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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　プリント回路基板用自動挿入機のためのフィーダ装置（１）であって、ハウジングと、
駆動モータ（３、３’）と、歯車ユニット（５）と、トランスポートテープに係合するピ
ンホイール（６）とを備え、前記駆動モータ（３、３’）及び前記歯車ユニット（５）が
、前記駆動モータ（３、３’）及び前記歯車ユニット（５）の軸が前記ハウジングの共通
の側壁（２）に直角であるように前記側壁（２）に配置され、ステータ（１５、１５’）
が前記ハウジングの側壁（２）に固定される、フィーダ装置（１）において、
　前記駆動モータ（３）のロータ（１４、１４’）が、前記ハウジングの側壁（２）に固
定的に連結された１つの軸（４、４’）に回転可能に取り付けられ、
　前記駆動モータ（３）の前記ロータ（１４）が、恒久的に励磁され、前記ステータ（１
５）の中に配置されることを特徴とするフィーダ装置。
【請求項２】
　前記軸（４）と前記ハウジングの側壁（２）との間における前記固定連結が、スリーブ
（１６）によって実現されることを特徴とする、請求項１に記載のフィーダ装置。
【請求項３】
　前記スリーブ（１６）が前記ハウジングの側壁（２）に圧入されることを特徴とする、
請求項２に記載のフィーダ装置。
【請求項４】
　前記軸（４）が前記スリーブ（１６）に圧入されることを特徴とする、請求項２又は３
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に記載のフィーダ装置。
【請求項５】
　前記スリーブ（１６）が、前記ハウジングの側壁（２）に前記スリーブを当接させるサ
ポートフランジを備えることを特徴とする、請求項２～４のいずれか一項に記載のフィー
ダ装置。
【請求項６】
　歯車ユニットにトルクを伝達するためのピニオン（９、９’）が、前記駆動モータ（３
、３’）の前記ロータ（１４、１４’）の一側の適所に固定されることを特徴とする、請
求項１～５のいずれか一項に記載のフィーダ装置。
【請求項７】
　前記側壁（２）が、歯車の軸（１１）が適所で中に固定される追加の穴を備えることを
特徴とする、請求項１～６のいずれか一項に記載のフィーダ装置。
【請求項８】
　前記ピンホイール（６）が、その上に配置された、前記トランスポートテープを位置決
めするためのエンコーダ（１３）を有していることを特徴とする、請求項１～７のいずれ
か一項に記載のフィーダ装置。
【請求項９】
　前記ピンホイール（６）上の前記エンコーダ（１３）が、インクリメンタル型回転エン
コーダであり、前記エンコーダ（１３）のパルスの数が移送位置の数と同一であることを
特徴とする、請求項８に記載のフィーダ装置。
【請求項１０】
　前記ピンホイール（６）上の前記エンコーダ（１３）が、インクリメンタル型回転エン
コーダであり、前記エンコーダ（１３）のパルスの数が、前記駆動モータ（３、３’）の
サーボ運転及び前記ピンホイール（６）の正確な位置決めを行うのに十分に大きいことを
特徴とする、請求項８に記載のフィーダ装置。
【請求項１１】
　追加のエンコーダシステムが、前記ピンホイール（６）の絶対位置を測定するための参
照パルスを生成するために設けられることを特徴とする、請求項８～１０のいずれか一項
に記載のフィーダ装置。
【請求項１２】
　前記エンコーダ（１３）が、スイッチを入れられた際に絶対位置を与えるアブソリュー
ト型回転エンコーダであることを特徴とする、請求項８に記載のフィーダ装置。
【請求項１３】
　インクリメンタル型回転エンコーダが、前記アブソリュート型回転エンコーダに加えて
設けられることを特徴とする、請求項１２に記載のフィーダ装置。
【請求項１４】
　前記インクリメンタル型回転エンコーダのパルスの数が移送位置の数と同一であること
を特徴とする、請求項１３に記載のフィーダ装置。
【請求項１５】
　前記インクリメンタル型回転エンコーダのパルスの数が、前記駆動モータ（３、３’）
のサーボ運転及び前記ピンホイール（６）の正確な位置決めを行うのに十分に大きいこと
を特徴とする、請求項１３に記載のフィーダ装置。
【請求項１６】
　前記トランスポートテープに配置されたカバーシートに前記駆動モータ（３、３’）を
連結する追加の機械的伝達要素が設けられることを特徴とする、請求項１～１５のいずれ
