上げて、紙種によらずに高濃度の画像を提供できる。但し、ＯＨＰシート等の極端に定
着性の劣る記録媒体に対しては、本モードよりＨＱモードを用いる方が好ましい。また、
高温環境下では吐出量が大きくなりすぎるのを防ぐために吐出量を逆に小さくするように
している。これにより高濃度の高画質モードである本モードの使用できる温度範囲を広げ
ることができる。
【０１４３】
本モードでは画質を重要視しているので、速度は若干落としても、より高精度で本体を制
御できるようにしている。例えば、ヘッドの取付角度が称呼値である場合、ライン間罫線
ズレは、ＨＱモードでは５．１μｍであるのに対して本モードでは４．２μｍになるよう
にしている。更に騒音の面でもＨＱモードが４２ｄＢであるのに対し、本モードでは４０
ｄＢと高静粛性を持っている。
【０１４４】
本モードは吐出安定性を維持するために、ＨＱモード同様にセグメントずらし駆動を行っ
ている。セグメントずらしにより、記録ヘッド内のインクのゆらぎを小さくしているが、
超高画質を実現するために、周波数的に不安定な領域では使わないようにしている。した
がって、ＨＱモードに比べると４．４６ｋＨｚと低周波数であり、この領域はゆらぎが少
なく、吐出安定性も非常に優れている。特に、低温環境下では吐出量をアップしたことが
より効果的であり、吐出安定性も優れているので低温環境下で発生し易い、インクのリフ
ィル不足による吐出不良等を防止している。低温環境下でも超高画質を維持しており、Ｈ
Ｑモードに比べて画質的に高いレベルにある。
【０１４５】
（３）ＨＳモード
ＨＳモードは８．９３ｋＨｚの駆動周波数で印字速度２４８ｃｐｓ（１０ｃｐｓ）の印字
を行える高速モードである。
【０１４６】
本モードはＳＨＱモードの２倍の印字速度を有し、パルス分割のドラフト印字を行うこと
で、高速印字を可能としている。画像より速度を重要視しているので、ゆらぎ等をあまり
考慮していない。また、ドラフト印字なので、吐出量も少なく、経済的にも有利なモード
である。
【０１４７】
以上説明してきたようにそれぞれの印字モードで、独自の特徴をもった印字を行える。そ
れぞれがユーザーのニーズに合わせた設定になっており、ユーザー判断により選択できる
。
【０１４８】
本発明は、特にインクジェット記録方式の中でも熱エネルギーを利用する方式の記録ヘッ
ド、記録装置において、優れた効果をもたらすものである。
【０１４９】
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その代表的な構成や原理については、例えば、米国特許第４７２３１２９号明細書、同第
４７４０７９６号明細書に開示されている基本的な原理を用いて行うものが好ましい。こ
の方式は所謂オンデマンド型、コンティニュアス型のいずれにも適用可能であるが、特に
、オンデマンド型の場合には、液体（インク）が保持されているシートや液路に対応して
配置されている電気熱変換体に、記録情報に対応していて核沸騰を越える急速な温度上昇
を与える少なくとも一つの駆動信号を印加することによって、電気熱変換体に熱エネルギ
ーを発生せしめ、記録ヘッドの熱作用面に膜沸騰させて、結果的にこの駆動信号に一対一
対応し液体（インク）内の気泡を形成出来るので有効である。この気泡の成長、収縮によ
り吐出用開口を介して液体（インク）を吐出させて、少なくとも一つの滴を形成する。こ
の駆動信号をパルス形状とすると、即時適切に気泡の成長収縮が行われるので、特に応答
性に優れた液体（インク）の吐出が達成でき、より好ましい。このパルス形状の駆動信号
として、米国特許第４４６３３５９号明細書、同第４３４５２６２号明細書に記載されて
いるようなものが適している。尚、上記熱作用面の温度上昇率に関する発明の米国特許第
４３１３１２４号明細書に記載されている条件を採用すると、更に優れた記録を行うこと
ができる。
【０１５０】
記録ヘッドの構成としては、上述の各明細書に開示されているような吐出口、液路、電気
熱変換体の組み合わせ構成（直線状液流路又は直角液流路）の他に熱作用部が屈曲する領
域に配置されている構成を開示する米国特許第４５５８３３３号明細書、米国特許第４４
５９６００号明細書を用いた構成も本発明に含まれるものである。加えて、複数の電気熱
変換体に対して、共通するスリットを電気熱変換体の吐出部とする構成を開示する特開昭
５９年第１２３６７０号公報や熱エネルギーの圧力波を吸収する開孔を吐出部に対応させ
る構成を開示する特開昭５９年第１３８４６１号公報に基づいた構成としても本発明は有
効である。
【０１５１】
更にまた、本発明は上記実施例１～５単独であっても、上述のとおり優れた作用・効果を
奏するものであるが、２つまたはそれ以上組み合わせて構成することによって、更に優れ
た作用・効果を得ることができ、極めて有効である。
【０１５２】
【発明の効果】
本発明によれば、複数の記録モードを有する記録装置において、記録モードに応じて適切
な記録条件で記録を行うことができる。
【０１５３】
また、記録モードに応じて所定の記録後の記録ヘッドに対する記録媒体の相対移動制御、
記録ヘッドの走査制御、吐出量制御を適切に行うことができるので、記録速度、記録精度
