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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　装置内部でローディングモータにより前進後退するようにしたラック主体を移動させ、
ディスクのクランプ動作が可能なクランプ可能位置までディスクを引き込む引き込み動作
と、この引き込み動作に継続して前記ラック主体をさらに移動させることによりディスク
のクランプ動作が行われるようにしたローディング機構と、
　前記ローディング機構によりクランプ可能位置までディスクが引き込まれたとき、該デ
ィスクの外周部により駆動される作動手段とを有し、
　ディスクのクランプ可能位置まで前記ラック主体が移動した時点において、前記作動手
段が駆動されたときはローディング機構によるラック主体のさらなる移動を許容してクラ
ンプ動作が許可されるようにする一方、作動手段が駆動されないときはラック主体の移動
を制止してディスクのクランプ動作を禁止する禁止手段を備え、
　前記禁止手段は回動可能なストッパであり、
　前記作動手段は、前記ストッパに設けられているディスク当接部材であって、
　前記ストッパは、前記ディスク当接部材が駆動されないときは前記ラック主体に接触し
て前記ラック主体の移動を制止する位置にあり、前記ディスク当接部材が前記ディスクの
外周部に当接して駆動されたときは前記ラック主体の移動の制止を解除する位置まで回動
することを特徴とするディスク装置。
【請求項２】
　前記作動手段は、前記ローディング機構による前記引き込み動作の方向に向かって前記
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ディスクが前記クランプ可能位置に位置したときのディスク中心から奥側の位置に設けら
れていることを特徴とする請求項１記載のディスク装置。
【請求項３】
　前記ディスク当接部材は、前記引き込み動作後、前記クランプ動作時に前記ディスクを
位置決めするディスク位置決め機能を有していることを特徴とする請求項１記載のディス
ク装置。
【請求項４】
　前記ローディング機構による前記引き込み動作の開始から所定時間経過したとき、前記
ディスクがクランプ可能位置に至っていない場合は、前記ディスクを排出させるべく前記
ローディング機構を制御する制御手段を備えたことを特徴とする請求項１乃至請求項３の
いずれかに記載されたディスク装置。
【請求項５】
　前記ローディング機構に設けられ、前記ローディング機構が前記クランプ動作を完了し
た状態を検出するクランプ完了検出手段を有し、
　前記制御手段は、前記ローディング機構による前記引き込み動作の開始から所定時間経
過しても前記クランプ完了検出手段によって前記クランプ動作の完了状態が検出されない
場合、前記ディスクを排出させるべく前記ローディング機構を制御することを特徴とする
請求項４記載のディスク装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、各種コンピュータシステムなどの情報機器において、大量の情報を記録する
記録媒体としての光ディスク(例えば、CD-R/RW、DVD-R/-RW/RAM/+R/+RWなど)をドライブ
するディスク装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　一般にパーソナルコンピュータ(以下、パソコンという)などに内蔵されているディスク
装置は、通常、ディスクを装填するディスクトレイを備えており、このディスクトレイが
前進後退するように構成されている。そして、ディスクトレイに装填されたディスクは、
ディスク装置の本体内でドライブされ、情報の記録または再生が行われる。
【０００３】
　一方、ディスクトレイを用いない方式として、いわゆるスロットイン方式のディスク装
置も多く採用される傾向にあり、パソコンの薄型化、小型化に好適なものとなっている。
このスロットイン方式のディスク装置は、装置本体へのディスクのロード(搬入)/アンロ
ード(搬出)にディスクトレイを用いないため、操作者がディスクの過半をスロットに差し
込むと、以後、装置本体のローディング機構が作動して自動的にロードされるようにして
いる(例えば、特許文献1)。
【特許文献１】特開２００２－１１７６０４
【０００４】
　以下、図を参照して従来技術を説明する。
　図６０は従来技術によるディスク装置101の概略を示す上面図である。
　ディスクDはベゼル103から使用者の手によって押し込まれると、ディスクDの周縁がデ
ィスク支持アーム117先端のホルダー118に接触し、ディスク支持アーム117は位置M1から
位置M2まで押し込まれる。
　やがてディスクDは、誘引アーム150が従動ピン157を軸として回動すると、誘引アーム1
50先端のローラ160がディスクDの周縁と接触して及ぼす力によってディスクDがディスク
装置101に収納されるに十分な位置に到達する。これがローディング機構駆動開始位置で
ある位置M2である。
　ディスク支持アーム117が位置M2に至ると、ディスク支持アーム117に連動している図示
しないリミットスイッチがオンになる。
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　リミットスイッチは図示しないマイコンに接続されており、マイコンはこれを受けて、
図示しないローディングモータを駆動制御する。図示しないローディングモータがラック
主体143をディスク装置101の奥方向へ駆動させることにより、ラック主体143は誘引アー
ム150を引っ張る方向に駆動する。
　誘引アーム150は、従動ピン157が誘導溝143eに沿ってディスク装置101の奥方向へ移動
されることにより、枢支ピン158を軸として、位置Q1から位置Q2方向へ回動する。
　程なくして、誘引アーム150先端のローラ160は位置Q2にてディスクDの周縁に接触する
。
　更に誘引アーム150が回動して、ディスクDはディスク装置101の奥方向に移動し続け、
ディスクDの中心がターンテーブル110に至ると、図示しないスピンドルモータがディスク
Dの記録面に対して垂直方向にせり上がる。
　この結果、ディスクDはターンテーブル110に固着されているクランプヘッド107によっ
てクランプされる。
　クランプ動作が完了すると、ラック主体143の後端は位置L2に到達し、ラック主体143の
後端はローディング終了検出スイッチ180を押す。
　ローディング終了検出スイッチ180は図示しないマイコンに接続されており、マイコン
はこれを受けて、図示しないローディングモータの駆動を停止させる。
【０００５】
　ディスクを排出する際には、図示しないローディングモータがローディング動作とは逆
方向に回転することにより実現される。
　先ず、ラック主体143がベゼル103の方向へ駆動され、これによりディスクDとクランプ
ヘッド107とのクランプ状態が解除される。
　次に、ラック主体143に連接するディスク支持アーム117がディスクDを押し出す。
　最終的にディスク支持アーム117が位置M1に至ると、ラック主体143の後端は位置L1に到
達し、ラック主体143の後端はイジェクト終了検出スイッチ181の押圧を解除する。
　イジェクト終了検出スイッチ181は図示しないマイコンに接続されており、マイコンは
これを受けて、図示しないローディングモータの駆動を停止させる。
【０００６】
　すなわち、ローディング終了検出スイッチ180はローディング動作の終了を検出する為
のセンサであり、イジェクト終了検出スイッチ181はイジェクト動作の終了を検出する為
のセンサである。
【０００７】
　レバーアーム144には安全の為のロック機構が設けられており、規定以上の力で引っ張
られるとロック機構が外れて、レバーアーム144の長さが長くなる。
　ローディング動作の途中にディスクを引き抜こうとすると、ディスクDの周縁を通じて
誘引アーム150に大きな引っ張り力が加わる。これに呼応して、レバーアーム144に設けら
れている安全の為のロック機構が外れ、レバーアーム144の長さが長くなる。すると、誘
引アーム150はディスクDの引き抜き操作を妨げなくなる。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　このように構成されたディスク装置では、ローディング動作途中に使用者がディスクを
引き抜く際に、問題が発生する可能性がある。以下、詳述する。
　前述のディスク装置101のローディング機構には、ローディング動作の途中に使用者が
ディスクを引き抜いたことを検出する手段がない。
　このため、ローディング動作の途中でディスクを引き抜こうとすると、前述のレバーア
ーム144のロックは解除されるものの、ローディング動作は継続されてしまう。
　すると、ディスクがクランプ可能な位置に至らないままスピンドルモータがせり上がっ
てしまい、ディスクDはクランプヘッド107とディスク装置101の図示しないトップカバー
に挟み込まれてしまう可能性がある。
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　すなわち、ローディング動作の途中にディスクを引き抜こうとすると、ディスクの記録
面をクランプヘッド107で傷つけてしまう可能性がある。
【０００９】
　本発明は、かかる従来の問題に鑑みなされたものであり、使用者によるディスク引き抜
き操作においてもディスクを安全に取り扱うことのできるローディング機能を備えるディ
スク装置を提供するものである。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　そこで本発明は、以下に述べる各手段により上記課題を解決するようにした。即ち、請
求項１記載の発明では、装置内部でローディングモータにより前進後退するようにしたラ
ック主体を移動させ、ディスクのクランプ動作が可能なクランプ可能位置までディスクを
引き込む引き込み動作と、この引き込み動作に継続して前記ラック主体をさらに移動させ
ることによりディスクのクランプ動作が行われるようにしたローディング機構と、前記ロ
ーディング機構によりクランプ可能位置までディスクが引き込まれたとき、該ディスクの
外周部により駆動される作動手段とを有し、ディスクのクランプ可能位置まで前記ラック
主体が移動した時点において、前記作動手段が駆動されたときはローディング機構による
ラック主体のさらなる移動を許容してクランプ動作が許可されるようにする一方、作動手
段が駆動されないときはラック主体の移動を制止してディスクのクランプ動作を禁止する
禁止手段を備え、前記禁止手段は回動可能なストッパであり、前記作動手段は、前記スト
ッパに設けられているディスク当接部材であって、前記ストッパは、前記ディスク当接部
材が駆動されないときは前記ラック主体に接触して前記ラック主体の移動を制止する位置
にあり、前記ディスク当接部材が前記ディスクの外周部に当接して駆動されたときは前記
ラック主体の移動の制止を解除する位置まで回動することを特徴とするディスク装置を提
供する。
【００１１】
　請求項２記載の発明では、請求項１のディスク装置において、前記作動手段は、前記ロ
ーディング機構による前記引き込み動作の方向に向かって前記ディスクが前記クランプ可
能位置に位置したときのディスク中心から奥側に設けられている。
【００１２】
　請求項３記載の発明では、請求項１のディスク装置において、前記ディスク当接部材は
、前記引き込み動作後、前記クランプ動作時に前記ディスクを位置決めするディスク位置
決め機能を有している。
【００１３】
　請求項４記載の発明では、請求項１乃至請求項３のいずれかに記載されたディスク装置
において、前記ローディング機構による前記引き込み動作の開始から所定時間経過したと
き、前記ディスクがクランプ可能位置に至っていない場合は、前記ディスクを排出させる
べく前記ローディング機構を制御する制御手段を備える。
【００１４】
　請求項５記載の発明では、請求項４のディスク装置において、前記ローディング機構に
設けられ、前記ローディング機構が前記クランプ動作を完了した状態を検出するクランプ
完了検出手段を有し、前記制御手段は、前記ローディング機構による前記引き込み動作の
開始から所定時間経過しても前記クランプ完了検出手段によって前記クランプ動作の完了