か一項に記載のフィーダ装置。
【請求項１７】
　前記エンコーダが、較正プロセス中に確認される前記ピンホイールの個々の歯の幾何学
的偏差を記憶している補正表にアクセスできることを特徴とする、請求項８に記載のフィ
ーダ装置。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ハウジングと、駆動モータと、歯車ユニットと、トランスポートテープに係
合するピンホイールとを備えるプリント回路基板用自動挿入機のためのフィーダ装置であ
って、前記駆動モータ及び前記歯車ユニットが、その駆動モータ及び歯車ユニットの軸が
ハウジングの共通の側壁に直角であるようにその側壁に配置され、ステータがハウジング
の側壁に直接固定され、ハウジングの側壁が前記駆動モータの側壁を同時に画成するフィ
ーダ装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　自動挿入機は、プリント回路基板に電子部品を位置決めするために用いられる。電子部
品は、厚紙又はプラスチック材料から成るトランスポートテープの上に配置され、別のテ
ープによって覆われる。トランスポートテープはロールの中に巻かれ、フィーダに挿入さ
れる。トランスポートテープはトランスポートテープの少なくとも１つの辺に穴を有し、
前記穴は、駆動モータによって駆動され、したがってトランスポートテープを移動させる
ピンホイールによって係合される。カバーシートは、電子部品が露出されるように同時に
はがされる。電子部品は、ピンホイールを用いて移送位置で正確に位置決めされ、真空ピ
ペットによって取り外され、プリント回路基板の上に配置される。
【０００３】
　電子部品がサイズ的にますます小さくなり、プリント回路基板の上の電子部品の数が継
続的に増加するので、現代の自動挿入機は、電子部品を運ぶトランスポートテープを有す
る最大可能数のフィーダ装置のための場所を提供しなければならない。場所を節約するた
めには、個々のフィーダ装置は、可能な限り幅が狭くなければならない。
【０００４】
　駆動モータとして軸がフィーダ装置の側壁に平行に延在する薄型モータを用いることが
知られている。したがって、このような従来の円筒形駆動装置は、極めて小さい直径を有
さなければならず、すなわち、前記円筒形駆動装置によって生成することができるトルク
は単に極めて低く、したがって、高い歯車減速が必要であることになる。
【０００５】
　駆動モータとして軸がフィーダ装置の側壁に直角に延在する扁平モータを用いることも
また知られている。これら内側又は外側ロータタイプの扁平モータは、低い全体高さに基
づいて実質的に高いトルクを実現することができる。
【０００６】
　このようなフィーダ装置は、例えば欧州特許第０８９７２５８号から知られている。こ
の特許明細書は、本体に固定され、前記本体に同様に固定される電気モータによって駆動
されるテープ供給ユニットを備えるフィーダ装置について記載している。テープ供給ユニ
ットは、電子部品とともにトランスポートテープを前進させ、一方、カバーシートは同時
に取り外される。移送位置では、電子部品は、真空ピペットによって吸い上げられ、プリ
ント回路基板の上に配置される。駆動モータが、トランスポートテープの上にある電子部
品を移送位置に正確に位置決めすることができるパルスモータであることが好ましい。こ
れは、例えば、パルスモータのパルスの数又はパルス継続時間を変化させることによって
実現することができる。
【０００７】
　さらに、独国特許出願公開第１０１５７２３０号は、自動挿入機用のフィーダ装置につ
いて記載している。このフィーダ装置は、トランスポートテープ供給ユニットを上に配置
されている本体と、カバーシートがトランスポートテープから内部で分離される分離機と
、カバーシートが内部で巻き上げられる回収ユニットとを備える。この供給ユニット、分
離機、及び回収ユニットは、本体の１つの側に固定して取り付けられ、複数のアーマチュ
アコイルを上に配置されているディスク要素によって駆動される。軸が、この第１のディ
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スク要素の中央で回転可能に支持される。この軸は、円形の永久磁石手段に連結される第
２のディスク要素を固定する。永久磁石手段とアーマチュアコイルの間の相互作用により
、軸は回転される。この回転運動は、供給ユニット、分離機、及び回収ユニットに伝達さ
