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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第５部門第１区分
【発行日】平成27年5月28日(2015.5.28)

【公表番号】特表2014-512488(P2014-512488A)
【公表日】平成26年5月22日(2014.5.22)
【年通号数】公開・登録公報2014-027
【出願番号】特願2014-506867(P2014-506867)
【国際特許分類】
   Ｆ０４Ｂ  37/16     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｆ０４Ｂ   37/16     　　　Ａ

【手続補正書】
【提出日】平成27年4月9日(2015.4.9)
【手続補正１】
【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】
　容積移送式真空ポンプ・システムにおいて、
・容積移送式真空ポンプ・モジュール（２、２１１、２２６）と、
・前記容積移送式真空ポンプ・モジュール（２、２１１、２２６）によって個々に交換可
能であり、且つ、電気駆動モータ（３）、及び、前記電気駆動モータ（３）に割り当てら
れ、駆動モータの回転速度を調整、または、制御するための周波数変換装置（４）とを備
えた駆動モジュール（２０７）と、
・基準入力変数（Ｗ）、及び、第１実動作パラメータ（Ｘ）の関数として前記周波数変換
装置（４）用の処理済み変数(YS)を生成するための調整装置（６）、及び、前記調整装置
（６）に割り当てられた論理手段（７）を含む制御手段（５）と、
・前記制御手段（５）用に前記基準入力変数（Ｗ）を供給するための基準入力変数指定手
段（８）とを含み、
・前記制御手段（５）は、前記駆動モジュール（２０７）から独立した制御モジュール（
２０２、２０３）内に供給され、
・前記駆動モジュール（２０７）は、前記制御モジュール（２０２、２０３）から個別に
交換可能であり、
・更に、前記駆動モジュール（２０７）は、前記処理済み変数(YS)を生成するのに設計、
及び／または、始動される調整装置を備えないことを特徴とする容積移送式真空ポンプ・
システム。
【請求項２】
　前記論理手段（７）は、
　　前記第１実動作パラメータ（Ｘ）である、吐出流体圧力、及び、少なくとも１つの追
加の実動作パラメータ(XH, YH, YHH)の関数として、少なくとも１つの第１限界値(Ylimit
 max, Ylimit min)を求めるよう設計された第１限界値指定手段（１２）であって、この
第１限界値に合致したか否かに基いて前記容積移送式真空ポンプ（２）の欠陥状態が引き
起こされる可能性のある、第１限界値指定手段（１２）と、
　　前記処理済み変数(YS)、若しくは、補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)を判定するか、
若しくは、前記処理済み変数(YS)、若しくは、前記補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)から
の関数関係に従って求められた比較値を、前記少なくとも１つの第１限界値(Ylimit max,
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 Ylimit min)と比較するよう設計された第１比較手段（１０）と、
　　前記第１比較手段（１０）が、前記少なくとも１つの第１限界値(Ylimit max, Ylimi
t min)をある測定値まで超えるか、若しくは、これを下回る場合、補正後の処理済み変数
(Y'S, Y"S)を出力するよう設計された第１補正手段（１３）であって、前記補正後の処理
済み変数は、第１限界値指定手段（１２）により求められた限界値(Ylimit max, Ylimit 

min)と一致する第１補正手段（１３）と、を含み、
及び／または、
　前記論理手段（７）は、
　　前記第１実動作パラメータ(X)、及び、少なくとも１つの追加の実動作パラメータ(XH
, YH, YHH)である吐出流体粘性の関数として、少なくとも１つの第２限界値(Ylimit max,
 Ylimit min)を判定するよう設計された第２限界値指定手段（１５）であって、この第２
限界値を超えた場合、及び／または、これと合致しない場合は、前記容積移送式真空ポン
プ（２）により吐出された吐出流体の品質パラメータに対して悪影響をもたらす可能性の
ある第２限界値指定手段（１５）と、
　　前記処理済み変数(YS)、若しくは、補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)、または、前記
処理済み変数(YS)、若しくは、前記補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S）からの関数関係に
従って求められた比較値を、前記少なくとも１つの第２限界値(Ylimit max, Ylimit min
）と比較するよう設計された第２比較手段（１６）と、更に、
　　前記第２比較手段（１６）により、前記少なくとも１つの第２限界値(Ylimit max, Y

limit min）が有害な方向である程度まで超えるか、及び／または、これと合致しないと
いうことが検知された場合において、前記第２限界値指定手段（１５）により求められた
限界値(Ylimit max, Ylimit min)と一致する補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)を出力する
よう、設計された第２補正手段（１８）とを含むことを特徴とする請求項１に記載の容積
移送式真空ポンプ・システム。
【請求項３】