状態が検出されない場合、前記ディスクを排出させるべく前記ローディング機構を制御す
る。
【発明の効果】
【００１９】
　本発明の請求項１乃至請求項５記載のディスク装置によれば、ディスクのローディング
動作の途中で使用者がディスクを引き抜いても、誤ったクランプ動作は禁じられるので、
ディスクの記録面を傷つける事故を防ぐことができる。
　更に、ローディング動作にタイマによるエラー検出の仕組みを設け、ローディング動作
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が規定時間内に完了しない場合はクランプ動作を禁じると共にディスクをイジェクトする
ように構成したので、従来と比べてディスク装置及びディスクの破損の可能性を低下でき
る。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２０】
　本発明の概略は、ローディング機構の引き込み動作によってディスクがディスク装置内
のクランプ可能な位置に至ったことを、ディスクそのものから直接検出する手段を、ディ
スク装置の奥側に設けて、この検出手段に呼応してクランプ動作を許可するようにしたも
のである。
　検出手段はローディング機構に対する機械的なストッパであっても、制御手段であるマ
イコンに接続される電気的なセンサであっても良い。
　以下、本発明の実施の形態を図にもとづいて詳細に説明する。
【実施例１】
【００２１】
　図１は、本発明の第1の実施例にかかるスロットイン方式のディスク装置1の外観を示す
図であり、シールド状態に構成されたシャーシケース2の天板の中央に開口2aが形成され
ており、さらにこの開口2aの開口周縁部に内部へ突出する凸部2bが形成されている。シャ
ーシケース2の前端にはベゼル3が固定されており、このベゼル3には、ディスクDを挿入す
るスロット3aとエマージェンシー解除のための通孔3b・3cが形成されている。前記ベゼル
3には、収容されているディスクDの装置外部への搬出を指示するためのイジェクトスイッ
チ4およびディスク装置1の動作状態を表示するためのインジケータ5を備える。
【００２２】
　図２は、ディスク装置1のシャーシケース2の天板部分を除去した状態の平面図であり、
その斜視図を図３に示す。同図において、シャーシケース2内にはベースパネル6が配設さ
れており、その中央から斜め下方への配置状態でディスクDに対する駆動系ユニットAが設
けられている。この駆動系ユニットAは、ディスクDの中心孔Daをクランプまたはクランプ
されている状態を解除するため、上下動可能となるようにしたフレーム部材8が緩衝支持
構造9a,9bにより複数箇所(本実施例では3箇所)でベースパネル6に連結されている(図４・
吹出図参照)。
【００２３】
　ディスク装置1は、スロット3aに挿入したディスクDをクランプ可能な位置迄搬送する動
作と、その後クランプを行う動作がなされる。これ以降、ディスクDをクランプ可能な位
置迄搬送する動作を引き込み動作、クランプを行う動作をクランプ動作と称する。ディス
ク装置1のローディング動作とは、引き込み動作とクランプ動作よりなる。
【００２４】
　ベゼル3の近傍に二つ設けられている緩衝支持構造9aはスペーサ74の上に設けられてい
る。この構造により、フレーム部材8のうち、緩衝支持構造9aに支持される部分は上下動
せず、緩衝支持構造9aはフレーム部材8の回動軸としての役割を担う。
　ベゼル3から最も遠い所に一つ設けられている緩衝支持構造9bは、フレーム部材8を上下
動可能に支持する。
　後述するラック主体43及びスライド部材51の移動に伴い、フレーム部材8は二つの緩衝
支持構造9aを回動支点として、後述するクランプ動作及びクランプ解除動作の際に、ディ
スクDの記録面に対し斜めに上下動する。
【００２５】
　ベースパネル6の端には開口部73が設けられており、この開口部73を通じてストッパ72
が、ベースパネル6上に設けられている。ストッパ72は、後述するラック主体43の移動を
制限するべく設けられており、ディスクDがクランプ可能な位置に至った時点でディスクD
の周縁によって僅かに押されると、ラック主体43への移動制限状態が解除される。ストッ
パ72の詳細な動作については後述する。
【００２６】
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　前記フレーム部材8の先端には、搬入して停止したディスクDの中心に対応する位置にク
ランプヘッド7が配置される。このクランプヘッド7はターンテーブル10と一体に構成され
、直下に配したスピンドルモータ11の駆動軸に固定されており、このスピンドルモータ11
によりクランプヘッド7にクランプされたディスクDを回転駆動してドライブし、情報の記
録/再生が行われる。
【００２７】
　つぎに、符号Bはフレーム部材8に支持されたヘッドユニットであり、光ピックアップ12
をディスクDの直径方向に往復動させるためのキャリアブロック13が、その両端をフレー
ム部材8に固定されたガイドシャフト14・15に支持され、スレッドモータ16およびギヤユ
ニット(図示省略)により往復動される。
【００２８】
　ところで、本発明によるディスク装置1は、DVD-Rディスクの記録再生及びCD-R/RWディ
スクの記録再生を実現する装置であり、光ピックアップ12が大型化しているので、キャリ
アブロック13はスピンドルモータ11よりも厚みがある。このため、フレーム部材8がディ
スクDとスピンドルモータ11とのクランプを解除する際には、スピンドルモータ11の下降
の邪魔にならないように、キャリアブロック13がスピンドルモータ11から最も遠い位置に
位置する必要がある。
　図６は本発明によるディスク装置1の駆動系ユニットAによるクランプ動作を模式的に示
す図である。
　図６(A)はディスクDがクランプヘッド7に正常にクランプしている状態である。キャリ
アブロック13の底面部分の高さは、スピンドルモータ11の底面部分の高さよりも低い位置
にある。
　図６(B)はディスクDがクランプヘッド7から取り外されている状態であり、緩衝支持構
造9aを軸として時計回り方向に回動している。もし、キャリアブロック13がスピンドルモ
ータ11に近い位置にあると、キャリアブロック13がスピンドルモータ11から最も遠い位置
にある状態と比べて、ディスク装置1の底面にはスピンドルモータ11の底面よりも先にキ
ャリアブロック13の底面が接触してしまい、距離dの分だけスピンドルモータ11が下げら
れなくなる。このことにより、スピンドルモータ11はディスクDをクランプヘッド7からク
ランプ解除するに必要な距離だけ下げることができなくなってしまう。結果として、キャ
リアブロック13の存在によってクランプ解除動作が実現し得なくなってしまう。
　以上に示すように、ディスク装置1のクランプ動作及びクランプ解除動作の際には、キ
ャリアブロック13をスピンドルモータから最も遠い位置、すなわち緩衝支持構造9aに最も
近い位置に移動させる必要がある。
【００２９】
　符号17はディスクDを装置内部へ案内するとともに装置外部へ押し出す動作を司るディ
スク支持アームであり、その先端にはディスクDの端部を支持するホルダー18が固定され
ている。前記ホルダー18は、図７に示すように先端に受端部18aが形成され、側部に保持
溝18bが形成されている。
【００３０】
　つぎに、ディスク支持アーム17を揺動させる駆動機構Cについて説明する。ディスク支
持アーム17の揺動支点となる端部は、ベースパネル6の裏面で図４に示すように支持板19
と一体となっており、この支持板19が枢支ピン20により旋回可能となるようにしているた
め、この支持板19の旋回に伴ってベースパネル6上のディスク支持アーム17がスリット6a
の範囲内で揺動する。
【００３１】
　図８は、ディスク支持アーム17の駆動機構Cが構成されている平面状態を、ベースパネ
ル6を除去して示したもので、ディスク支持アーム17を直接駆動する第1のリンクアーム21
は支持板19に枢支ピン17bにより連結されており、引張コイルバネ22により常時付勢され
ている。一方、第2のリンクアーム23には図9に示すようにスリット23a・23bが形成されて
おり、このスリット23a・23bからリベットピン24が挿通され、その先端が第1のリンクア
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ーム21の通孔21a・21bに固定され、第1のリンクアーム21と第2のリンクアーム23はスリッ
ト23a・23bの範囲内で伸縮可能に一体化されている。なお、第1のリンクアーム21と第2の
リンクアーム23には、後述するロック機構が作用する切欠部21c・23cが形成されている。
【００３２】
　符号25は第2のリンクアーム23に駆動力を伝達するためのレバーアームであり、支点と
なる通孔25aが枢支ピン25dで支持され、揺動可能となるようにしている。レバーアーム25
の作用端には枢支ピン25bが固定されており、この枢支ピン25bは第2のリンクアーム23の
通孔23dおよびロックレバー26の通孔26aに挿通される。そして、前記第2のリンクアーム2
3とロックレバー26の間には捻りコイルバネ27が配置され、その一端27aが第2のリンクア
ーム23の凹欠部23eに係止され、他端27bはロックレバー26の凹欠部26bに係止される。こ
れによりロックレバー26の係止端26cは第1のリンクアーム21の切欠部21cと第2のリンクア
ーム23の切欠部23cと係合する方向に付勢される。なお、ベースパネル6の裏面にはディス
ク支持アーム17と連動して回動する支持板19が当接することによってオン/オフ動作され
る角度位置検出スイッチ28、そして第2のリンクアームが所定の位置に達したとき、ロッ
クレバー26の後端部26dを押圧するための起動ピン29が配設されている。
【００３３】
　つぎに、ディスク支持アーム17の駆動機構Cへの動力伝達要素となるスライダー機構お
よび搬送機構Eの構成について説明する。まず、搬送機構Eは、大別してローディングギヤ
ユニットG1とラックギヤユニットG2の組み合わせにより構成されている。図１０乃至図１
１は、ローディングギヤユニットG1の構成および動作態様を説明するための図である。同
図において符号30は動力源となるローディングモータであり、このローディングモータ30
の出力軸にはウオームギヤ31が同軸で回転するように固定され、このウオームギヤ31の回
転力がギヤベース35に軸支されたダブルギヤ32・33・34へ順次、小径ギヤから大径ギヤへ
減速されながら伝達される。
【００３４】
　前記ギヤ構成において、ダブルギヤ32はウオームギヤ31との噛合状態を解除するリリー
ス機構を備える。これは、ダブルギヤ32を保持しつつ上下方向にスライド可能のホルダー
36の端部36aが枢支ピン37に挿通され、圧縮コイルバネ38により下方へ付勢されて軸支さ
れていることにより、定常の状態においては、図１０(C)に示すようにウオームギヤ31と
ダブルギヤ32は正常な噛合状態となる。なお、ホルダー36のローディングモータ30側の端
部には、ドグヘッド36bが形成されており、ギヤベース35に固定されたリミットスイッチ3
9のノブ39aを作動可能となるようにしている。
【００３５】
　前記ホルダー36の端部36aの下面には枢支ピン37と同軸で軸支されたスライダー部材40
が設けられている。このスライダー部材40の枢支ピン37に軸支される部分には長溝40aが
形成されており、ホルダー36の端部36aと直角方向にスライド可能となるようにしている
。また、このスライダー部材40は、前端と後端との間に傾斜面40bが形成されており、ス
ライダー部材40を前進させたとき、この傾斜面40bがホルダー36の端部36aを底面から押し
上げ、ホルダー36全体が上昇する。
【００３６】
　スライダー部材40の後端には枢支ピン41に軸支される係止段部40cを備えた長溝40dが形
成されており、さらに後端部には封止突起40eを備えた作用片40fが形成されている。一方
、スライダー部材40の前端部にはラックギヤユニットG2の動きに応じて起動されるリセッ
ト片40gが形成されている。
【００３７】
　このように一体に構成されたスライダー部材40は、そのフック片40hとギヤベース35の
フック片35aとの間にトグル作用を与えるための引張コイルバネ42が傾斜角を備えて張設
