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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチは、電子式トルクレンチ、複数
の駆動ヘッド、トルク補償設定モジュール、トルク操作範囲換算モジュール、トルク補償
換算モジュールを備え、
　前記複数の駆動ヘッドは、異なる長さを有し、前記電子式トルクレンチにいずれかを設
置し、
　前記トルク補償設定モジュールは、前記電子式トルクレンチに設置し、前記電子式トル
クレンチに設置するいずれかの複数の駆動ヘッドの長さに対応して異なる補償モードを設
定し、
　前記トルク操作範囲換算モジュールは、前記電子式トルクレンチに設置し、前記電子式
トルクレンチに設置する異なる長さの駆動ヘッドを選択した後、前記トルク補償設定モジ
ュールを利用して異なる長さの駆動ヘッドの補償モードを設定完了することで、前記トル
ク操作範囲換算モジュールは異なる長さの駆動ヘッドの補償モードを利用して前記電子式
トルクレンチのトルク操作可能範囲の上限と下限とを変更し、
　前記トルク補償換算モジュールは、前記電子式トルクレンチに設置し、前記電子式トル
クレンチに設置する異なる長さの駆動ヘッドを選択した後、前記トルク補償設定モジュー
ルを利用して異なる長さの駆動ヘッドの補償モードを設定完了することで、前記トルク補
償換算モジュールは異なる長さの駆動ヘッドの補償モードを利用して換算補償を行い、こ
れにより前記電子式トルクレンチの操作時の表示トルクは、実際の出力トルクに等しくな
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ることを特徴とする出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチ。
【請求項２】
　前記出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチは、少なくとも１個の交換
式駆動ヘッドを備え、前記駆動ヘッドは、型式に応じて、前記駆動ヘッドに対応する少な
くとも１個の特定符号を設置し、
　前記特定符号は、前記トルク補償設定モジュールを使用し、補償モードを設定する時の
情報に対応することを特徴とする請求項１に記載の出力トルクの自動補償装置を備える電
子式トルクレンチ。
【請求項３】
　出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチは、以下の操作方法を備え、
　先ず、操作者は、電子式トルクレンチ及び複数の駆動ヘッドの中から使用する駆動ヘッ
ドを選択し、
　続いて、トルク補償設定モジュールにより、選択した異なる長さの駆動ヘッドに基づき
、補償モードを設定し、
　次に、トルク操作範囲換算モジュールは、異なる長さの駆動ヘッドの前記補償モードを
利用して前記電子式トルクレンチのトルク操作可能範囲の上限と下限とを変更し、
　さらに、トルク補償換算モジュールは、異なる長さの駆動ヘッドの前記補償モードを利
用して換算補償を行い、これにより前記電子式トルクレンチの操作時の表示トルクは、実
際の出力トルクに等しくなり、
　これによって、トルク補償を完成して操作を待つことを特徴とする出力トルクの自動補
償装置を備える電子式トルクレンチ。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はトルクレンチに関し、出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチ
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　図１に示すように、駆動ヘッド１を交換可能な従来のトルクレンチは、トルク棒２、表
示部３、トルク探知部４、制御システム５を備える。トルク探知部４と制御システム５は
、作業時には駆動ヘッド１に結合する。駆動ヘッド１を用いて、ネジヘッド(図示なし)を
緊密に螺合する際には、トルク棒２上に設置するトルク探知部４により、トルク棒２のそ
の時点での変形量を探知することができる。さらに、制御システム５により、トルク棒２
変形量に相対する出力トルクを算出し、表示部３により表示することで、操作者は、既に
加えた出力トルクを確認することができる。
【０００３】
　図２に示すように、駆動ヘッド１は、トルクレンチの標準駆動ヘッドである。螺合ヘッ
ド結合部６が、ネジヘッド(図示なし)にトルクTを加えると、トルク探知部４は、トルク
棒２の標準相対変形量を探知する。さらに、制御システム５は、トルクTに相対する標準
トルク値を算出することができる。
【０００４】
　図３に示すように、作業における必要に対応するため、状況に応じて、違った型式の駆
動ヘッド１Aに交換する必要がある。違った型式の駆動ヘッド１Aは、駆動ヘッド１とは大
