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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　モータの動力により移動体を動作させる動力伝達機構を備えた移動体の駆動装置におい
て、
　前記動力伝達機構は、前記モータの動力に基いて回動可能な入力部材と、
　少なくとも第１位置から第２位置またはその逆へ回動させられることにより、その回動
を前記移動体に伝達可能な出力部材と、
　前記入力部材と前記出力部材との間の動力伝達経路を断続可能に設けられ、前記入力部
材の回動方向に対して係合し前記モータの動力に基づく前記入力部材の回動動作を前記出
力部材に伝達可能とする接続位置及び前記入力部材の回動方向に対して係合不能となり前
記動力伝達経路を切断する切断位置に変位可能な断続部材と、
　手動操作に基いて回動し初期の回動動作で前記断続部材に当接することで前記断続部材
を接続位置から切断位置に変位させ、さらに後期の回動動作で前記断続部材を切断位置に
した状態で前記出力部材を第１位置から第２位置またはその逆へ移動させ得る手動操作部
材とを有することを特徴とする移動体の駆動装置。
【請求項２】
　入力部材と出力部材と断続部材と手動操作部材とを、同軸によりそれぞれ回動可能に枢
支したことを特徴とする請求項１記載の移動体の駆動装置。
【請求項３】
　手動操作部材は、初期の回動動作で断続部材を接続位置から切断位置に変位させ得るよ
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う該断続部材に当接可能な押出部と、前記断続部材を切断位置に移動させた後の後期の回
動動作で出力部材を第１位置から第２位置またはその逆へ移動させ得るよう前記断続部材
または前記出力部材に当接可能な係合部とを有することを特徴とする請求項１または２記
載の移動体の駆動装置。
【請求項４】
　入力部材と出力部材との間の動力伝達経路に、該入力部材の回動動作を該出力部材に伝
達可能なスプリングを設け、モータの動力に基づく前記入力部材の動作中、前記出力部材
に所定以上の負荷が作用したとき前記スプリングが撓むことを特徴とする請求項１～３の
いずれかに記載の移動体の駆動装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、モータの動力により移動体を動作させるようにした移動体の駆動装置に関す
る。
【背景技術】
【０００２】
　移動体の駆動装置としては、例えば、特許文献１に記載されているようなものがある。
この駆動装置は、モータの動力により、車体に開閉可能に支持されたバックドアのロック
装置の移動体（特許文献１においては、オープンレバー21）を待機位置からオープン位置
に移動させてバックドアの開放を可能にする。また、電装系統が故障し、モータの駆動が
不能になった場合には、キャンセルレバーによりエマージェンシーの手動操作を行うこと
ができるようになっている。例えば、特許文献１の図５、１０に示されるように、電装系
統の故障等によるモータの停止に伴って、セクタギヤ及び駆動レバーが作動途中で停止し
て、移動体の待機位置への復帰移動が拘束されても、キャンセルレバーを手動操作するこ
とによって、セクタギヤと駆動レバーとの連係を切断するとともに、移動体の拘束を解除
する。これにより、移動体は、スプリングの付勢力により、自ら待機位置に復帰し得るよ
うになっている。
【特許文献１】特開２００２－３３９６２２号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　しかし、特許文献１に記載された駆動装置においては、手動操作により、セクタギヤと
駆動レバーとの連係を切断するのみで、移動体を強制的に待機位置に復帰移動させること
ができないため、移動体がスプリングの付勢力により自ら待機位置に復帰移動することが
できない構成に対しては採用することができない。
【０００４】
　本発明は、上述のような従来の課題に鑑み、モータの駆動が不能になった場合、手動操
作により移動体を強制的に動作させることができるようにした移動体の駆動装置を提供す
ることを目的としている。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明によると、上記課題は、次のようにして解決される。
（１）モータの動力により移動体を動作させる動力伝達機構を備えた移動体の駆動装置に
おいて、前記動力伝達機構は、前記モータの動力に基いて回動可能な入力部材と、少なく
とも第１位置から第２位置またはその逆へ回動させられることにより、その回動を前記移
動体に伝達可能な出力部材と、前記入力部材と前記出力部材との間の動力伝達経路を断続
可能に設けられ、前記入力部材の回動方向に対して係合し前記モータの動力に基づく前記
入力部材の回動動作を前記出力部材に伝達可能とする接続位置及び前記入力部材の回動方
向に対して係合不能となり前記動力伝達経路を切断する切断位置に変位可能な断続部材と