されており、スライダー部材40が常時後退しつつ反時計回り方向に転回するように付勢さ
れている。
【００３８】
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　以上のようにスライダー部材40が構成されていることにより、図１０に示す定常状態に
おいては、スライダー部材40は枢支ピン37を支点としている。この状態において、スライ
ダー部材40を後端部から押圧して前進させ、枢支ピン41の位置に長溝40dの係止段部40cが
至ると、前記引張コイルバネ42の張力によりスライダー部材40が枢支ピン37を支点にして
転回し、図１１に示すように係止段部40cと枢支ピン41が係合してロック状態となり、そ
の姿勢が維持されることになる。
【００３９】
　つぎに、ラックギヤユニットG2は図１２に示すように、ラック主体43にギヤ列43a・43b
が一体に形成されており、前記ギヤ列43aはローディングギヤユニットG1のダブルギヤ34
の小径ギヤと噛合する。したがって、ローディングモータ30を駆動することにより、ラッ
ク主体43はシャーシケース2内で前進または後退することになる。このようにラック主体4
3を前進または後退させることにより、このラック主体43の先端に連結されている駆動機
構Cが駆動してディスク支持アーム17が揺動するとともに図２に示すベースパネル6面でラ
ック主体43に連結されているレバーアーム44により誘引アーム50が揺動されることになる
。
【００４０】
　このように構成されたラック主体43上には、このラック主体43の先端部で前進後退する
ギヤ部材45が遊動状態で配置され、このギヤ部材45を押圧して前進させるため、前後にブ
ロック46a・46bを備えた押圧ピン46が配置されている。そして、前記ギヤ列43bとギヤ部
材45を、ギヤフレーム48に自由回転するように取り付けられているダブルギヤ47に噛合さ
せて連結されている。この場合、ダブルギヤ47の大径ギヤ47aはギヤ列43bの後端部に噛合
し、小径ギヤ47bは前記ブロック46bと一体に成形されたギヤ部材45の先端部に噛合するよ
うにする。
【００４１】
　したがって、押圧ピン46を介した外力によりギヤ部材45が押し込まれると、ダブルギヤ
47は定位置で回転するため、ギヤ列43bに大径ギヤ47aの回転力が伝達し、ラック主体43が
移動する。なお、符号49は上述したローディングギヤユニットG1のスライダー部材40の前
端部に形成されているリセット片40gを押圧する作用片であり、ローディングギヤユニッ
トG1が図１１に示す状態において、この作用片49がスライダー部材40のリセット片40gを
押圧すると、枢支ピン41と係止段部40cとの係合が解除されることから、図１０に示す状
態に復帰する。
【００４２】
　上位装置のシャットダウン後など、電気的にディスクイジェクト動作を行うことができ
ない状況となった場合に、収容されているディスクDを手動により排出する「エマージェ
ンシーイジェクト(emergency eject)」の手順について以下に説明する。
　ベゼル3の通孔3bの後方にはローディングギヤユニットG1のスライダー部材40(図１０参
照)が配されており、ベゼル3の通孔3cの後方には押圧ピン46のブロック46a(図１２参照)
が配されている。
　図１０に示す定常状態においては、ベゼル3の通孔3cの後方にスライダー部材40の封止
突起40eが位置しており、通孔3cは封止されている。よって、この状態から通孔3cにイジ
ェクトピンを差し込んでもエマージェンシーイジェクトを行うことはできない。
　エマージェンシーイジェクトを行う場合には、始めにベゼル3の通孔3bからイジェクト
ピンを差し込み、スライダー部材40を押圧する。これにより、スライダー部材40が図１１
に示すように傾倒し、封止突起40eによる通孔3cの封止状態が解除される。
　また、このときスライダー部材40の傾斜面40bがホルダ36の端部36aを底面から押し上げ
るため、ウオームギア31とダブルギア32の噛合が解除され、ダブルギア32・33・34は自由
回転が可能な状態となる。なお、スピンドルモータ11がディスクを回転駆動している場合
は、ホルダ36のドグヘッド36bが、ノブ39aを駆動してリミットスイッチ39をオンとしたこ
とに応じて、スピンドルモータ11を停止させる。
　続いて、通孔3bから引き抜いたイジェクトピンを通孔3cに差し込み、これを押し込むこ
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とにより、押圧ピン46およびギヤ部材45を前進させる。ギヤ部材45が前進することによっ
てダブルギヤ47が回転し、これに伴いラック主体34が後退する。ラック主体34が後退する
ことにより、フレーム部材8が降下してディスクDのクランプが解除され、その後ディスク
支持アーム17が揺動してディスクDが排出される。
【００４３】
　つぎに、フレーム部材8の昇降機構の構成ならびに動作態様について説明する。この昇
降機構は、ラック主体43およびこのラック主体43に同期して前進後退するスライド部材51
、そして、前記ラック主体43、スライド部材51に形成されたカム溝に案内される従動ピン
53により構成される。前記スライド部材51はリンク部材55aによりラック主体43と連結さ
れている。これによりラック主体43、スライド部材51が同期して前進後退するようにして
いる。図４はラック主体43が最も前進した状態であり、図５は最も後退している状態を示
す。
【００４４】
　フレーム部材8に固定された従動ピン53は、その開放端がラック主体43およびスライド
部材51に形成されたカム溝に各々が係合するように配置されている。この従動ピン53と各
々のカム溝との係合関係は略共通するので、以下においては、ラック主体43のカム溝と従
動ピン53との係合関係を代表例として説明する。
【００４５】
　まず、図１３乃至図１９に示す実施例においては、フレーム部材8に固定された従動ピ
ン53に柔軟性を具備した弾性リング54を装着するようにしている。一方、ラック主体43に
形成したカム溝は、従動ピン53が摺接して案内されるカム溝43cと、この従動ピン53がカ
ム溝43cにより案内されている過程で前記弾性リング54が接触しない程度の遊嵌状態とす
るカム溝43dとの二重カム構造となるように形成されている。
【００４６】
　前記カム溝43c・43dの高位部P2では、弾性リング54を保持すべくカム溝43dは弾性リン
グ54の直径とほぼ同等となるように形成されており、また、カム溝43cは高位部P2の入口
付近でその溝形成が終了し、高位部P2に開口する状態となっている。したがって、カム溝
43cが形成されている範囲においては、このカム溝43cで従動ピン53が規制支持され、高位
部P2に至ると弾性リング54を介して従動ピン53が支持されることになる。
【００４７】
　つぎに、以上のように構成されたフレーム部材8の昇降機構の動作態様を図１３乃至図
１９に示す工程図にもとづいて説明する。図１３はディスクDがディスク装置1内に搬入さ
れ、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッドに正対する位置で停止した最も初期の状態を
示す。この状態において従動ピン53はカム溝43cの低位部P1にあるため、フレーム部材8は
最も降下しており、クランプヘッド7は上昇を待機している状態にある。この状態からさ
らにラック主体43が後退を開始すると、図１４に示すように従動ピン53がカム溝43cの傾
斜部P3に案内されて次第に上昇し、これに伴いフレーム部材8およびクランプヘッド7も上
昇を開始する。
【００４８】
　そして、カム溝43cに案内されている従動ピン53が図１５に示すごとくさらに傾斜部P3
を上昇すると、クランプヘッド7のチャック爪7aがディスクDの中心孔Daの開口端部に当接
する。この状態から図１６に示すごとくクランプヘッド7が上昇すると、そのチャック爪7
aがディスクDを押し上げ、その中心孔Daの開口端部をシャーシケース2の開口2aの凸部2b
に押し付ける。さらに従動ピン53が案内されて図１７に示すようにカム溝43cの頂部に至
ると、クランプヘッド7がディスクDの中心孔Daに嵌入し、そのチャック爪7aがディスクD
の開口端部で係止してターンテーブル10上にディスクDを固定し、クランプがなされる。
【００４９】
　図１７の状態からさらにラック主体43が後退するとフレーム部材8は僅かに降下し、図
１９に示すごとく弾性リング54が高位部P2に収まる。この時点でクランプ動作が終了する
。このようにして従動ピン53がカム溝43cから離脱してこのカム溝43cによる規制支持が解
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除されるとともに、弾性リング54により従動ピン53が弾性支持されることになり、フレー
ム部材8に対する緩衝作用が発生することになる。
【００５０】
　図１９は、ディスクDを搬出する工程を示す図であり、ラック主体43を前進させること
により従動ピン53が前述とは逆の工程を辿り、低位部P1に至る過程でクランプ解除ピン56
によりディスクDはクランプヘッド7から離脱し、装置外部への搬出が可能となる。なお、
以上で説明した動作態様の理解を容易とするため、図２０にディスクDをクランプする工
程を示し、図２１にディスクDのクランプを解除する工程を連続的に示す。
【００５１】
　つぎに、ディスク支持アーム17の動作態様について説明する。ディスク支持アーム17を
駆動するための駆動機構Cは、図９に示す機構要素が組み立てられて構成されるのである
が、その動作はラック主体43の前進後退に伴いなされる。即ち、図２２において、ラック
主体43に形成されたガイド溝43fにレバーアーム25の端部に固定された従動ピン25cが装着
され、前記ガイド溝43fに案内されるようにしている。同図に示した状態は、操作者がデ
ィスクDをスロット3aから挿入し、その前端がディスク支持アーム17の先端のホルダー18
の受端部18aに収まった状態の初期状態を示す。この時点では、ロックレバー26の後端部2
6dが起動ピン29で押圧されていることから、その係止端26cが第1、第2のリンクアーム21
・23の切欠部21c・23cに介在していない状態となる。
【００５２】
　図２３は、操作者がディスクDを装置内部へさらに押し込んだ状態を示すもので、ディ
スク支持アーム17が後方へ揺動し、このディスク支持アーム17の基端部に枢支ピン17cで
連結されている第1のリンクアーム21が牽引され、角度位置検出スイッチ28内部の駆動開
始位置検出スイッチ28aが作動された状態を示す。このとき、レバーアーム25は静止して
いるラック主体43に連結されているので、これに連結されている第2のリンクアーム23は
定位置に保たれた状態となっている。したがって、第1のリンクアーム21は第2のリンクア
ーム23に対してアンロックの状態であり、同図に示すように第1のリンクアーム21が第2の
リンクアーム23上でスライドして伸びている状態となる。
　この時点から、駆動開始位置検出スイッチ28aがオンになっていることに呼応してロー
ディングモータ30が弱い電力にて駆動され、搬送機構Eが駆動を開始する。
【００５３】
　図２４は、操作者がディスクDを装置内部へさらに押し込んだ状態を示すもので、ディ
スク支持アーム17が後方へ揺動し、このディスク支持アーム17の基端部に枢支ピン17cで
連結されている第1のリンクアーム21が牽引され、角度位置検出スイッチ28内部の中間位
置検出スイッチ28bが作動された状態を示す。
　この時点では、既に図２３の状態から駆動開始位置検出スイッチ28aがオンになってい
ることに呼応して搬送機構Eが駆動を開始しているので、ラック主体43が後退した状態で
ある。この状態は、ラック主体43の後退に伴い、そのガイド溝43fによりレバーアーム25
が揺動され、第2のリンクアーム23が第1のリンクアーム21に追従するようにスライドして
前進するため、起動ピン29による押圧から開放されたロックレバー26の係止端26cは、第1
、第2のリンクアーム21・23の切欠部21c・23cに介在することになり、第1、第2のリンク
アーム21・23の一体化がロックされた状態となる。即ち、ディスクDの搬入時には、第1、