れる。
【０００８】
　自動挿入機ための別のフィーダ装置が、米国特許第６３７９０９８号で開示されている
。このフィーダ装置は、トランスポートテープを前進させるための第１の駆動モータと、
トランスポートテープからカバーシートをはがすための機構を駆動する第２の駆動モータ
とを備える。第１の駆動モータは、フィーダ装置のフレームに固定して取り付けられる円
筒形のステータを含む。中空の円筒形のロータが、ステータを囲み、それによって空隙が
ロータとステータの間に形成される。ロータは、永久磁石の後に形成された歯車を有する
中空の円筒形の前記永久磁石を含む。この歯車は、ロータを適所に保持する４つの追加の
歯車と噛合う。
【０００９】
　従来技術から知られるこれらフィーダ装置は、フィーダ装置の厚さが駆動モータの長さ
並びにモータのハウジング壁及びフィーダ装置の厚さによって決定される限りにおいて不
都合である。米国特許第６３７９０９８号に記載されたフィーダ装置の場合には、軸なし
駆動モータを用意することによって及び４つの歯車を用いてロータを支持することによっ
てこの欠点を改善する試みが行われる。これはシステムの組立を比較的複雑にする。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　したがって、本発明の目的は、さらに低減することができる厚さ及び簡単な構造的デザ
インを有し、したがって容易に組み立てることができるフィーダ装置を提供することであ
る。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　この目的を達成するために、本発明は、駆動モータのロータがハウジングの側壁に固定
的に連結されたただ１つの軸に回転可能に取り付けられるように考案されている。
【００１２】
　ハウジングの側壁にある軸に駆動モータのロータが取り付けられることによって、ベア
リングを有するモータのベースプレートを省くことができる。したがって、厚さはさらに
低減される。ロータがただ１つの軸に取り付けられるので、容易な組立が可能である。ロ
ータは、軸が側壁を完全に又は可能な限り長く側壁の断面に沿って貫通する点で傾斜安定
性を与えられる。ロータは、単純なベアリング又は減摩ベアリングによって軸に取り付け
ることができる。
【００１３】
　有利な実施形態によると、スリーブがハウジングの側壁に設けられ、駆動モータの軸が
前記スリーブに圧入される。軸を支持するのに利用可能な領域は、このように拡大される
。したがって、軸の傾斜安定性はさらに増加される。これに関連して、スリーブが、側壁
に前記スリーブを当接させるサポートフランジを備えるとまた有利である。
【００１４】
　スリーブがハウジングの側壁に固定して保持することを可能にするためには、ハウジン
グの側壁の中にスリーブを圧入することが有利である。
【００１５】
　別の実施形態によると、ハウジングの側壁は、歯車ユニット軸が中に配置される追加の
穴を備えることができる。フィーダ装置の厚さは、このようにしてさらに低減することが
できる。別々の部品が側壁に取り付けられると生じる取付け誤差は、ハウジングの側壁の
中にあるロータ軸及び歯車ユニット軸を支持することによって回避することができる。
【００１６】
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　本発明の別の変形態様によると、ピンホイールは、トランスポートテープを位置決めす
るためのエンコーダを上に配置されている。フィーダの極めて高い位置決め精度がこのよ
うに実現することができる。
【００１７】
　有利な実施形態によると、エンコーダは、パルスの数が移送位置の数と同一であるイン
クリメンタル型回転エンコーダとして実施することができる。
【００１８】
　本発明はまた、ピンホイールの上にあるエンコーダがパルスの数が駆動モータのサーボ
運転及びピンホイールの正確な位置決めを行うのに十分に大きいインクリメンタル型回転
エンコーダであるように考案することができる。したがって、ただ１つのセンサシステム
が必要とされる。
【００１９】
　追加のエンコーダシステムが設けられるとまた有利であり、このシステムは、インクリ
メンタル型エンコーダとして同一の物理的原則（光学、誘導、容量性）に必ずしも基づく
必要はない。この追加のエンコーダシステムは、絶対位置を測定するための参照パルスを
生成するために用いることができる。
【００２０】
