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【手続補正書】
【提出日】平成22年9月27日(2010.9.27)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】発明の名称
【補正方法】変更
【補正の内容】
【発明の名称】針位置検出装置及び針位置検出方法
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００１】
　この発明は、秒針、分針、時針などの指針の運針位置を検出するための針位置検出装置
及び針位置検出方法に関する。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
　この発明が解決しようとする課題は、秒針車の回転位置を正確に且つ確実に検出するこ
とができる針位置検出装置及び針位置検出方法を提供することである。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　この発明は、上記課題を解決するために、次のような構成要素を備えている。
　請求項１に記載の発明に係る針位置検出装置は、
　基準位置に設けられた基準孔（２１ａ）と当該基準孔の両側に異なる長さの第１、第２
の各遮光部を隔てた位置に設けられた第１、第２の各長孔（２１ｄ、２１ｅ）とからなる
第１光透過孔部（２１）を備えている秒針車（２０）と、
　第２光透過孔部（２８）を備えている分針車（２５）と、
　第３光透過孔部（２９）を備えている時針車（２７）と、
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　前記秒針車、前記分針車および前記時針車を同一軸上に回転可能に支持する駆動軸（２
０ａ、２５a、２７a）と、
　前記秒針車を１ステップずつ回転させるモータ（１７）と、
　このモータの２ステップ分の回転の都度、前記第１～第３の各光透過孔部を光が透過し
たか否かを光検出する光検出手段（検出部１３、ＣＰＵ３５；Ｓ２～Ｓ４）と、
　前記モータ（１７）の２ステップ分の回転により前記秒針車を回転させ、前記光検出手
段による光検出がない未検出状態の連続回数が予め定められた回数になったことが検出さ
れ、かつ、その検出の後、前記モータ（１７）の２ステップ分の回転により前記秒針車が
２ステップ分回転された際に、前記基準孔が前記光検出手段により光検出がなされた場合
、当該光検出がなされた位置を、前記秒針車の基準位置と判断する秒針基準位置判断手段
（ＣＰＵ３５；Ｓ７～Ｓ９）と、
　を備えていることを特徴とする。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１１】
　請求項２に記載の発明に係る針位置検出装置は、請求項１に記載の針位置検出装置にお
いて、
　前記秒針基準位置判断手段により判断された前記秒針車の基準位置に従って、前記秒針
車、前記分針車および前記時針車に対応する秒針（２）、分針（３）および時針（４）を
現在時刻に対応する位置まで運針させる運針制御手段（ＣＰＵ３５；Ｓ１０）を更に備え
ていることを特徴とする。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１２】
　請求項３に記載の発明に係る針位置検出方法は、
　基準位置に設けられた基準孔（第１円形孔２１ａ）と当該基準孔の両側に異なる長さの
第１、第２の各遮光部を隔てた位置に設けられた第１、第２の各長孔（２１ｄ、２１ｅ）
とからなる第１光透過孔部（２１）を備えている秒針車（２０）と、第２光透過孔部（２
８）を備えている分針車（２５）と、第３光透過孔部（２９）を備えている時針車（２７
）と、前記秒針車、前記分針車および前記時針車を同一軸上に回転可能に支持する駆動軸
（２０ａ、２５a、２７a）と、前記秒針車を１ステップずつ回転させるモータ（１７）と
を備えている針位置検出装置に用いられる針位置検出方法において、
　前記モータの２ステップ分の回転の都度、前記第１～第３の各光透過孔部を光が透過し
たか否かを光検出する光検出ステップ（Ｓ２～Ｓ４）と、
　前記モータ（１７）の２ステップ分の回転により前記秒針車を回転させ、前記光検出手
段による光検出がない未検出状態の連続回数が予め定められた回数になったことが検出さ
れ、かつ、その検出の後、前記モータ（１７）の２ステップ分の回転により前記秒針車が
２ステップ分回転された際に、前記基準孔が前記光検出手段により光検出がなされた場合
、当該光検出がなされた位置を、前記秒針車の基準位置と判断する秒針基準位置判断ステ
ップ（Ｓ７～Ｓ９）と、
　を備えていることを特徴とする。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１３
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【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１３】
　請求項４に記載の発明に係る針位置検出方法は、請求項３に記載の針位置検出方法にお