第2のリンクアーム21・23は、一旦は伸びる方向に変位(図２２の状態から図２３の状態へ
)してから、縮む方向へ変位(図２３の状態から図２４の状態へ)して第1、第2のリンクア
ーム21・23がロック状態となる。
【００５４】
　図２５は、さらにラック主体43が後退するためディスク支持アーム17が後方へ揺動して
ディスクDを搬入し、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッド7上に一致した状態を示す。
なお、この時点までは、ホルダー18と誘引アーム50でディスクDをチャッキングして保持
しており、ディスク支持アーム17と誘引アーム50は同期して揺動してくる。
【００５５】
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　図２５から図２６の過程においては、レバーアーム25の従動ピン25cは、ラック主体43
のガイド溝43fの縦溝部分をスライドするのみであるので、ディスク支持アーム17は定位
置に保たれる。一方、従動ピン53がラック主体43とスライド部材51に形成されたカム溝に
案内されることによって、フレーム部材8の昇降機構が動作して図26に示す時点でクラン
プヘッド7がディスクDの中心孔Daに進入する。そして、クランプヘッド7の頂上に形成さ
れているテーパ部分がディスクDの中心孔Daに接触することで、芯出しが行われる。
　この後、クランプヘッド7がディスクDの中心孔Daに更に侵入してクランプする際には、
ディスクDがクランプヘッド7によって上昇する。この上昇動作の際には、ディスク支持ア
ーム17及び誘引アーム50によるチャッキングは邪魔になる。もし、チャッキングを行った
ままクランプヘッド7を上昇させると、ディスクDを傘状に変形させることになり、クラン
プヘッド7の上昇動作に負荷が掛かる。そこで、クランプヘッド7の頂上に形成されている
テーパ部分による芯出しを行った後はディスクDからディスク支持アーム17及び誘引アー
ム50を僅かに離し、チャッキングを解除させて、更にクランプヘッド7を上昇させて、チ
ャック爪7aをディスクDの中心孔Daに噛み込ませる。
【００５６】
　図２７は、図２６の時点からクランプヘッド7がディスクDの中心孔Daをクランプした後
、ラック主体43が僅かに後退した状態を示すもので、これにより、ラック主体43のガイド
溝43fの縦溝の終端部でレバーアーム25が僅かに揺動し、同図に示すようにディスク支持
アーム17も僅かに揺動するため、ホルダー18によるディスクDのチャッキングが解除され
る。この時点に至ると、誘引アーム50も同期して僅かに揺動し、ディスクDのチャッキン
グを解除する。また、フレーム部材8の昇降機構では、従動ピン53がカム溝43c内で僅かに
降下し、ディスクDの回転駆動が可能な状態となる。すなわち、クランプ動作が終了する
。
【００５７】
　以上は、ディスクDの搬入時の駆動機構Cの動作態様であるが、ディスクDの搬出時は、
これと逆の経路を辿り各部の機構要素は逆の動作を行う。即ち、搬送機構Eが逆に駆動さ
れ、ラック主体43を前進させてディスク支持アーム17が図２７の状態から図２４の状態ま
で前方へ揺動し、図28に示す状態でロックレバー26の後端部26dが起動ピン29に当接する
。そして、さらにラック主体43が前進すると、前記後端部26dが起動ピン29で押圧される
状態となり、これにより図２８に示すようにロックレバー26の係止端26cが第1のリンクア
ーム21と第2のリンクアーム23の切欠部21c・23cから揺動して離脱し、第1のリンクアーム
21と第2のリンクアーム23が一体化されたロック状態が解除され、これと同時に引張コイ
ルバネ22の付勢力が作用してディスク支持アーム17が図２２に示す位置まで揺動し、搬出
の最終過程の最後の一瞬でディスクDをスロット3aからポップアウトして搬出を完了する
。
【００５８】
　このように、ディスク搬入動作開始時には、第1、第2のリンクアーム21・23はロックが
解除された状態であり、ディスクDが挿入されるにつれて、第1、第2のリンクアーム21・2
3は、一旦は伸びる方向に変位してから、縮む方向に変位し、図２４の状態に至ってロッ
クレバー26によりロックされる。一方、ディスクDの搬出動作開始時には、第1、第2のリ
ンクアーム21・23はロックされた状態であり、よって、第1、第2のリンクアーム21・23は
、搬入時のように伸びる/縮む方向に変位をすることなく、図２８の状態に至ってロック
レバー26によるロックが解除される。なお、ディスクDの搬出時には、殆ど全ての搬出工
程を搬出機構Eで駆動制御するようにしたので、搬出動作が常に一定となり、搬出終了時
にディスクDがベゼル3のスロット3aから露出して静止した状態が常に一定となる。
【００５９】
　つぎに、ラック主体43により駆動される誘引アーム50の構成ならびに動作態様を以下に
説明する。図２９は、誘引アーム50を駆動する構成を示すもので、ラック主体43に形成さ
れた誘導溝43eに重合する位置のベースパネル6にガイドスリット6bが形成され、前記誘導
溝43eとガイドスリット6bにレバーアーム44の先端に固定した従動ピン57を差し込んだ状
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態としてあり、前進後退する誘導溝43eに対する定位置にあるガイドスリット6bとが相互
に作用して前記従動ピン57を動作制御するようにしている。
【００６０】
　前記誘引アーム50は図３２に示すように枢支ピン58で回動可能に支持された基端部にレ
バーアーム44が枢支ピン59で軸支されている。誘引アーム50の先端にはディスクDの保持
溝が形成されており、この保持溝内部にローラ60が配設されている。誘引アーム50はこの
ように構成されていることから、レバーアーム44の動作に伴いシャーシケース2内で揺動
し、ディスクDを装置内部へ搬入可能となるようにしている。
【００６１】
　一方、誘引アーム50へ駆動力を伝達するためのレバーアーム44は、図３０に示すように
前記誘引アーム50の枢支ピン59へ回動可能に枢支するための通孔44aが形成され、係止爪4
4bおよび下面へ膨出させた係止凸部44cの形成されたスライド片44Aと、従動ピン57が固定
される通孔44dが形成され、側部にスリット44eが形成されたガイド溝44fを備える支持片4
4Bとからなる。そして、前記支持片44Bのガイド溝44fの底板部には通孔44gが形成されて
おり、ガイド溝44fに臨ませて切欠部44hが形成されている。
【００６２】
　このように形成されたスライド片44Aの係止爪44bを支持片44Bの切欠部44hから差し込み
、スライド片44Aを前方へ僅かにスライドさせると、前記係止爪44bはスリット44eで係止
され、係止凸部44cが支持片44Bの通孔44gに係合し、一体化される。これにより、スライ
ド片44Aと支持片44Bは相互に伸縮可能となるが、係止凸部44cと通孔44gの係合している状
態においてレバーアームの基準長がロックされている状態となる。
【００６３】
　図３２乃至図３６は、前記誘引アーム50の動作態様を示すもので、ラック主体43のカム
溝43cで導かれる従動ピン53の動作態様に対応させて説明する。図32は、ディスクDがディ
スク装置1内へ操作者により挿入される前の状態である。
　ディスク支持アーム17がディスクDの搬入方向の前端側で押し戻されることによって後
方へ揺動し、ディスク支持アーム17に連動する支持板19により、角度位置検出スイッチ28
内部の駆動開始位置検出スイッチ28aが作動し、ローディングモータ30が弱い電力にて駆
動され、駆動機構Cが動作を開始する直前の状態にある。したがって、ラック主体43は同
図に示すように最前端に位置し、レバーアーム44の従動ピン57は誘導溝43eの後端位置に
ある。この後、角度位置検出スイッチ28内部の駆動開始位置検出スイッチ28aが作動する
と、ラック主体43が後退を開始する。
【００６４】
　かかる状態において、駆動機構Cが動作を開始してから更にディスクDをディスク装置1
へ押し込む操作を続けると、ディスク支持アーム17が更に後方へ揺動し、ディスク支持ア
ーム17に連動する支持板19も回動角度が変わり、角度位置検出スイッチ28内部の中間位置
検出スイッチ28bが作動し、ローディングモータ30が強い電力にて駆動される。すると、
図３３に示すようにラック主体43が更に後退する。このとき、従動ピン57は誘導溝43eの
後端の傾斜面とガイドスリット6bの側壁で挟持される状態にあるため、ラック主体43の後
退に伴って従動ピン57も後退し、レバーアーム44が牽引されることにより誘引アーム50が
揺動してディスク支持アーム17とによりディスクDをチャッキングした状態となり、ディ
スクDの搬入が開始される。このとき、従動ピン53はカム溝43cの低位部P1の水平部分を移
動しており、高さは変化しない。
【００６５】
　図３４は、ラック主体43がさらに後退し、従動ピン57がガイドスリット6bの頂部に至っ
た状態を示すもので、誘引アーム50の揺動によりディスクDの搬入が継続され、ディスクD
の中心孔Daがクランプヘッド7と一致する位置に達した状態であり、このとき、従動ピン5
3はカム溝43cの傾斜部P3の上り勾配を上昇し始める。
【００６６】
　図３５は、ラック主体43が図34の位置から僅かに後退した状態を示し、従動ピン57が誘



(13) JP 4155191 B2 2008.9.24

10

20

30

40

50

導溝43eによりガイドスリット6bの頂部の横溝に押し込まれる状態にある。誘引アーム50
は図３４で示す位置から僅かに後退し、ディスクDのチャッキングを解除する。このとき
、従動ピン53はカム溝43cの傾斜部P3の頂部に達し、クランプヘッド7がディスクDの中心
孔Daに固定される。
【００６７】
　図３６は、ラック主体43が最終位置まで後退した状態であり、図３５から図３６に至る
過程において従動ピン57が誘導溝43e前端の長溝によりガイドスリット6bの頂部の横溝へ
さらに押し込まれる。これにより、誘引アーム50はディスクDから完全に離間する。この
とき、従動ピン53はカム溝43cの頂部から高位部P2へ降下し、ディスクDの回転駆動が可能
な状態となる。
【００６８】
　図３７はローディング動作の途中で使用者がディスクDを引き抜く際の、レバーアーム4
4の動作態様を説明するための平面図である。
　ディスクDの搬入過程、即ち、ラック主体43が後退して誘引アーム50によりディスクDが
仮想線で示す位置まで搬入されてきた状態において、ディスクDが搬出方向に引き抜かれ
る状況となり、該ディスクDが同図実線位置に至ると、これに伴い誘引アーム50も揺動す
る。このとき、レバーアーム44の支持片44Bは、ラック主体43による牽引が継続されてい
る状態であることから矢印X2方向へ移動しており、一方、スライド片44Aは、誘引アーム5
0の揺動に伴い矢印X1方向へ移動する。
【００６９】
　前記状況は、スライド片44Aと支持片44Bが相対方向に移動することになり、図３８(A)
に示す係止凸部44cと通孔44gとの係合状態に所定以上の負荷が加わることになるので、図
３８(B)に示すように基準長にロックされた前記係合状態が解除され、スライド片44Aが矢
印X1方向にスライドする。これにより、ディスクDの引抜操作による誘引アーム50からレ
バーアーム44に発生する負の方向の力はスライド片44Aのスライドにより吸収され、前記
誘引アーム50、レバーアーム44およびこれを駆動するための駆動機構の破損を防止するこ
とができる。
【００７０】
　このようにして、ディスクDの引抜操作に伴う破損が防止されると、後述のエラー検出
動作によって駆動機構をその時点で逆転し、ディスクDの搬送を搬出方向へ反転させるこ
とができる。そして、この場合、レバーアーム44のスライド片44Aは図３７に示すように
定常状態の位置から伸長している状態にあるが、図３２の初期状態に至る過程においてス
ライド片44Aに支持片44Bが押し込まれ、レバーアーム44は定常状態における基準長にロッ
クされた状態に復帰する。
【００７１】
　なお、本発明の上記構成において、レバーアーム44の係止凸部44cと通孔44gの係合状態
を調整することにより負荷の大きさに対応させた係合解除のタイミングを設定することが