　代替的には、エンコーダはまた、スイッチを入れられた後、問題になっている要件を満
たすためにいつでも十分な精度で絶対位置を与えるアブソリュート型回転エンコーダであ
り得る。
【００２１】
　別の変形態様によると、インクリメンタル型回転エンコーダが、アブソリュート型回転
エンコーダに加えて設けられる。次いで、アブソリュート型回転エンコーダは、ピンホイ
ールの角度位置を測定するために用いることができ、一方、インクリメンタル型回転エン
コーダは、ピンホイールの位置決めのために用いることができる。
【００２２】
　この目的を達成するためには、インクリメンタル型回転エンコーダのパルスの数が移送
位置の数と同一であると有利である。しかしながら、駆動モータのサーボ運転及びピンホ
イールの正確な位置決めを行うのに十分に大きいインクリメンタル型回転エンコーダのパ
ルスの数を与えることもまた可能である。
【００２３】
　本発明はまた、トランスポートテープの上に配置されたカバーシートに駆動モータを連
結する追加の機械的伝達要素が設けられるように考案することができる。
【００２４】
　したがって、ただ１つの駆動モータが、トランスポートテープを移動させ、前記トラン
スポートテープの上に配置されたカバーシートをはがすのに必要であることになる。
【００２５】
　エンコーダが較正プロセスの間に確認されるピンホイールの個々の歯の幾何学的偏差を
中に記憶する補正表にアクセスすることができると好都合である。これは、移送位置にあ
るピンホイールの正確な位置決めを可能にする。
【００２６】
　以下に、本発明の実施形態を、図面を参照して詳細に説明する。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２７】
　図１はフィーダ装置１の側面図を示す。フィーダ装置１は側壁２を有するハウジングを
備える。側壁２は、側壁２に扁平モータ３を固定させる。フィーダ装置１の厚さを低減す
るために、扁平モータ３は、扁平モータ３のロータ軸４がハウジング壁２に直角に延在す
るようにフィーダ装置１のハウジングに固定される。
【００２８】
　扁平モータ３は、プリント回路基板の上への位置決めのためにフィーダによって供給さ
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れる電子部品を上に配置されているトランスポートテープを駆動するために用いることが
できる。しかしながら、扁平モータ３はまた、電子部品にアクセスすることができるよう
にトランスポートテープの上に配置され電子部品を保護するカバーシートをトランスポー
トテープからはがす働きをすることができる。この目的のためには、フィーダ装置は、カ
バーシートに扁平モータの運動を伝達するのに適した伝達要素を備える。扁平モータ３が
両方の機能を実現することがまた可能である。この場合には、扁平モータは、トランスポ
ートテープを駆動する機能及びカバーシートをはがす機能を実現し、追加のモータを省く
ことができる。
【００２９】
　以下に、扁平モータ３がトランスポートテープ用駆動装置として用いられることについ
て説明する。
【００３０】
　この場合、扁平モータ３は、歯車ユニット５を介してピンホイール６に連結される。さ
らに、ピンホイール６は側壁２に直角に延在する軸７に支持される。トランスポートテー
プはピンホイール６によって駆動される。ピンホイール６の円周部は、この目的のために
歯又はピン８を備える。トランスポートテープは、カメラのフィルムに類似しているトラ
ンスポートテープの少なくとも１つの縁部に沿って開口部を備える。ピンホイール６のピ
ン８は、トランスポートテープのこれらの開口部に係合し、トランスポートテープを引っ
張っていく。
【００３１】
　扁平モータ３のロータ１４は、上に備えられる歯車９を有する。歯車９は歯車ユニット
５の歯車１０と噛合う。歯車１０は、側壁２に直角にまた延在する歯車ユニット軸１１に
取り付けられる。要求された速度伝達比に応じて、歯車ユニット５は、側壁に直角に延在
する歯車ユニット軸の上に取り付けられる追加の歯車を備える。さらに、ピンホイール６
の軸７は、軸７に取り付けられた歯車１２を有する。歯車ユニット５の最後のステージは
、この歯車１２に係合し、ピンホイール６に駆動モータ３の動力を伝達する。
【００３２】
　位置検出システムが、トランスポートテープに配置された電子部品が挿入ヘッドに対し
移送位置で正確に位置決めすることができるようにピンホイール６に直接配置される。説