、記録品位、記録音等において適切な条件で記録を行うことができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】シリアル記録装置の全体斜視図である。
【図２】給紙部の正面図である。
【図３】実施例１の制御構成である。
【図４】紙送り制御のフローチャートである。
【図５】紙送り制御のテーブルである。
【図６】紙送り制御のテーブルである。
【図７】紙送り制御のテーブルである。
【図８】キャリッジ制御の説明図である。
【図９】キャリッジ制御のフローチャートである。
【図１０】ワイピングの構成図である。
【図１１】ワイピング制御のフローチャートである。
【図１２】制御回路のブロック図である。
【図１３】モード設定の外観を示す図である。
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【図１４】モード設定方法を示す図である。
【図１５】記録ヘッドの構成を示す回路図である。
【図１６】ヘッドドライバ３０７の回路構成を示すブロック図である。
【図１７】ＨＱおよびＳＨＱモードにおけるヘッド制御信号のタイミングチャートである
。
【図１８】ＨＳモードにおけるヘッド制御信号のタイミングチャートである。
【図１９】本実施例で使用する目標温度テーブルである。
【図２０】実施例における記録ヘッドの昇温過程を示すグラフである。
【図２１】実施例でモデル化した熱伝導の等価回路である。
【図２２】温度演算を行うための必要演算間隔とデータ保持時間を示す表である。
【図２３】熱源を吐出ヒータとし、時定数をショートレンジの部材群としたときの演算テ
ーブルである。
【図２４】熱源を吐出ヒータとし、時定数をロングレンジの部材群としたときの演算テー
ブルである。
【図２５】熱源をサブヒータとし、時定数をショートレンジの部材群としたときの演算テ
ーブルである。
【図２６】熱源をサブヒータとし、時定数をロングレンジの部材群としたときの演算テー
ブルである。
【図２７】実施例のヘッド温度演算手段で推定した記録ヘッドと、実測した記録ヘッドを
比較して示すグラフである。
【図２８】分割パルス幅変調駆動法の説明図である。
【図２９】本発明を適用可能な記録ヘッドの一構成例を示すそれぞれインク液路に沿った
概略縦断面図および概略正面図である。
【図３０】吐出量のプレヒートパルス依存性を示す線図である。
【図３１】吐出量の温度依存性を示す線図である。
【図３２】目標温度とヘッド温度の温度差に対する各パルス幅を示すＰＷＭテーブルであ
る。
【図３３】サブヒータ駆動制御を説明するためのグラフである。
【図３４】目標温度とヘッド温度の温度差に対する各サブヒータ駆動制御時間を示すテー
ブルである。
【図３５】ＰＷＭ駆動値及びサブヒータ駆動時間を設定するための割り込みルーチンを示
すフローチャートである。
【図３６】メインルーチンを示すフローチャートである。
【図３７】セグメントずらし駆動の説明図である。
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【 図 １ 】 【 図 ２ 】

【 図 ３ 】 【 図 ４ 】
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【 図 ５ 】 【 図 ６ 】

【 図 ７ 】 【 図 ８ 】
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【 図 ９ 】 【 図 １ ０ 】

【 図 １ １ 】 【 図 １ ２ 】
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【 図 １ ３ 】 【 図 １ ４ 】

【 図 １ ５ 】 【 図 １ ６ 】
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【 図 １ ７ 】 【 図 １ ８ 】

【 図 １ ９ 】 【 図 ２ ０ 】
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【 図 ２ １ 】 【 図 ２ ２ 】

【 図 ２ ３ 】 【 図 ２ ４ 】
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【 図 ２ ５ 】 【 図 ２ ６ 】

【 図 ２ ７ 】 【 図 ２ ８ 】
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【 図 ２ ９ 】 【 図 ３ ０ 】

【 図 ３ １ 】 【 図 ３ ２ 】
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【 図 ３ ３ 】 【 図 ３ ４ 】

【 図 ３ ５ 】 【 図 ３ ６ 】
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【 図 ３ ７ 】
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