可能となる。また、上記実施例では、スライド片44Aと支持片44Bを薄板状に形成したもの
を示したが、定常状態におけるレバーアーム44の基準長をロック状態にでき、伸縮が可能
となるようにした構成であれば、これに限られない。
【００７２】
[クランプ安全機構]
　図３９、図４０、図４１、図４２及び図４３は、ディスク装置1におけるクランプ動作
の安全機構を説明する為の、要部のみを示した図である。
　ストッパ72はベースパネル6上にて、軸72aを中心に回動可能に設けられている。
　板バネ83は、ストッパ72の舌片72bを常にディスク排出方向へ付勢する方向に引っかけ
られている。
　開口部73の近くにはベースパネル6を切り起こした支柱84が設けられている。
【００７３】
　図３９、図４０及び図４１はそれぞれディスクDが正常にクランプされる時の動作を示
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す略図である。
　図３９において、ラック主体43の終端がストッパ72に近付くタイミングにて、ディスク
Dの周縁がストッパ72の舌片72bを押す。すると、ストッパ72は軸72aを中心に時計回り方
向へ回動する。この時、ストッパ72の先端72cはまだラック主体43とは接触していない。
　この時、ストッパ72を押圧している板バネ83は、支柱84に接触していない。すなわち、
ストッパ72は板バネ83の全長によって弱い付勢力を掛けられている状態である。したがっ
て、ストッパ72はディスクDが誘引アーム50によって引き込まれる際の、ディスクDの周縁
から加えられる押圧力によって容易に回動される。
【００７４】
　図４０において、ストッパ72の先端72cはラック主体43の第1傾斜部43hに接触する。こ
のような状態になると、ストッパ72はラック主体43の後退移動に伴って更に時計回り方向
に回動し、結果としてラック主体43に対する制限が解除される。
　この後、ラック主体43が移動するにつれてストッパ72の先端72cはラック主体43の第1長
辺部43iに摺接する。そして、ストッパ72を押圧している板バネ83は、支柱84に接触する
。すると、それまでストッパ72は板バネ83によって弱い付勢力が掛かっていた状態から、
板バネ83の付勢力を与える範囲が支柱84にて狭められることにより、大きな付勢力を与え
られる状態に変わる。すると、ストッパ72の舌片72bは、ディスクDが誘引アーム50によっ
て引き込まれる際の、ディスクDの周縁から加えられる押圧力に対して動き難くなるので
、ストッパ72の舌片72bはディスクDの周縁部から及ぼされる押圧力に抗してディスクDの
動きを規制する。
　この時のストッパ72の舌片72bの位置は、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッド7と一
致する位置である。すなわち、この時のストッパ72の舌片72bは、クランプ動作の際にデ
ィスクDの位置がずれる現象を防ぎ、確実なクランプ動作を行う為のガイドの役割を担っ
ている。
　ラック主体43の第1長辺部43iは、その長さがクランプ動作の途中過程そのものであり、
その位置がストッパ72の舌片72bをクランプ動作のガイド部材として役立たせるための規
制位置である。
【００７５】
　図４１において、クランプ動作が完了する直前になると、ストッパ72の先端72cはラッ
ク主体43の第1長辺部43iを越えて第2傾斜部43jを経て第2長辺部43kに摺接し、ストッパ72
は更に時計回り方向に回動する。すると、ストッパ72の舌片72bはディスクDの周縁から僅
かに離れ、ディスクDの回転を邪魔しない位置になる。
　すなわち、クランプ動作が完了したらストッパ72の舌片72bのガイドとしての役割は終
わるので、ストッパ72の舌片72bをディスクDから離してあげる必要があり、この動作はラ
ック主体43の第2長辺部43kによる規制位置によって実現される。
【００７６】
　図４２及び図４３はそれぞれディスクDをローディングする過程において、使用者がデ
ィスクDを途中で引き抜こうとした時の動作を示す略図である。
　図４２において、ラック主体43の終端がストッパ72に近付くタイミングにて、使用者が
ディスクDを引き抜こうとしているので、ディスクDの周縁はストッパ72の舌片72bを押さ
ない。
　図４３において、ラック主体43の終端がストッパ72の先端72cに接触する。ストッパ72
はラック主体43の動きを制限するように位置しており、ラック主体43の移動が進んでスト
ッパ72に接触すると、ラック主体43はそれ以上の移動ができなくなる。
　ラック主体43にはクランプ動作を司るカム溝43c及びカム溝43dが設けられており、スト
ッパ72がラック主体43の移動を制限することにより、従動ピン53はカム溝43c及びカム溝4
3dの傾斜部P3へ移動できなくなる。結果として、ラック主体43によるクランプ動作は禁じ
られる。
【００７７】
　図４４は、図４の左上部分を拡大し、要部のみを示した図である。
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　ラック主体43は、その一端が位置U1から位置U2の間で移動する。
　位置U1はラック主体43がディスク装置1のベゼル3のある方向(前側)に移動している状態
であり、ディスクDがクランプされていない状態である。この時、イジェクト終了検出ス
イッチ80の検出片80aはラック主体43の一端から離れており、イジェクト終了検出スイッ
チ80はオフ状態である。同様に、クランプ完了検出手段であるローディング終了検出スイ
ッチ81の検出片81aはラック主体43の一端から離れており、ローディング終了検出スイッ
チ81もオフ状態である。
　位置U2はラック主体43がディスク装置1のベゼル3のある方向の反対方向(後側)に移動し
ている状態であり、ディスクDがクランプされている状態である。この時、イジェクト終
了検出スイッチ80の検出片80aはラック主体43の側面に接触しており、イジェクト終了検
出スイッチ80はオン状態である。同様に、ローディング終了検出スイッチ81の検出片81a
はラック主体43の一端によって押されており、ローディング終了検出スイッチ81もオン状
態である。
　すなわち、ローディング終了検出スイッチ81がオンになることによってローディングモ
ータ30がオフになり、ディスクDを引き込んでクランプするローディング動作は終了する
。
　また、イジェクト終了検出スイッチ80がオフになることによってローディングモータ30
がオフになり、ディスクDのクランプを解除して吐き出すイジェクト動作は終了する。
【００７８】
　図４５は、図２のディスク装置1のベースパネル6を中心として要部を抜粋した平面図で
ある。図２と異なり、幾つかの部品の記入が省略されている。
　キャリアブロック13の、ガイドシャフト15に近い箇所には最外周位置検出スイッチ75が
設けられ、キャリアブロック13が最外周位置に至ったら、キャリアブロック13に接触して
オフとなる。
【００７９】
　図４６は、ディスク装置1のうち、ディスク支持アーム17と角度位置検出スイッチ28の
関係を示す平面図である。
　図４７は、ディスク装置1の状態と動作を示す、タイミングチャートを兼ねた概略図で
ある。
　図４８乃至図５１は、図４７のうち、支持板19と角度位置検出スイッチ28の状態を示す
拡大平面図である。
　ディスク支持アーム17には連動して回動する支持板19が設けられている。
　支持板19の周縁部分は、その両端が半径方向に突出する部分と、その間に半径方向に窪
んでいる部分とよりなるカムを構成している。
　支持板19の近くには支持板19によって作動される角度位置検出スイッチ28が設けられて
いる。
　支持板19は角度位置検出スイッチ28の操作片28cを駆動するように設けられており、支
持板19が回動すると、操作片28cは支持板19の角度位置に応じて、角度位置検出スイッチ2
8の本体に対し、左/中央/右に角度位置が変化する。
【００８０】
　角度位置検出スイッチ28は二つのスイッチが内蔵されている。
　角度位置検出スイッチ28は内蔵するバネによって操作片28cが中央位置で安定する構成
となっており、操作片28cが一方に倒れると一方のスイッチが、もう一方に倒れるともう
一方のスイッチがそれぞれ排他的にオフになり、中央位置では二つのスイッチが両方とも
オン状態を維持している。
【００８１】
　図５２は、スロットイン方式のディスク装置1の、制御手段を中心に示すブロック図で
ある。制御手段であるマイコン70は内部に図示しないROM、RAM、CPU、バス等を有する周
知のものである。
　マイコン70のバスには、イジェクトスイッチ4と、スレッドモータ16と、角度位置検出
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スイッチ28と、モータドライバ71と、最外周位置検出スイッチ75と、データ処理部76と、
イジェクト終了検出スイッチ80と、ローディング終了検出スイッチ81とが接続されている
。
マイコン70にはこれ以外にも様々な構成要素が接続されているが、本発明に直接関係しな
い構成要素についてはその接続関係及び/または図示を省略している。
【００８２】
　イジェクトスイッチ4はベゼル3のスロット3aの近傍に配置されている、周知の押ボタン
式スイッチである。
　また、ベゼル3には通孔3b、3cが設けられており、通孔3b、3cから図示しないイジェク
トピンを差し込むことにより、前述のエマージェンシーイジェクト機構によってラック主
体43が駆動され、手動でディスクDの排出が可能なように構成されている。
　なお、イジェクトピンは従来の光ディスク装置におけるエマージェンシーイジェクト機
構にて使われる、周知の針金状のものである。
【００８３】
　スレッドモータ16はリードスクリュー79を駆動して、光ピックアップ12が載置されてい
るキャリアブロック13をディスクDの直径方向に往復動させるためのものであると共に、
後述するイジェクト準備状態に移行する際にはキャリアブロック13をスピンドルモータ11
の駆動軸から最も遠い位置へ移動させる。
【００８４】
　最外周位置検出スイッチ75はフレーム部材8内部に設けられ、キャリアブロック13がデ
ィスク最外周方向に移動してメカストップ位置に至った時に、キャリアブロック13に押さ
れてオフとなる。
　なお、これ以降、このメカストップ位置をディスク最外周位置と称する。
【００８５】
　モータドライバ71はローディングモータ30に電力を供給する為のものであり、例えばパ
ワートランジスタを中心とする回路にて構成される。
　マイコン70はモータドライバ71に対して2段階の電力制御を行う。この電力制御につい
ては後述する。
【００８６】
　データ処理部76は、信号処理回路77を経由して光ピックアップ12から読み取られる情報
を、ATAPIインターフェースを通じて上位装置に供給すると共に、上位装置から来る各種
命令に従ってマイコン70に動作指令を行う。
【００８７】
　イジェクト終了検出スイッチ80は、前述の通り、ローディングモータ30によって駆動さ
れるラック主体43がイジェクト動作を終了した位置において離される。すなわち、ラック
主体43がイジェクト動作の終了時点迄至ったことを検出するスイッチである。
【００８８】
　ローディング終了検出スイッチ81は、前述の通り、ローディングモータ30によって駆動
されるラック主体43がクランプ動作を終了した位置において押される。すなわち、ラック
主体43がローディング動作の終了時点迄至ったことを検出するスイッチである。
【００８９】
　角度位置検出スイッチ28には前述の通り、駆動開始位置検出スイッチ28aと中間位置検
出スイッチ28bの二つのスイッチが内蔵されている。
【００９０】
　イジェクトスイッチ4と、イジェクト終了検出スイッチ80と、ローディング終了検出ス
イッチ81と、角度位置検出スイッチ28に内蔵されている駆動開始位置検出スイッチ28a及
び中間位置検出スイッチ28bと、最外周位置検出スイッチ75は、夫々抵抗R1,R2,R3,R4,R5,
R6を介して電源電圧にてプルアップされており、オン状態で0Vになる。
【００９１】
[ローディング制御]
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　これよりローディング制御の動作にかかわる機能を説明する。