明した実施形態では、エンコーダのエンコーダディスク１３が、この目的のためにピンホ
イール６に設けられる。エンコーダにより、ピンホイール６の個々の歯の幾何学的偏差が
較正プロセスによって補正されることが可能になる。この較正プロセスでは、ピンホイー
ル６は高精度照合システムによって計測され、補正値はデータ表に記憶される。
【００３３】
　用いられるエンコーダシステムは、誘導、容量性、磁気性又は光学の機能原則に基づく
ことができる。エンコーダはインクリメンタル型回転エンコーダであってよい。次いで、
インクリメンタル型回転エンコーダのパルスの数はピンホイールでの移送位置の数に対応
する。ピンホイールの幾何学的偏差を備える以前に確立された補正表にエンコーダ信号を
同期させるために、インクリメンタル型エンコーダシステムは参照パルスを用いる。選択
的には、この参照パルスは、インクリメンタル型エンコーダの機能原則以外の機能原則に
基づく追加のセンサによって生成することができる。この点において、望ましくない条件
下では、補正表との位置の関連付けを初期化するための信号が利用可能になるまで、ピン
ホイールのほとんど完全な回転が必要であることが不利である。この場合には、この回転
の間に挿入の準備が整っている電子部品が無駄になり未使用となることになる。
【００３４】
　１つ又は複数の追加のトラックに基づいて増分角度位置だけでなく絶対角度位置も提供
するエンコーダシステムを用いることも可能である。アブソリュート型エンコーダシステ
ムの場合には、利用可能な絶対位置の数はピンホイールの移送位置の数に少なくとも対応
する。これにより、任意の移送位置での補正表との直接の関連付けが可能になる。したが
って、部品の損失が決して起こらないように基準点に移動することがもはや必要でない。
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【００３５】
　図２は、フィーダ装置の中に組み込むことができる扁平モータ３の横断面図を示す。モ
ータ３は、ロータ１４と、ベースプレート２に固定されるステータ１５とを含む。ロータ
１４はロータ軸４を囲むボールベアリングの外輪に取り付けられる。ロータ１４の上側に
は、歯車ユニットにロータの回転を伝達するためのピニオン９が上に備えられる。巻線を
有するステータ１５はロータ１４の外周部に配置される。この構造的デザインは、ロータ
の慣性が外側ロータタイプの配置のロータの慣性より極めて低いという利点を有し、した
がって、高い動的要件が実行される必要があるとより有利であることになる。フィーダ装
置１の平坦な構造デザインを可能にするために、フィーダ装置の側壁２はモータ３のベー
スプレートを画成する。スリーブ１６がハウジングの側壁２に圧入され、前記スリーブ１
６は扁平モータ３のロータ軸４を中に圧入する。この目的のためには、側壁２は、スリー
ブ１６がサポートフランジを有する側壁２に当接する程度に中に圧入される穴を有する。
ロータ１４はロータ軸４に回転可能に支持される。したがって、ロータ１４の回転が歯車
９の回転をもたらす。
【００３６】
　代替的には、ロータ軸４及びスリーブ１６と側壁２の間の連結、及び／又はスリーブ１
６と側壁２の間の連結は、溶接、詳細には、レーザー溶接によって実現することができる
。
【００３７】
　ロータ１４の位置を測定するために、センサ１９が用いられる。センサ１９は、ロータ
１４の磁石の下に配置され、磁石の磁界を感知する。センサは、デジタル出力を備えるホ
ールＩＣであってよく、又はアナログ出力を備えるリニアホールセンサであってもよい。
【００３８】
　リニアホールセンサが用いられる場合、エンコーダ信号及びコミュテーション信号は、
９０°だけ電気的に変位した２つのセンサから成る追加の電子機器回路を用いて得ること
ができる。同一の結果が、１２０°だけ電気的に変位した３つのセンサを備える僅かに異
なる評価用電子機器回路によって実現することができる。さらに、ロータ１４に光学式又
は磁気式エンコーダディスク２２を設けることもまた可能である。このエンコーダディス
クは、プリント回路基板２０に配置される光学式又は磁気式センサ２１を用いて感知する
ことができ、それによって高角度分解能を実現することができる。磁気式システムが用い
られると、ホールセンサ１９は、モータのコミュテーションのための追加の信号を生成す
る。
【００３９】