きさが異なる。そのため、駆動ヘッド１A及び螺合ヘッド結合部６から、施力中心までの
距離L１A(図３参照)は、駆動ヘッド１との距離L１(図２参照)とは異なる。よって、標準
駆動ヘッド１を備えるトルクレンチと、駆動ヘッド１Aを備えるトルクレンチには、同一
の施力Tが加えられたとしても、トルク探知部４におけるトルク棒２の変形量は異なる。
そのため、制御システム５が算出するトルク値にも差が生じる。この差により、作業人員
の操作トルクと実際に出力されるトルクとが異なり、螺合不良の問題を引き起こしている
。
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【０００５】
　トルクレンチの実際の出力トルクの、使用における正確性を達成するため、違った型式
の駆動ヘッド１、１Aを使用する際には必ず、先ず、トルクレンチのトルク換算公式を使
用し、出力しようとするトルクを、トルクレンチが必要な操作トルクに換算しなければな
らない。そして、トルクレンチが必要とする操作トルクは、一般的には、出力しようとす
るトルクとは異なる。
【０００６】
　この種の従来の操作方式は、使用において、非常に不便である。操作者は、先ず、操作
トルクを算出しなければ、正確に使用することはできない。しかも、操作者が、市販の違
った型式の駆動ヘッド１、１Aを使用する場合には、駆動ヘッド１、１Aの正確な長さを測
定することは困難である。そのため、正確な計算を行うことも難しい。たとえ、駆動ヘッ
ド１、１Aの正確な長さを測定して得ることができたとしても、操作者が公式において計
算を誤るリスクがある。また、操作トルクと実際の出力トルク数値は異なるため、操作者
は、ネジの螺合状態を即時に知ることはできず、非常に不便である。本発明は、従来のト
ルクレンチの上記した欠点に鑑みてなされたものである。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明が解決しようとする課題は、異なる駆動ヘッドに交換したことにより生じる誤差
を自動的に校正し、人為的計算ミスにより起きる深刻なエラーを回避でき、各種型式の駆
動ヘッドに、長さ、数字或いは特定の符号を形成し、自動補償装置を利用し、異なる駆動
ヘッドが相対する補償モードを予め設定し、これにより操作者は、各種駆動ヘッドに交換
して使用する時、自動補償装置を利用し、相対する駆動ヘッドの補償モードを選択、或い
は設定することができ、電子式トルクレンチを操作可能な出力トルク範囲に直ちに更新で
きる他、予定出力の見出しトルクと同一の数値の設定を操作者に提供することができ、ま
た操作者が設定した予定出力の見出しトルクが、更新後の電子式トルクレンチが操作に提
供可能な出力トルク範囲を超過した時には警告することができ、同時に電子式トルクレン
チを操作する時、電子式トルクレンチの表示部の即時トルク表示値と即時出力トルク値は
同一で、こうして操作者は正確な操作トルクを即時に知ることができ、より安心して電子
式トルクレンチを操作することができる出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルク
レンチを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記課題を解決するため、本発明は下記の出力トルクの自動補償装置を備える電子式ト
ルクレンチを提供する。
　出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチは、駆動ヘッドを交換可能な電
子式トルクレンチ、長さが異なる複数の該駆動ヘッド、及び該電子式トルクレンチに内蔵
し、
トルクを出力する自動補償装置を備え、異なる長さの複数の該駆動ヘッドの一つを選択し
、該電子式トルクレンチ上に装置し、該自動補償装置により、該駆動ヘッドの型式或いは
長さに応じて設定し、
計算して補償し、これにより、該電子式トルクレンチを操作可能な出力トルク範囲に直ち
に更新できる他、予定出力の見出しトルクと同一の数値の設定を操作者に提供することが
でき、
また操作者が設定した予定出力の見出しトルクが、更新後の電子式トルクレンチが操作に
提供可能な出力トルク範囲を超過した時には警告することができ、
操作者が、該電子式トルクレンチを操作する時、該電子式トルクレンチの表示部の即時ト
ルク表示値と即時出力トルク値は同一で、こうして人手により計算、或いは表を用いて換
算する必要がないため、
使用上の信頼性と利便性を高めることができ、さらに、該各種型式の駆動ヘッドに、長さ
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、数字或いは特定の符号を形成し、該自動補償装置は、該異なる駆動ヘッドが相対する補
償選択肢を内蔵し、
これにより操作者は、各種駆動ヘッドに交換して使用する時、該自動補償装置を迅速に利
用し、相対する駆動ヘッドの補償モードを選択し、より迅速かつ正確に、該トルクレンチ