　図５３は、ディスク装置1にディスクDを挿入してローディング動作を行う際の、角度位
置検出スイッチ28に内蔵されている駆動開始位置検出スイッチ28a及び中間位置検出スイ
ッチ28bと、イジェクト終了検出スイッチ80と、ローディング終了検出スイッチ81との論
理状態を示す図である。
【００９２】
　時点t0はディスクDをスロット3aに挿入する前の状態であり、時点t1はディスクDをスロ
ット3aに挿入した後、ディスクDの周縁がディスク支持アーム17に接触した状態である。
　時点t0から時点t1迄は、図４７の「排出位置」と図４８の状態が該当する。
　使用者がディスク装置1へディスクDを押し込み、ディスクDがホルダー18に触れただけ
の位置である。これはディスク装置1からディスクDを排出し、ディスク支持アーム17が振
れ切って排出動作が完了した時の位置でもある。
　操作片28cは支持板19の第1の突出部分と接触しており、図４８では下方向に振れている
。
　この時点では駆動開始位置検出スイッチ28aとイジェクト終了検出スイッチ80とローデ
ィング終了検出スイッチ81がオフであり、中間位置検出スイッチ28bはオンである。
【００９３】
　時点t1から時点t2の直前迄は、図４８の状態から使用者がディスク装置1へディスクDを
更に押し込むことによって、ディスク支持アーム17が回動しているが、操作片28cは支持
板19の第1の突出部分と接触して摺接を続けている。
　この時点までは各スイッチの論理は時点t1の状態から変化しない。
【００９４】
　時点t2はディスクDがディスク支持アーム17を押し込み、駆動開始位置検出スイッチ28a
がオンになった状態であり、図４７の「駆動開始位置」と図４９が該当する。
　図４８の状態から使用者がディスク装置1へディスクDを更に押し込み、ディスクDがホ
ルダー18を通じてディスク支持アーム17を押し込む。
　これによって支持板19が回動し、操作片28cは支持板19の窪み部分に至る。
　支持板19の窪み部分は操作片28cと僅かに接触しないように構成されている為、支持板1
9と操作片28cは接触しない状態になる。
　図４９では、操作片28cは中央方向の位置を保っている。
　この時点で駆動開始位置検出スイッチ28aがオフからオンに転換する。
　なお、イジェクト終了検出スイッチ80とローディング終了検出スイッチ81がオフであり
、中間位置検出スイッチ28bはオンのままである。
【００９５】
　マイコン70は駆動開始位置検出スイッチ28aがオンになったことに呼応して、モータド
ライバ71にパルス状の駆動制御信号を与える。すなわち、PWM制御である。この実施例で
はデューティ比10%のパルスにてPWM制御を行う。この結果、モータドライバ71からは電源
電力がおよそ10%程度迄制限された状態の電力がローディングモータ30に供給される。
　すると、ローディングモータ30は弱い電力で回転を始め、ラック主体43を駆動し、これ
に呼応して誘引アーム50が駆動される。程なくして、誘引アーム50先端のローラ60はディ
スクDの外縁に接触する。しかし、マイコン70によるPWM制御により、ローディングモータ
30に供給される電力は弱く、ディスクDをローディング方向或はその逆であるイジェクト
方向へ駆動するだけの駆動力は生じ得ない。
　すなわち、この状態では実質的に使用者の手によるディスクDをディスク装置1へ押し込
む力にて引き込み動作が行われている。そして、誘引アーム50先端のローラ60がディスク
Dの外縁に接触しながら、ディスクDは使用者の手の力によってディスク装置1のローディ
ング方向へ飲み込まれていく。
　この時点では、ローディングモータ30をフルパワー駆動してはならない。何故ならば、
誘引アーム50先端のローラ60からディスクDの周縁に接触している点から発生する力の方
向が、ディスク装置1のローディング方向に向いていない状態では、逆にディスクDを排出
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する方向に力が加わってしまうからである。
【００９６】
　程なくして、ラック主体43が移動することにより、時点t3においてイジェクト終了検出
スイッチ80もオンになる。但し、ローディング動作には直接関係しない。
【００９７】
　時点t4はディスクDがディスク支持アーム17を押し込み、中間位置検出スイッチ28bがオ
フになった状態であり、図４７の「中間位置」と図５０が該当する。
　図４９の状態から支持板19が更に回動し、操作片28cは支持板19の窪み部分から第2の突
出部分に接触する。
　操作片28cは支持板19の第2の突出部分と接触することにより、図５０では中央方向から
僅かに上方向に振れている。
　この時、ディスクDはその過半部分がディスク装置1内部に至っている。
【００９８】
　マイコン70は中間位置検出スイッチ28bがオフになったことに呼応して、モータドライ
バ71に直流の駆動制御信号を与える。これにより、モータドライバ71からは電源電力が制
限されない状態の電力がローディングモータ30に供給される。すると、ローディングモー
タ30は強い電力で回転を始め、ラック主体43を更に駆動し、これに呼応して誘引アーム50
が駆動される。この時点で既に誘引アーム50先端のローラ60はディスクDの外縁に接触し
ているので、ディスクDをローディング方向へ駆動する。
【００９９】
　時点t5に至る直前において、ディスクDの周縁はストッパ72の舌片72bを押し込む。これ
により、前述のようにラック主体43のクランプ動作への移行が機械的に許可される。
【０１００】
　時点t5はディスクDの中心がスピンドルモータ11に設けられているクランプヘッド7と一
致し、クランプ動作が始まる状態であり、図５０の状態から支持板19が更に回動した状態
である。
　この状態は、角度位置検出スイッチ28には何の論理的変化はない。
【０１０１】
　時点t5からクランプ動作が進むと、ラック主体43は時点t6においてローディング終了検
出スイッチ81をオンにする。図４７の「ロード位置」と図５１が該当する。
　マイコン70はローディング終了検出スイッチ81がオンになったことに呼応して、モータ
ドライバ71に対して電源供給を禁止するべく制御する。すると、ローディングモータ30は
回転を停止し、ローディング動作は終了する。すなわち、クランプ動作が完了する。
【０１０２】
　図５４は、マイコン70にて行われる、ディスクローディング動作のフローチャートであ
る。この動作にかかるプログラムは、マイコン70内部にある、図示しないROMに格納され
ている。
【０１０３】
　ステップS100にてディスクローディング動作プログラムが開始する。すると、ステップ
S101にて駆動開始位置検出スイッチ28aがオンになったか否かを見る。駆動開始位置検出
スイッチ28aがオンになる迄はポーリングしている。
【０１０４】
　使用者の手によってディスクDがディスク装置1に挿入され、ディスクDの周縁がディス
ク支持アーム17先端のホルダー18に触れ、更にディスクDを押し込むと、駆動開始位置検
出スイッチ28aがオンになる。駆動開始位置検出スイッチ28aがオンになったら、ステップ
S102にて5秒間を計測するソフトウェアタイマを起動する。
【０１０５】
　つぎに、ステップS103にてローディングモータ30を10%のPWM駆動にて駆動する。ローデ
ィングモータ30はこの弱い電力にて回転駆動され、ラック主体43が駆動され、誘引アーム
50が駆動を開始する。程なくして、使用者の手によるディスクDの挿入速度に対して誘引
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アーム50が追従し、誘引アーム50先端のローラ60がディスクDの後端に接触する。但し、
ローディングモータ30に与えられる電力が弱いので、誘引アーム50はディスクDを押し込
む程の駆動力を持たない。
【０１０６】
　つぎに、ステップS104にて5秒タイマの値を見て、タイマ起動、すなわちディスクDが駆
動開始位置に至った時点から5秒を経過したか否かを見る。ステップS104にて5秒が経過し
ていなければ、次にステップS105にて中間位置検出スイッチ28bがオフになったか否かを
見る。
【０１０７】
　使用者の手によるディスクDの挿入操作により、ステップS101の時点から更にディスクD
が押し込まれると、やがてディスク支持アーム17は中間位置検出スイッチ28bをオフにす
る角度位置まで到達する。ステップS105にて中間位置検出スイッチ28bがオフになる迄は
、ステップS104に戻って5秒タイマを監視する。もし、5秒を経過していれば、操作者の手
による手動ローディング動作が遅すぎたか、或は操作者がディスクを途中で引き抜いたり
手動ローディング動作を中断したか等の要因が考えられる。そこで、ステップS106にてデ
ィスクDを排出するエラー処理を行い、終了する。
【０１０８】
　ステップS105にて中間位置検出スイッチ28bがオフになったことを検出したら、ステッ
プS107にて1.5秒を計測するソフトウェアタイマを起動する。なお、ステップS102の時は
手動ローディング操作なので5秒の余裕を見ているが、このステップS107ではローディン
グ機構による自動ローディング操作なので、1.5秒だけの余裕を見ている。
【０１０９】
　つぎに、ステップS108にてローディングモータ30を100%の電力にてフルパワー駆動をす
る。ローディングモータ30はこの強い電力にて回転駆動され、ラック主体43が駆動され、
誘引アーム50が強い駆動力を伴って駆動を継続する。これにより、誘引アーム50はディス
クDの後端を強い力にて押し込む。
【０１１０】
　つぎに、ステップS109にて1.5秒タイマの値を見て、タイマ起動、すなわちディスクDが
中間位置に至った時点から1.5秒を経過したか否かを見る。ステップS109にて1.5秒が経過
していなければ、次にステップS110にてローディング終了検出スイッチ81がオンになった
か否かを見る。
【０１１１】
　誘引アーム50によってディスクDが押し込まれ、クランプ可能な位置に到達すると、や
がてディスクDの周縁はストッパ72の舌片72bを押し込み、ラック主体43のクランプ動作へ
の移行が機械的に許可される。すると、ローディング動作が進むことによってディスクD
のクランプ動作が滞りなく行われ、ラック主体43の先端はローディング終了検出スイッチ
81をオンにする位置まで到達する。ステップS110にてローディング終了検出スイッチ81が
オンになる迄は、ステップS109に戻って1.5秒タイマを監視する。もし、操作者がディス
クを途中で引き抜いたりしたか等で、ストッパ72が解除されないままラック主体43が進み
、ラック主体43がストッパ72に突き当たる図４３の状態になると、1.5秒を経過してしま
う。そこで、ステップS111にてローディングモータ30を逆回転させ、ディスクDを排出す
るエラー処理を行い、終了する。
【０１１２】
　ステップS110にて1.5秒の間にローディング終了検出スイッチ81がオンになったことを
検出したら、ステップS112にてローディングモータ30をオフ制御し、ステップS113にてロ
ーディング動作を終了する。
【０１１３】
[イジェクト制御]
　これよりイジェクト制御の動作にかかわる機能を説明する。
　マイコン70内部の図示しないROMには、イジェクト制御処理機能とイジェクト準備が必
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要な状態であるか否かを判断する「要イジェクト準備」判断機能とを提供するプログラム
が格納されている。
　また、マイコン70には、上位装置からATAPIインターフェースを通じて来る様々な命令
がデータ処理部76を経由して入力される。
【０１１４】
　本実施例にかかるディスク装置1において、クランプヘッド7にクランプされているディ
スクDをイジェクトするには、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッド7にクランプされて
いる状態からクランプを解除しなければならない。
　クランプを解除するには、スピンドルモータ11の上下動の邪魔にならないように、クラ
ンプ解除動作に先立って予めキャリアブロック13をディスク最外周位置へ移動させなけれ