、手動操作に基いて回動し初期の回動動作で前記断続部材に当接することで前記断続部材
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を接続位置から切断位置に変位させ、さらに後期の回動動作で前記断続部材を切断位置に
した状態で前記出力部材を第１位置から第２位置またはその逆へ移動させ得る手動操作部
材とを有する。
【０００６】
（２）上記(１)項において、入力部材と出力部材と断続部材と手動操作部材とを、同軸に
よりそれぞれ回動可能に枢支する。
【０００７】
（３）上記(１)または(２)項において、手動操作部材は、初期の回動動作で断続部材を接
続位置から切断位置に変位させ得るよう該断続部材に当接可能な押出部と、前記断続部材
を切断位置に移動させた後の後期の回動動作で出力部材を第１位置から第２位置またはそ
の逆へ移動させ得るよう前記断続部材または前記出力部材に当接可能な係合部とを有する
。
【０００８】
（４）上記(１)～(３)項のいずれかにおいて、入力部材と出力部材との間の動力伝達経路
に、該入力部材の回動動作を該出力部材に伝達可能なスプリングを設け、モータの動力に
基づく前記入力部材の動作中、前記出力部材に所定以上の負荷が作用したとき前記スプリ
ングが撓む。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、次のような効果が奏せられる。
（ａ）請求項１記載の発明によると、電気系統の故障等によりモータの駆動が不能になっ
ても、手動操作部材の手動操作に基く初期の回動動作で断続部材を接続位置から切断位置
に変位させて入力部材と出力部材との間の動力伝達経路を切断し、さらに後期の回動動作
で断続部材を切断位置にした状態で出力部材を第１位置から第２位置またはその逆へ移動
させることができる。これにより、出力部材に連結される移動体を強制的に動作させるこ
とができる。
【００１０】
（ｂ）請求項２記載の発明によると、動力伝達機構の小型化を図ることができる。
【００１１】
（ｃ）請求項３記載の発明によると、手動操作部材の手動操作のみで、断続部材を切断位
置に移動させ、出力部材を第１位置から第２位置またはその逆へ移動させることができる
。
【００１２】
（ｄ）請求項４記載の発明によると、モータの駆動中、出力部材に所定以上の負荷が作用
したとき、スプリングが撓むことにより、負荷を吸収して各部の変形を防止することがで
きる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１３】
　以下、本発明に係わる一実施形態を、図面に基づいて説明する。図１は、駆動装置の正
面図、図２は、図１におけるII－II線に沿う縦断面図、図３は、動力伝達機構の要部の分
解斜視図、図４～８は、動力伝達機構における要部の背面図である。
【００１４】
　駆動装置(１)は、車体の適所に配置されるとともに、そのベース部材(２)には、正逆回
転可能なモータ(３)と、モータ(３)の動力を、移動体(４)へ伝達可能な動力伝達機構(５)
とを備える。移動体(４)は、例えば、自動車用ドアに装着されるロック装置の各種レバー
のように異なる２位置に移動可能なものであり、モータ(３)の動力に基いて待機位置(Ｃ)
から作動位置(Ｄ)へ移動する。
【００１５】
　動力伝達機構(５)は、モータ(３)の動力に基いて回動可能な入力部材をなすセクタギヤ
(６)と、ロッド(７)を介して移動体(４)に連結される出力部材をなす出力レバー(８)と、
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セクタギヤ(６)と出力レバー(８)との間に介在されるスプリング(９)と、セクタギヤ(６)
と出力レバー(８)とを繋ぐ動力伝達経路を接続する接続位置と同じく切断する切断位置に
変位可能な断続部材(10)及び断続部材(10)を動作させるための手動操作部材(11)とを含ん
でいる。
【００１６】
　モータ(３)は、運転席に設けた操作スイッチ（図示略）の操作に基いて駆動し、移動体
(４)が待機位置(Ｃ)または作動位置(Ｄ)に移動したことを位置検出センサ（図示略）が検
出することにより停止制御される。
【００１７】
　セクタギヤ(６)は、ベース部材(２)に上下方向を向く段付きの枢軸(12)により枢支され
るとともに、外周に設けられた歯部(6b)がモータ(３)の回転を減速して回転するピニオン
(13)に噛合することにより、モータ(３)の正転駆動に基いて、第１位置（図１、４参照）
から作動方向(Ａ)へ回動し、また、モータ(３)の逆転駆動に基いて、第２位置（図５参照
）から待機方向(Ｂ)へ回動する。セクタギヤ(６)の下部には、下方が開口する係合溝(6a)
が設けられている。
【００１８】
　出力レバー(８)は、ベース部材(２)に枢軸(12)により枢支されるとともに、断続部材(1
0)及びスプリング(９)を介してセクタギヤ(６)に連係されることによって、セクタギヤ(