　第１実動作パラメータは、実測の実制御変数（Ｘ）である、前記吐出流体の実圧力、実
圧差、または、実体積流に相当することを特徴とする請求項２に記載の容積移送式真空ポ
ンプ・システム。
【請求項４】
　前記少なくとも１つの追加の実動作パラメータは、実測の実制御変数（Ｘ）である、前
記吐出流体の実圧力、実圧力差、若しくは、実体積流に相当、及び／または、前記少なく
とも１つの追加の実動作パラメータは、実値、若しくは、実測の、前記周波数変換装置（
４）の回転周波数定値、若しくは、前記周波数変換装置（４）のトルク定値に基いて算出
された実測の補助的な処理済み変数(YH)に相当、及び／または、前記少なくとも１つの追
加の実動作パラメータは、実値である、前記容積移送式真空ポンプ・モータ（３）の回転
速度、若しくは、前記容積移送式真空ポンプ・モータ（３）のトルクに基いて算出された
実測の補助制御変数(XH)に相当、及び／または、前記少なくとも１つの追加の実動作パラ
メータは、実測温度である、前記容積移送式真空ポンプ（２）の吐出流体温度、若しくは
、蓄積温度に相当、及び／または、前記少なくとも１つの追加の実動作パラメータは、実
測の振動値に相当、及び／または、前記少なくとも１つの追加の実動作パラメータは、測
定、若しくは、算出された吐出流体の粘性に相当、及び／または、前記少なくとも１つの
追加の実動作パラメータは、実測の漏洩率に相当することを特徴とする請求項２、または
、請求項３の何れかに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項５】
　前記論理手段（７）は、前記比較値を算出するため、前記処理済み変数(YS)から、若し
くは、前記補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)から、及び／または、前記第１の実動作パラ
メータ及び前記少なくとも１つの追加の実動作パラメータ(XH, YH, YHH)からの関数関係
に基いて判定するよう設計された少なくとも１つの比較値判定手段を含むことを特徴とす
る請求項２から請求項４の何れかに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項６】
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　前記比較値判定手段は、これらの固有形状パラメータ（GP）、前記制御手段（５）に割
り当てられた前記容積移送式真空ポンプ（２）に固有で、且つ、前記関数関係の状況内で
メモリー（１９）内に記憶されたギャップ幅、若しくは、スピンドル径を考慮に入れるこ
と、及び／または、メモリー（１９）に記憶された吐出流体パラメータ（ＦＰ）から前記
吐出流体のせん断挙動を考慮に入れるよう、設計されていることを特徴とする請求項５に
記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項７】
　前記第１、及び／または、第２限界値指定手段は、少なくとも１つの固有の形状パラメ
ータ（GP）である前記制御手段（５）に割り当てられ、且つ、メモリー（１９）に記憶さ
れたギャップ幅、若しくは、スピンドル径の関数として、前記第１、及び／または、第２
限界値（複数）を判定、及び／若しくは、これらの値を、メモリー（１９）に記憶された
吐出流体パラメータ（FP)である、前記吐出流体の前記せん断挙動の関数として判定する
よう設計されること、及び／または、前記第１、及び／または、第２限界値補正手段は、
少なくとも１つの固有の形状パラメータ（GP）である、前記制御手段（５）に割り当てら
れた前記容積移送式真空ポンプ（２）に固有、且つ、メモリー内に記憶されたギャップ幅
、若しくは、スピンドル径の関数として、及び／または、メモリー（１９）に記憶された
吐出流体パラメータ（ＦＰ）である、前記吐出流体の前記せん断挙動の関数として、前記
補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)を求めるよう設計されていることを特徴とする請求項２
から６の何れかに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項８】
　前記第１、及び／または、第２限界値指定手段は、メモリー（１９）に記憶され、且つ
、前記制御手段（５）に割り当てられた前記容積移送式真空ポンプ（２）に固有の前記容
積移送式真空ポンプ（２）の最小、若しくは、最大せん断率の関数として、及び／または
、実せん断率の関数として、第１、及び／若しくは、第２限界値を算出するよう設計され
ること、及び／または、前記第１、及び／若しくは、第２補正手段は、メモリー（１９）
に記憶され、且つ、前記制御手段（５）に割り当てられた前記容積移送式真空ポンプ（２
）に固有とされる前記容積移送式真空ポンプ（２）の少なくとも１つのせん断率の関数と
して、及び／または、実せん断率の関数として、前記補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)を
判定するよう設計されることを特徴とする請求項２から請求項７の何れかに記載の容積移
送式真空ポンプ・システム。
【請求項９】
　前記第１、及び／または、第２比較手段は、前記第１実動作パラメータ（X）、及び／
若しくは、前記少なくとも１つの追加の実動作パラメータ(XH, YH, YHH)、及び／または
、第１実動作パラメータ（Ｘ）からの関数関係、或いは、前記少なくとも１つの追加の実
動作パラメータ(XH, YH, YHH)からの関数関係に従って算出された値、または、調整装置
（６）の処理済み変数(YS)、補正後の処理済み変数、若しくは、前記処理済み変数(YS)、
ないし、前記補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)に基いて算出された比較値を、前記論理手