ばならない。
　マイコン70は、ディスクDのイジェクト動作を行う際には、先ずキャリアブロック13が
ディスク最外周位置に位置しているか否かを最外周位置検出スイッチ75にて検出する。
　最外周位置検出スイッチ75の検出結果により、キャリアブロック13がディスク最外周位
置に位置していないとわかった場合は、キャリアブロック13をディスク最外周位置へ移動
させるべくスレッドモータ16を制御する。
　スレッドモータ16を制御してキャリアブロック13をディスク最外周位置へ移動させなが
ら最外周位置検出スイッチ75の検出結果を監視し続け、程なくしてキャリアブロック13が
ディスク最外周位置に位置していることを最外周位置検出スイッチ75の検出結果によって
判断されると、これを受けてローディングモータ30を駆動すべくモータドライバ71を制御
する。
【０１１５】
　ディスク装置1は上位装置である周知のパソコンに組み込まれることを想定して作られ
ている。
　パソコンは使用者の意思によって電源がオン/オフされるものであり、したがってディ
スク装置1はパソコンの電源供給が断たれるきっかけを把握することができない。
　前述から明らかなように、ディスク装置1は電源の供給が断たれる際にキャリアブロッ
ク13がディスク最外周位置に位置していないと、キャリアブロック13がスピンドルモータ
11の上下動の邪魔となり、エマージェンシーイジェクト機構を働かせることができない。
　そこで、本発明ではディスク装置1が上位装置からすぐにアクセスを要求される可能性
が低くなった場合や、上位装置から明示的に待機状態への移行を要求された場合に、キャ
リアブロック13をディスク最外周位置へ移動させる処理を行う。
　すなわち、ディスク装置1を、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッド7にクランプされ
ている状態において、ディスクDは排出しないが、キャリアブロック13がディスク最外周
位置にあって、ディスクDの排出がすぐにできる状態にする。
　これ以降、この状態をイジェクト準備状態と称する。
　同様に、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッド7にクランプされていない状態をディス
ク排出状態と称し、ディスクDの中心孔Daがクランプヘッド7にクランプされていると共に
、キャリアブロック13がディスク最外周位置になく、ディスクDの排出がすぐにはできな
い状態をディスク再生状態と称する。
　すなわち、本発明によるディスク装置1は、ディスク再生状態からディスクDをイジェク
トするには、一旦イジェクト準備状態を経て、ディスク排出状態に移行する。
【０１１６】
　図５５は本発明にかかるマイコン70の制御動作を記すフローチャートであり、図５６は
図５５の制御動作と平行して動作する、ディスク装置1の状態をチェックする動作を記す
フローチャートである。
【０１１７】
　以下、図５５の制御動作を説明する。
　ステップS200にて開始する制御動作は、ステップS201において、先ずディスクDがロー
ディング機構によってディスク装置1内部に導かれて、ディスクDの中心孔Daがクランプヘ
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ッド7にクランプされているか否かが検証される。
ローディング動作の完了時にローディング終了検出スイッチ81がラック主体43によって押
されることに呼応して、マイコン70はディスクDがロードされているか否かを把握してい
る。ディスクDがロードされていない場合は、ディスクがロードされるまで確認を続ける
。
【０１１８】
　ステップS201にてディスクDがロードされている場合は、ステップS202にて「要イジェ
クト準備」フラグが立っているか否かが検証される。この「要イジェクト準備」フラグを
立てる処理は図５６と共に後述する。「要イジェクト準備」フラグが立っていない場合は
、「要イジェクト準備」フラグが立つまで確認を続ける。
【０１１９】
　ステップS202にて「要イジェクト準備」フラグが立っている場合は、ステップS203にて
キャリアブロック13がディスク最外周位置にあるか否かが、最外周位置検出スイッチ75を
通じて検証される。もし、キャリアブロック13がディスク最外周位置に位置していないと
わかった場合は、ステップS204にてキャリアブロック13をディスク最外周位置へシークさ
せるべく、スレッドモータ16を駆動して、リードスクリュー79を回転駆動させる。
　リードスクリュー79の回転駆動制御はキャリアブロック13がディスク最外周位置に至る
ことを最外周位置検出スイッチ75によって検出するまで続けられる。
【０１２０】
　ステップS203にてキャリアブロック13がディスク最外周位置に位置している場合は、ス
テップS205にて「イジェクト命令」フラグが立っているか否かが検証される。
もし、「イジェクト命令」フラグが立っている場合は、ステップS206にてイジェクト動作
が行われ、そうでない場合はステップS202に戻り、「要イジェクト準備」フラグが立つま
で確認を続ける。
【０１２１】
　図５５のフローチャートにおいて、ステップS202及びステップS205の判定結果が偽(No)
であった場合、ステップS202の頭に戻る他に、ステップS201の頭に戻る処理としても良い
。
【０１２２】
　なお、「要イジェクト準備」フラグ及び「イジェクト命令」フラグは、ディスクDのイ
ジェクト動作が完了すると下ろされる。
　また、ディスクDが装着されていて、且つ「要イジェクト準備」フラグが上がっている
状態であっても、上位装置からディスク装置1に再生命令が来ると、キャリアブロック13
はディスク内周側へ移動され、「要イジェクト準備」フラグは下ろされる。
【０１２３】
　以下、図５６の「要イジェクト準備」判断動作を説明する。
　ステップS207にて判断ルーチンが開始されると、ステップS208にてイジェクトボタンが
押されたか、すなわちイジェクトスイッチ4がオンになったか否かが検証される。
　イジェクトスイッチ4がオンになったら、ステップS210にてイジェクト命令フラグを上
げる。
【０１２４】
　ステップS208にてイジェクトスイッチ4がオンになっていない場合は、ステップS209に
て上位装置からイジェクト命令が来ているか否かが検証される。
　イジェクト命令が来ていれば、ステップS210にてイジェクト命令フラグを上げる。
【０１２５】
　ステップS209にて上位装置からイジェクト命令が来ていない場合は、ステップS211にて
タイムアウトになっているか否かが検証される。
　マイコン70はプログラムによりなる図示しないソフトウェアタイマを稼動させており、
上位装置から来るコマンドがデータ処理部76を通じて受け入れられ、コマンドが来る度毎
にソフトウェアタイマをゼロクリアしている。
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　ソフトウェアタイマは所定の時間、例えば8分間を計測し、8分を過ぎたらタイムアウト
状態に移行する。
【０１２６】
　ステップS211にて、最後に上位装置から来た命令から8分が経過していないと判断され
た場合は、ステップS213にて上位装置からスリープコマンドが来たか、すなわち待機状態
への移行が命ぜられたか否かを検証する。
　ステップS211にて、最後に上位装置から来た命令から8分が経過していると判断された
場合は、後述のステップS212に移行する。
【０１２７】
　ステップS213にて上位装置からスリープコマンドが来ていないと判断された場合は、ス
テップS214にて上位装置からシャットダウン命令が来たか否かを検証する。
　ステップS213にて上位装置からスリープコマンドが来ていると判断された場合は、後述
のステップS212に移行する。
　もし、上位装置がシャットダウン状態になったら、それから暫くするとディスク装置1
への電源供給は断たれるので、イジェクト準備状態に移行する必要がある。
　ステップS214にて上位装置からシャットダウン命令が来ていないと判断された場合は、
ステップS215にて上位装置の電源が外部電源から内装電源、つまりAC電源からDC電源に切
り替わったか否かを示す命令が来たか否かを検証する。
　もし、上位装置が例えばノートパソコンであり、電源供給手段がACアダプタからDCバッ
テリへ切り替わった際には、例えば停電等による緊急事態が発生した可能性が考えられる
。
　同様に、デスクトップパソコンやサーバマシンであって、停電に備えて無停電電源(Uni
nterruptible Power Supplies:UPS)が接続されている場合でも、停電時にUPSから発せら
れる制御信号を受けて同様の処置を施す必要がある。
　なお、ステップS214及びS215は、標準的なATAPIの規格には存在しない、俗にベンダー
ユニークと言われる、いわゆるメーカー独自のコマンドである。
　本発明によるディスク装置1は、納入先に応じて、製造完了後出荷直前時にマイコン70
内の図示しないフラッシュメモリやジャンパスイッチ等を操作することにより、ステップ
S214及びステップS215を有効にしたり無効にしたりできる。
　ステップS214にて上位装置からシャットダウン命令が来たと判断された場合は、後述の
ステップS212に移行する。
【０１２８】
　ステップS211、S213、S214及びS215の判断結果が真(Y)の場合と、ステップS210の処理
後は、ステップS212にて「要イジェクト準備」フラグを上げる。
　ステップS208から始まりステップS213或はS214或はS215を経てもなお判断結果が偽(N)
の場合は、ステップS216にて前述のイジェクト命令フラグ及び「要イジェクト準備」フラ
グを上げることなくこのサブルーチンを終了する。
　ステップS207から始まりステップS216にて終わるサブルーチンは、短いサイクルで繰り
返し実行される。
【０１２９】
　以上に記したように、本発明にかかるディスク装置1は、以下のように動作する:
(a) ディスクDの挿入後、ディスクDが中間位置に至ったことを中間位置検出スイッチ28b
が検出すると、誘引アーム50はディスクDを強い力にてクランプが可能な位置迄引き込む
。
(b) ディスクDがクランプ可能な位置に至ると、ディスクDの周縁がストッパ72を押し込み
、ラック主体43に対してクランプ動作への移行が機械的に許可される。
(c) ディスクDのローディング動作が正常に終了したことをクランプ完了検出手段である
ローディング終了検出スイッチ81が検出すると、ローディングモータ30は停止する。
(d) 上記動作において、中間位置検出スイッチ28bにてディスクDが中間位置に至ったこと
を検出してから1.5秒間を経過してもローディング終了検出スイッチ81によるローディン
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グ動作の終了が検出できない場合は、ストッパ72の働きによってラック主体43のクランプ
動作への移行が許可されなかった等の要因によって、クランプ動作が失敗したものとみな
し、ローディングモータ30を逆回転させ、ディスクDのイジェクト動作を行う。
【実施例２】
【０１３０】
　図５７は、本発明の第２の実施例にかかるディスク装置1'の内部構造を示す平面図であ
り、図５８はディスク装置1'を裏面から見た一部拡大図である。
　図５７は図２と殆ど同じであるが、ディスク装置1'の奥側にディスク装置1のストッパ7
2、板バネ83などに代えて、フォトインタラプタ86が設けられている。
　フォトインタラプタ86は、フォトダイオードとフォトトランジスタの組によりなる周知
の反射型光センサであり、ディスクDがクランプ可能な位置においてディスクDの外周部分
に隠れるような位置に設けられている。
　ディスクDがクランプ可能な位置の近く迄来ると、フォトダイオードの光はディスクDの
外周部の記録面で反射し、反射光はフォトトランジスタに照射され、フォトトランジスタ
がオン動作することにより、ディスクDの存在が把握できる。
　なお、ディスク装置1'のケース2の裏面の、フォトインタラプタ86に対向する位置には
、ディスクDの非挿着時にケース2からの反射光による誤検出を防止する為の図示しない光
反射防止膜が貼付されている。光反射防止膜はつや消し処置された黒或は緑色等の、フォ