いて、
　前記秒針基準位置判断ステップにより判断された前記秒針車の基準位置に従って、前記
秒針車、前記分針車および前記時針車に対応する秒針（２）、分針（３）および時針（４
）を現在時刻に対応する位置まで運針させる運針制御ステップ（Ｓ１０）を更に備えてい
ることを特徴とする。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１４
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１５
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正１０】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１６
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正１１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１７
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正１２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１８】
　この発明によれば、モータの２ステップ分の回転により秒針車を回転させ、光検出手段
による光検出がない未検出状態の連続回数が予め定められた回数になったことが検出され
、かつ、その検出の後、前記モータの２ステップ分の回転により秒針車が２ステップ分回
転された際に、基準孔が光検出手段により光検出がなされた場合、当該光検出がなされた
位置を、秒針車の基準位置と判断することができる。これにより、秒針車の回転位置を正
確に且つ確実に検出することができる。
【手続補正１３】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　基準位置に設けられた基準孔と当該基準孔の両側に異なる長さの第１、第２の各遮光部
を隔てた位置に設けられた第１、第２の各長孔とからなる第１光透過孔部を備えている秒
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針車と、
　第２光透過孔部を備えている分針車と、
　第３光透過孔部を備えている時針車と、
　前記秒針車、前記分針車および前記時針車を同一軸上に回転可能に支持する駆動軸と、
　前記秒針車を１ステップずつ回転させるモータと、
　このモータの２ステップ分の回転の都度、前記第１～第３の各光透過孔部を光が透過し
たか否かを光検出する光検出手段と、
　前記モータの２ステップ分の回転により前記秒針車を回転させ、前記光検出手段による
光検出がない未検出状態の連続回数が予め定められた回数になったことが検出され、かつ
、その検出の後、前記モータの２ステップ分の回転により前記秒針車が２ステップ分回転
された際に、前記基準孔が前記光検出手段により光検出がなされた場合、当該光検出がな
された位置を、前記秒針車の基準位置と判断する秒針基準位置判断手段と、
　を備えていることを特徴とする針位置検出装置。
【請求項２】
　前記秒針基準位置判断手段により判断された前記秒針車の基準位置に従って、前記秒針
車、前記分針車および前記時針車に対応する秒針、分針および時針を現在時刻に対応する
位置まで運針させる運針制御手段を更に備えていることを特徴とする請求項１に記載の針
位置検出装置。
【請求項３】
　基準位置に設けられた基準孔と当該基準孔の両側に異なる長さの第１、第２の各遮光部
を隔てた位置に設けられた第１、第２の各長孔とからなる第１光透過孔部を備えている秒
針車と、第２光透過孔部を備えている分針車と、第３光透過孔部を備えている時針車と、
前記秒針車、前記分針車および前記時針車を同一軸上に回転可能に支持する駆動軸と、前
記秒針車を１ステップずつ回転させるモータとを備えている針位置検出装置に用いられる
針位置検出方法において、
　前記モータの２ステップ分の回転の都度、前記第１～第３の各光透過孔部を光が透過し
たか否かを光検出する光検出ステップと、
　前記モータの２ステップ分の回転により前記秒針車を回転させ、前記光検出手段による
光検出がない未検出状態の連続回数が予め定められた回数になったことが検出され、かつ
、その検出の後、前記モータの２ステップ分の回転により前記秒針車が２ステップ分回転
された際に、前記基準孔が前記光検出手段により光検出がなされた場合、当該光検出がな
された位置を、前記秒針車の基準位置と判断する秒針基準位置判断ステップと、
　を備えていることを特徴とする針位置検出方法。
【請求項４】
　前記秒針基準位置判断ステップにより判断された前記秒針車の基準位置に従って、前記
秒針車、前記分針車および前記時針車に対応する秒針、分針および時針を現在時刻に対応
する位置まで運針させる運針制御ステップを更に備えていることを特徴とする請求項３に
記載の針位置検出方法。
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