６)の作動方向(Ａ)への回動に基いて、第１位置（図１、４参照）から第２位置（図５参
照）に回動し、また、セクタギヤ(６)の待機方向(Ｂ)への回動に基いて、第２位置から第
１位置に回動する。
【００１９】
　出力レバー(８)の下端部には、突軸(8a)が設けられ、また、突軸(8a)の側方に設けられ
た連結孔(8b)には、ロッド(７)の端部が連結される。
【００２０】
　断続部材(10)は、枢軸(12)に回動かつ上下方向へ摺動可能に支持されるとともに、下端
部に設けられた突軸(10a)がセクタギヤ(６)の係合溝(6a)に係合する接続位置（図１、４
～６参照）と突軸(10a)が係合溝(6a)から離脱する切断位置（図７、８）とに移動可能で
ある。
【００２１】
　断続部材(10)が接続位置にある場合には、セクタギヤ(６)と出力レバー(８)との間を繋
ぐ動力伝達経路を接続し、また、切断位置にある場合には、動力伝達経路を切断する。但
し、断続部材(10)は、切断位置に移動しても、スプリング(９)を介して、出力レバー(８)
に接続されている。
【００２２】
　出力レバー(８)と断続部材(10)には、引っ張りスプリング(14)の端部がそれぞれ掛止さ
れ、この引っ張りスプリング(14)の付勢力をもって、断続部材(10)は、接続位置に常時付
勢されている。
【００２３】
　スプリング(９)は、コイル部分が枢軸(12)に巻装されるとともに、下方へ延出する両脚
部(9a)(9b)間に断続部材(10)の突軸(10a)及び出力レバー(８)の突軸(8a)を挟み込んでい
る。これにより、断続部材(10)と出力レバー(８)とは、スプリング(９)を介して、一体的
に回動するように連係される。
【００２４】
　断続部材(10)が接続位置にある場合には、モータ(３)の動力に基いて、セクタギヤ(６)
が作動方向(Ａ)（または待機方向(Ｂ)）へ回動すると、その回動は、断続部材(10)及びス
プリング(９)を介して、出力レバー(８)に伝達される。
【００２５】
　なお、スプリング(９)は、モータ(３)の動力に基いて、移動体(４)を待機位置(Ｃ)から
作動位置(Ｄ)またはその逆へ移動させる場合には、脚部(9a)(9b)が撓むことなく、セクタ
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ギヤ(６)と出力レバー(８)とを一体的に回動するように連係する。しかし、移動体(４)の
移動が阻止された状態で、モータ(３)が駆動し、セクタギヤ(６)と出力レバー(８)との間
の動力伝達経路に所定以上の負荷が作用した場合には、スプリング(９)の脚部(9a)(9b)の
いずれかが撓むことにより、セクタギヤ(６)は、第２位置（または第１位置）を超えたオ
ーバーストローク位置（図６参照）まで回動する。
【００２６】
　運転席に設けられた操作スイッチ（図示略）の操作により、モータ(３)を正転駆動させ
ると、セクタギヤ(６)は、第１位置（図１、４参照）から作動方向へ回動して第２位置（
図５参照）に移動する。これに伴って、出力レバー(８)も、断続部材(10)、スプリング(
９)を介して、第１位置から第２位置に移動する。これにより、移動体(４)は、ロッド(７
)を介して、待機位置(Ｃ)から作動位置(Ｄ)に移動に移動する。また、モータ(３)を逆転
駆動させた場合には、セクタギヤ(６)が第２位置から第１位置に移動することによって、
出力レバー(８)は、断続部材(10)、スプリング(９)を介して、第２位置から第１位置に移
動し、移動体(４)を作動位置(Ｄ)から待機位置(Ｃ)に移動させる。
【００２７】
　例えば、移動体(４)が第１位置から第２位置に移動した場合、その時点でモータ(３)の
駆動は停止制御されるが、モータ(３)の惰性、各部品の取付け位置精度等の影響により、
移動体(４)の移動、すなわち出力レバー(８)の移動が阻止された状態においても、モータ
(３)が駆動を継続するときがある。
【００２８】
　この場合には、図６に示すように、セクタギヤ(６)は、スプリング(９)の一方の脚部(9
a)を撓ませて、第２位置を超えたオーバーストローク位置に回動する。これにより、セク
タギヤ(６)と出力レバー(８)とを繋ぐ動力伝達経路に作用する負荷を吸収して、各部品の
変形、破損等を防止することができる。
【００２９】
　手動操作部材(11)は、枢軸(12)に枢支されるとともに、工具等を用いての手動操作によ
り、ニュートラル位置（図１、４～６参照）から第１方向（図１において反時計方向、図
４～８において時計方向）及び第２方向（図１において時計方向、図４～８において反時
計方向）へ回動可能である。
【００３０】
　手動操作部材(11)の両側部には、左右方向に突出するアーム部(11a)(11b)が設けられて
いる。各アーム部(11a)(11b)の下縁には、断続部材(10)の突軸(10a)に当接可能な求心方
向に対して傾斜する押出部(11c)(11d)及び求心方向を向く係合部(11e)(11f)がそれぞれ設
けられている。
【００３１】
　例えば、電装系統の故障等により、モータ(３)の駆動が不能になり、例えば、セクタギ