トダイオードの光を殆ど反射しない色と表面処理が施されている。
　図５８は図４４と殆ど同じであるが、ラック主体43の位置を検出するスイッチとして、
イジェクト終了検出スイッチ80とローディング終了検出スイッチ81との間に、引き込み終
了検出手段であるクランプ位置検出スイッチ87が設けられている。
　クランプ位置検出スイッチ87は、ラック主体43の移動動作によって誘引アーム50がディ
スクDをクランプ可能な位置に至らしめた時にオン動作されるように設けられており、正
常にクランプ動作される過程においては、フォトインタラプタ86のオン動作の後にオン動
作される位置に設けられている。
　すなわち、クランプ位置検出スイッチ87がオンになった時にフォトインタラプタ86がオ
ンであれば、ディスクDは正常にクランプ可能な位置に至っているものと判断でき、逆に
フォトインタラプタ86がオフであれば、ディスクDは正常にクランプ可能な位置に至って
いないものと判断できる。
　フォトインタラプタ86及びクランプ位置検出スイッチ87もまた、第1の実施例と同様に
マイコン70に接続されており、マイコン70はローディング動作及びイジェクト動作の制御
を司る。
【０１３１】
　図５９は、ディスク装置1'にディスクDを挿入し、ローディング動作を行う際の、角度
位置検出スイッチ28に内蔵されている駆動開始位置検出スイッチ28a及び中間位置検出ス
イッチ28bと、イジェクト終了検出スイッチ80と、ローディング終了検出スイッチ81と、
フォトインタラプタ86と、クランプ位置検出スイッチ87の論理状態を示す図である。
　図５９は図５３と殆ど同じであるが、フォトインタラプタ86とクランプ位置検出スイッ
チ87の論理状態が追加されている。
　図５９において、時点t4にてローディングモータ30は強い電力で回転を始め、ディスク
Dをローディング方向へ駆動する動作迄は第１の実施例と同じである。
　ディスクDがクランプ可能な位置の近く迄至ると、時点t7にてフォトインタラプタ86が
ディスクDを検出してオンになる。
　程なくして時点t5にて、クランプ位置検出スイッチ87がラック主体43の移動によってオ
ンになる。
　マイコン70はクランプ位置検出スイッチ87がオンになった時にフォトインタラプタ86が
オンであれば、ディスクDは正常にクランプ可能な位置に至っているものと判断し、ロー
ディングモータ30の回転制御を続ける。
　もし、逆にクランプ位置検出スイッチ87がオンになった時にフォトインタラプタ86がオ



(24) JP 4155191 B2 2008.9.24

10

20

30

40

50

フであれば、ディスクDは正常にクランプ可能な位置に至っていないものと判断し、直ち
にローディングモータ30の回転方向を反転制御する。
【０１３２】
　本発明は上記例に限定されず、様々な変形例が考えられる。以下、列挙する:
(1) ステップS106及びS111におけるエラー検出時のイジェクト動作は、図３７及び図３８
に示したレバーアーム44の復帰をも目的としている。この動作が完了しない間にディスク
を再び挿入されると、ディスクの記録面の破損、またはディスク装置1の機構部分の致命
的破損に繋がる可能性があるので良くない。そこで、エラー検出時のイジェクト動作の期
間は、ベゼル3に設けられているインジケータ5を点滅させるべくマイコン70にて制御する
ように構成しても良い。
(2) ストッパ72の位置も上記例に限定されず、ディスクDがクランプ可能な位置にある時
にディスクDの中心からディスク装置1の奥側で、且つディスクDの外周を検出できる位置
に変更可能である。要するに、ディスクDがクランプ可能な位置にある時に限り、ラック
主体43に対してクランプ動作への移行が許可されるように構成されていれば良い。
(3) フォトインタラプタ86も同様に上記例に限定されず、ディスクDがクランプ可能な位
置に至った時において、ディスクDの中心からディスク装置1の奥側で、且つディスクDの
存在を検出できる位置であれば、適宜変更可能である。
【図面の簡単な説明】
【０１３３】
【図１】本発明の第1の実施例にかかるディスク装置の外観を示す斜視図である。
【図２】図１のディスク装置の内部構造を示す平面図である。
【図３】図１ディスク装置に内部構造を示す斜視図である。
【図４】図１のディスク装置の底面における内部構造を示す図である。
【図５】図１のディスク装置の動作状態を説明するための図である。
【図６】クランプ動作を説明するための図である。
【図７】ディスク支持アームの構成を説明するための斜視図である。
【図８】ディスクの搬入の状態を説明するための図である。
【図９】駆動機構Cの構成を説明するための分解斜視図ある。
【図１０】ローディングギヤユニットを説明するための図である。
【図１１】ローディングギヤユニットの動作状態を説明するための図である。
【図１２】ラックギヤユニットの構成を示す斜視図である。
【図１３】昇降機構の動作の第1工程を示す図である。
【図１４】昇降機構の動作の第2工程を示す図である。
【図１５】昇降機構の動作の第3工程を示す図である。
【図１６】昇降機構の動作の第4工程を示す図である。
【図１７】昇降機構の動作の第5工程を示す図である。
【図１８】昇降機構の動作の第6工程を示す図である。
【図１９】昇降機構の動作の第7工程を示す図である。
【図２０】クランプヘッドの昇降動作における往路過程を示す図である。
【図２１】クランプヘッドの昇降動作における復路過程を示す図である。
【図２２】ディスク支持アームの動作状態の第1工程を示す図である。
【図２３】ディスク支持アームの動作状態の第2工程を示す図である。
【図２４】ディスク支持アームの動作状態の第3工程を示す図である。
【図２５】ディスク支持アームの動作状態の第4工程を示す図である。
【図２６】ディスク支持アームの動作状態の第5工程を示す図である。
【図２７】ディスク支持アームの動作状態の第6工程を示す図である。
【図２８】ディスク支持アームの搬出時の動作状態を説明する図である。
【図２９】誘引アームの作動機構の構成を示す分解斜視図である。
【図３０】レバーアームの分解斜視図である。
【図３１】レバーアームの組立斜視図である。
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【図３２】誘引アームの動作の第1工程を示す図である。
【図３３】誘引アームの動作の第2工程を示す図である。
【図３４】誘引アームの動作の第3工程を示す図である。
【図３５】誘引アームの動作の第4工程を示す図である。
【図３６】誘引アームの動作の第5工程を示す図である。
【図３７】レバーアームの動作態様を説明するための平面図である。
【図３８】レバーアームの動作態様を説明するための断面図である。
【図３９】正常なクランプ動作におけるラック主体とストッパの位置関係の第1工程を示
す図である。
【図４０】正常なクランプ動作におけるラック主体とストッパの位置関係の第2工程を示
す図である。
【図４１】正常なクランプ動作におけるラック主体とストッパの位置関係の第3工程を示
す図である。
【図４２】異常なクランプ動作におけるラック主体とストッパの位置関係の第1工程を示
す図である。
【図４３】異常なクランプ動作におけるラック主体とストッパの位置関係の第2工程を示
す図である。
【図４４】ラック主体とイジェクト終了検出スイッチとローディング終了検出スイッチの
位置関係を示す、図４の一部拡大図である。
【図４５】最外周位置検出スイッチの位置関係を示す、図２のベースパネルを中心に抜粋
した平面図である。
【図４６】ディスク支持アームと角度位置検出スイッチを説明するための図である。
【図４７】ディスクの位置関係と角度位置検出スイッチの状態を示す図である。
【図４８】角度位置検出スイッチとカムの位置関係の第1工程を示す図である。
【図４９】角度位置検出スイッチとカムの位置関係の第2工程を示す図である。
【図５０】角度位置検出スイッチとカムの位置関係の第3工程を示す図である。
【図５１】角度位置検出スイッチとカムの位置関係の第4工程を示す図である。
【図５２】ディスク装置の制御部分を説明するための図である。
【図５３】ディスクローディング動作における各検出スイッチの論理の変化を示すタイム
チャートである。
【図５４】ディスクローディング動作を説明するフローチャートである。
【図５５】ディスクイジェクト動作を説明するフローチャートである。
【図５６】ディスクイジェクト動作を決定するフラグの設定を説明するフローチャートで
ある。
【図５７】本発明の第2の実施例にかかるディスク装置の内部構造を示す平面図である。
【図５８】図５７のディスク装置において、ラック主体とイジェクト終了検出スイッチと
ローディング終了検出スイッチとクランプ位置検出スイッチの位置関係を示す、図４の一
部拡大図である。
【図５９】ディスクローディング動作における各検出スイッチ及びセンサの論理の変化を
示すタイムチャートである。
【図６０】従来のディスク装置の内部構造を示す平面図である。
【符号の説明】
【０１３４】
　1・・・・・・ディスク装置
　2・・・・・・シャーシケース
　3・・・・・・ベゼル
　4・・・・・・イジェクトスイッチ
　5・・・・・・インジケータ
　6・・・・・・ベースパネル
　7・・・・・・クランプヘッド
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　8・・・・・・フレーム部材
　9・・・・・・緩衝支持構造
　10・・・・・ターンテーブル
　11・・・・・スピンドルモータ
　12・・・・・光ピックアップ
　13・・・・・キャリアブロック
　14・15・・ガイドシャフト
　16・・・・・スレッドモータ
　17・・・・・ディスク支持アーム
　18・・・・・ホルダー
　19・・・・・支持板
　20・・・・・枢支ピン
　21・・・・・第1のリンクアーム
　22・・・・・引張コイルバネ
　23・・・・・第2のリンクアーム
　24・・・・・リベットピン
　25・・・・・枢支ピン
　26・・・・・ロックレバー
　27・・・・・捻りコイルバネ
　28・・・・・角度位置検出スイッチ
　28a・・・・・駆動開始位置検出スイッチ
　28b・・・・・中間位置検出スイッチ
　29・・・・・起動ピン
　30・・・・・ローディングモータ
　31・・・・・ウオームギヤ
　32・・・・・ダブルギヤ
　33・・・・・ダブルギヤ
　34・・・・・ダブルギヤ
　35・・・・・ギヤベース
　36・・・・・ホルダー
　37・・・・・枢支ピン
　38・・・・・圧縮コイルバネ
　39・・・・・リミットスイッチ
　40・・・・・スライダー部材
　41・・・・・枢支ピン
　42・・・・・引張コイルバネ
　43・・・・・ラック主体
　44・・・・・レバーアーム
　45・・・・・ギヤ部材
　46・・・・・押圧ピン
　47・・・・・ダブルギヤ
　48・・・・・ギヤフレーム
　49・・・・・作用片
　50・・・・・誘引アーム
　51・・・・・スライド部材
　52・・・・・スライド部材
　53・・・・・従動ピン
　54・・・・・弾性リング
　55a・・・・リンク部材
　55b・・・・リンク部材
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　55c・・・・従動ピン
　56・・・・・クランプ解除ピン
　57・・・・・従動ピン
　58・・・・・枢支ピン
　59・・・・・枢支ピン
　60・・・・・ローラ
　70・・・・・マイコン
　71・・・・・モータドライバ
　72・・・・・ストッパ
　73・・・・・開口部
　74・・・・・スペーサ
　75・・・・・最外周位置検出スイッチ
　76・・・・・データ処理部
　77・・・・・信号処理回路
　79・・・・・リードスクリュー
　80・・・・・イジェクト終了検出スイッチ
　81・・・・・ローディング終了検出スイッチ
　83・・・・・板バネ
　84・・・・・支柱
　86・・・・・フォトインタラプタ
　87・・・・・クランプ位置検出スイッチ
　A・・・・・・駆動系ユニット
　B・・・・・・ヘッドユニット
　C・・・・・・駆動機構
　D・・・・・・ディスク
　E・・・・・・搬送機構
　R1,R2,R3,R4,R5,R6・・・・・・抵抗
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