段（７）のメモリー（１９）に記憶された少なくとも１つの限界値と比較するよう設計さ
れていること、及び／または、前記第１、及び／若しくは、第２補正手段は、前記少なく
とも１つの所定の限界値が前記第１限界値を超えたということを前記比較手段により検知
した場合、補正後の処理済み変数(Y'S, Y"S)を出力するよう設計されていることを特徴と
する請求項２から請求項８の何れかに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１０】
　前記制御手段（５）の不揮発性メモリー（１９）である、EEPROMにおいて、手動により
、選択メニューを介して選択できるよう、種々の容積移送式真空ポンプ（２）に関する様
々なシステム・パラメータ・データ・レコード、及び／または、種々の吐出流体パラメー
タ（FP)が記憶されることを特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真
空ポンプ・システム。
【請求項１１】
　前記論理手段（７）は、前記第１実動作パラメータ（Ｘ）、及び／または、少なくとも
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１つの追加の実動作パラメータ(XH, YH, YHH)、及び／または、前記制御手段（５）に割
り当てられた容積移送式真空ポンプ（２）に固有のパラメータの関数として、容積移送式
真空ポンプ（２）の保守要求を判定、及び／または、通知するよう設計されることを特徴
とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１２】
　前記制御手段（５）は、バス・システムを介して通信するよう設計されており、該当イ
ンターフェースを備えることを特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式
真空ポンプ・システム。
【請求項１３】
　前記制御手段（５）は、前記第１実動作パラメータ（Ｘ）、及び／または、前記少なく
とも１つの追加の動作パラメータ(XH, YH, YHH)、及び／または、前記基準入力変数（W）
、及び／または、前記比較値、及び／または、前記限界値を、それぞれタイムスタンプも
含めて保存するよう、設計、及び、制御されるメモリー手段を備えることを特徴とする前
項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１４】
　前記入力手段は、少なくとも１つのキーを備えた形式として、前記制御手段（５）の構
成用に提供されることを特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポ
ンプ・システム。
【請求項１５】
　通知手段であるディスプレイ、及び／または、少なくとも１つのＬＥＤが、前記制御モ
ジュール（２０２）上に提供されることを特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の
容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１６】
　前記基準入力変数指定手段（８）は、容積移送式真空ポンプ（２）の監視、及び／また
は、制御、及び／または、調整するのに設計されたプロセス制御室として設計されている
ことを特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１７】
　前記制御手段（５）は、前記プロセス制御室、及び／または、複数の制御手段（５）と
通信することで、バス・システムを介して互いに通信するよう設計されていることを特徴
とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１８】
　前記制御手段（５）は、前記第１実動作パラメータ（Ｘ）、及び／または、少なくとも
１つの追加の実測の実動作パラメータ(XH, YH, YHH)を受信するための少なくとも１つの
センサーへの信号伝達接続を備えること、及び／または、前記制御手段（５）は、前記第
１実動作パラメータ（Ｘ）、及び／若しくは、前記少なくとも１つの追加の実測の実動作
パラメータ(XH, YH, YHH)である容積移送式真空ポンプ・モータの回転速度、及び／また
は、前記周波数変換装置（４）の回転周波数定値、及び／若しくは、前記周波数変換装置
（４）のトルク定値を受信する前記周波数変換装置（４）の信号伝達接続を備えることを
特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項１９】
　前記制御モジュール（２０２）の前記調整装置（６）は、ＰＩ調整装置、または、ＰＩ
Ｄ調整装置として設計されることを特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移
送式真空ポンプ・システム。
【請求項２０】
　前記バス・システム（２１３）に接続する複数の制御モジュール（２０２、２０３）を
提供し、各前記制御モジュールが、駆動モジュール（２０７）、及び、ポンプ・モジュー
ル（２、２１１、２２６）に割り当てられていることを特徴とする前項の請求項いずれか
１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
【請求項２１】
　前記制御モジュール（２０２、２０３）は、データを記憶、及び、受信し、障害、及び
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／または、必要な保守、及び／または、他の情報を通知するための通知手段を含むことを
特徴とする前項の請求項いずれか１つに記載の容積移送式真空ポンプ・システム。
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