　ステータ１５の巻線端子とセンサ１９の接触が、平坦なプリント回路基板２０を介して
実現され、このプリント回路基板２０は、最も低い可能な全体高さを実現するように可撓
性であることが好ましく、キャリア材料として側壁２に取り付けられるフォイル（例えば
、カプトンから成る）を含む。
【００４０】
　図３は扁平モータ３’の代替の実施形態を示す。上述の欠点にもかかわらず、扁平モー
タ３’はまた、外側ロータモータとして実施することができる。扁平モータ３’はロータ
１４’と、ステータ１５’とをさらに備える。ステータ１５’は、ハウジングの側壁２を
同時に画成するベースプレート２の適所に固定される。ベースプレート又は側壁２は、サ
ポートフランジを有するスリーブ１６’を中に圧入する穴を備える。ロータ軸４’はこの
スリーブ１６’の中に圧入される。代替的には、ロータ軸４’は、側壁２又はスリーブの
適所に、溶接、例えばレーザー溶接によって固定することができる。さらに、スリーブは
側壁の適所に溶接によって固定することができる。
【００４１】
　ボールベアリング１８’がロータ軸４’に取り付けられる。ロータ１４’はボールベア
リング１８’の外輪に配置される。
【００４２】
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　ロータ１４’は、ロータ１４’の回転運動を歯車ユニット５に伝達するピニオン９’に
連結される。
【００４３】
　扁平モータ３’は、追加のエンコーダシステムを上に配置されることも可能である。こ
のシステムは光学式エンコーダシステムであってよく、この光学式エンコーダシステムの
場合、コードキャリア２２’はロータ１４’に固定され、センサ２１’はベースプレート
２に固定される。
【００４４】
　しかしながら、磁気式エンコーダシステムを用いることがまた可能である。この場合、
２つ又は３つのセンサ１９’がロータ１４’の磁界を検出する。特別な電子機器回路が、
ピンホイール６を位置決めするためのエンコーダ信号及び扁平モータ３’のコミュテーシ
ョン用信号に前記センサ１９’の信号を変換する。
【００４５】
　別の代替が別の磁気式エンコーダシステムである。このエンコーダシステムでは、特別
なセンサ２１’が、設けられ、ロータ１４’に固定される分離した磁気性コードキャリア
２２’を検出する。さらに、ホールセンサ１９’が扁平モータ３’に対しプリント回路基
板２０’に設けられ、前記ホールセンサは扁平モータ３’のコミュテーション用信号を生
成する。
【００４６】
　ロータ１４、１４’に配置されたエンコーダシステムは、使われるモータが内側ロータ
モータ３であるとき、さらにモータが外側ロータモータ３’であるとき、ピンホイール６
を位置決めするために用いることができる。歯車ユニット５の歯車減速によって、エンコ
ーダの低い分解能だけがピンホイールの位置決めのために必要であり、エンコーダシステ
ムの品質によって満たされるべき要求は低い。このエンコーダシステムはまたモータ３、
３’のサーボ運転のために用いられる。
【００４７】
　しかしながら、さらに、ピンホイール６に配置された高分解能のエンコーダシステムは
、ピンホイール６を位置決めするために用いることができる。
【００４８】
　センサを用いることなく扁平モータの中に一体化された計測システムを介して扁平モー
タのコミュテーション用信号を生成することがまた可能である。この計測システムは、可
変インダクタンスから及び／又は扁平モータの逆起電力作用からの高分解能の位置情報を
確認する。計測システムは既存のモータ制御ユニットの中に一体化することができる。扁
平モータの中に一体化されたピンホイール位置決め用の計測システムによって確認される
位置情報を用いることがまた可能である。扁平モータとピンホイールの間の歯車ユニット
の歯車減速を考慮すると、極めて高い分解能がピンホイールで実現することができる。
【００４９】
　側壁２は中に配置させた歯車軸を有する追加の穴を備える。これは、モータの運動を歯
車ユニットによって伝達する正確さに負の影響を与えることになる別の組立公差を避ける
効果を有する。
【図面の簡単な説明】
【００５０】
【図１】フィーダ装置の側面図である。
【図２】図１の線ＩＩ－ＩＩに沿ったフィーダ装置用駆動モータの横断面図である。
【図３】図１の線ＩＩ－ＩＩに沿った駆動モータの代替の実施形態の横断面図である。
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