ヤ(６)及び出力レバー(８)がそれぞれ第２位置またはその近傍に停止した場合には、手動
操作部材(11)を手動操作して、ニュートラル位置から第２方向へ回動させる。これにより
、アーム部(11b)の押出部(11d)は、断続部材(10)の突軸(10a)に当接して、断続部材(10)
を引っ張りスプリング(14)の付勢力に抗して接続位置から切断位置に移動させる（図７参
照）。この状態から、さらに手動操作部材(11)を第２方向へ回動させると、アーム部(11b
)の係合部(11f)は、断続部材(10)の突軸(10a)に当接して、断続部材(10)及びスプリング(
９)を介して、出力レバー(８)を第２方向へ回動させて第２位置から第１位置に移動させ
ることができる（図８参照）。これにより、移動体(４)を作動位置(Ｄ)から待機位置(Ｃ)
に強制的に移動させることができる。
【００３２】
　図８に示す状態から、手動操作部材(11)をニュートラル位置へ回動させ、さらにその位
置から第１方向へ回動させると、手動操作部材(11)のアーム部(11a)の係合部(11e)が断続
部材(10)の突軸(10a)に当接して、断続部材(10)及びスプリング(９)を介して、出力レバ
ー(８)を第１方向へ回動させて第１位置から第２位置に移動させる。出力レバー(８)が第
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２位置に移動すると、断続部材(10)は、引っ張りスプリング(14)の付勢力により切断位置
から接続位置に移動させられる。これにより、移動体(４)を待機位置(Ｃ)から作動位置(
Ｄ)に強制的に移動させることができる。
【００３３】
　また、電装系統の故障等により、モータ(３)の駆動が不能になり、セクタギヤ(６)及び
出力レバー(８)がそれぞれ第１位置またはその近傍に停止した場合には、手動操作部材(1
1)を手動操作して、ニュートラル位置から第１方向へ回動させることにより、手動操作部
材(11)におけるアーム部(11a)の押出部(11c)、係合部(11e)と断続部材(10)の突軸(10a)と
の当接によって、出力レバー(８)を第１位置から第２位置に移動させることができる。
【００３４】
　上記本実施形態においては、手動操作部材(11)の手動操作により、出力レバー(８)を第
１位置から第２位置またはその逆へ移動させる際、手動操作部材(11)の係合部(11e)(11f)
を断続部材(10)の突軸(10a)に当接させるようにしたが、これに代えて、係合部(11e)(11f
)を出力レバー(８)の適所に当接させるようにしても良い。
【００３５】
　また、スプリング(９)は、必ずしも必要なものでなく、必要に応じて省略しても良い。
この場合には、セクタギヤ(６)の動作は、断続部材(10)を介して、出力レバー(８)に伝達
される。
【００３６】
　上記実施形態においては、セクタギヤ(６)及び出力レバー(８)を第１位置と第２位置と
の２位置に移動するようにしたが、これに代えて、セクタギヤ(６)及び出力レバー(８)を
３以上の位置に移動して停止するようにしても良い。この場合は、移動体(４)もこれに同
期して３以上の位置に移動して停止する。
【図面の簡単な説明】
【００３７】
【図１】本発明に係わる駆動装置の正面図である。
【図２】図１におけるII－II線に沿う縦断面図である。
【図３】本発明に係わる動力伝達機構の要部の分解斜視図である。
【図４】本発明に係わる動力伝達機構の出力部材が第１位置にあるときの要部の背面図で
ある。
【図５】本発明に係わる動力伝達機構の出力部材が第２位置にあるときの要部の背面図で
ある。
【図６】本発明に係わる動力伝達機構の入力部材がオーバーストローク位置にあるときの
要部の背面図である。
【図７】本発明に係わる動力伝達機構が手動操作されている途中の要部の背面図である。
【図８】本発明に係わる動力伝達機構が手動操作されたときの要部の背面図である。
【符号の説明】
【００３８】
(１)駆動装置
(２)ベース部材
(３)モータ
(４)移動体
(５)動力伝達機構
(６)セクタギヤ（入力部材）
(6a)係合溝
(6b)歯部
(７)ロッド
(８)出力レバー（出力部材）
(8a)突軸
(8b)連結孔
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(９)スプリング
(9a)(9b)脚部
(10)断続部材
(10a)突軸
(11)手動操作部材
(11a)(11b)アーム部
(11c)(11d)押出部
(11e)(11f)係合部
(12)枢軸
(13)ピニオン
(14)引っ張りスプリング

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】 【図６】
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【図８】
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