を使用することができる。　　　
【発明の効果】
【０００９】
　本発明の出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチは、異なる駆動ヘッド
に交換する時、自動補償装置により相対する補償モードを選択或いは設定し、自動補償装
置の自動補償を通して、
設定 目標トルク値を、ネジに加えるトルクに同一とすることができ、これにより操作者
は、公式を用いた換算を行う必要がなくなり、使用の利便性を高めることができ、換算ミ
スのリスクを回避でき、
さらに自動補償装置の自動補償を通して、レンチの即時表示トルク値は、即時出力トルク
値と同一となり、こうして操作者は正確な操作トルクを知ることができ、より安心してレ
ンチを使用することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】従来のトルクレンチの構造図である。
【図２】従来のトルクレンチが駆動ヘッドに結合する構造図である。
【図３】従来のトルクレンチが、別種の駆動ヘッドに結合する構造図である。
【図４】本発明トルクレンチの構造図である。
【図５】本発明トルクレンチにおいて、異なる駆動ヘッドのトルク長さの模式図である。
【図６】本発明の運用フローチャートである。
【図７】本発明の別種の運用フローチャートである。
【図８】本発明の簡易運用フローチャートである。
【図９】本発明の別種の簡易運用フローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下に図面を参照しながら本発明を実施するための最良の形態について詳細に説明する
。
【実施例】
【００１２】
　図４に示すように、本発明出力トルクの自動補償装置を備える電子式トルクレンチは、
交換式の少なくとも１個の駆動ヘッド２００、駆動ヘッド２００を交換可能な電子式トル
クレンチ１００、自動補償装置３００を備える。
【００１３】
　駆動ヘッド２００を交換可能な電子式トルクレンチ１００はさらに、殻体１１０、トル
ク棒１２０、トルク探知部１３０、制御システム１４０、表示部１５０、設定部１６０を
備える。殻体１１０は、手で持つためのグリップ１１１を備える。トルク棒１２０の一端
は、殻体１１０内に挿入され、結合する。トルク探知部１３０は、トルク棒１２０上に設
置し、トルク棒１２０の変形量を探知する。制御システム１４０は、殻体１１０内に設置
し、トルク探知部１３０と電信連結し、これによりトルク棒１２０の変形量が相対する、
電子式トルクレンチ１００の施力を計算する。制御システム１４０は、表示部１５０を電
気的に連接し、表示部１５０を利用し、計算が完了した電子式トルクレンチ１００の施力
を表示する。設定部１６０は、殻体１１０上に設置し、制御システム１４０に電信連結し
、これにより電子式トルクレンチ１００の操作パラメーターを設定する。
【００１４】
　複数の駆動ヘッド２００は、電子式トルクレンチ１００のトルク棒１２０の反対端に装
置する。これにより、複数の駆動ヘッド２００は、ネジ(図示なし)を回すことができる。
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複数の駆動ヘッド２００は、大きさがさまざまであるため、ネジを回す回転中心から、ト
ルク探知部１３０までの距離(D１L’、D２L’、D３L’、D４L’)も、異なる。そのため、
複数の駆動ヘッド２００を交換する時には、表示部１５０の表示トルクは、実際の出力ト
ルクと、誤差の現象を生じる。
【００１５】
　再び、図４に合わせて示すように、自動補償装置３００内には、トルク補償設定モジュ
ール３１０、トルク補償換算モジュール３２０、トルク操作範囲換算モジュール３３０を
備える。自動補償装置３００は、制御システム１４０内に設置する。設定部１６０は、制
御システム１４０に電信連結し、装置した駆動ヘッド２００の型式に応じて、トルク補償
設定モジュール３１０の補償モードを設定する。これにより、トルク補償換算モジュール
３２０は、補償モードに基づき、トルク探知部１３０が探知した変形を、制御システム１
４０とトルク補償換算モジュール３２０を通して、補償し、実際の出力トルクに換算する
。さらに、該トルク値を、表示部１５０上に表示する。よって、どの種の駆動ヘッド２０
０を使用したとしても、トルク補償換算モジュール３２０の補償を通して、電子式トルク
レンチ１００の表示トルクは、実際の出力トルクと等しくなる。
【００１６】
　さらに図５に合わせて示すように、複数の駆動ヘッド２００は、長さ符合D１、D２、D
３、D４(図示なし)を、それぞれ標示する。設定部１６０を通して、長さ符合D１、D２、D
３、D４を、使用する駆動ヘッド２００の長さに応じて、トルク補償設定モジュール３１
０に設定し、補償設定を完成する。また、複数の駆動ヘッド２００は、特定符号A、B、C
、Dをそれぞれ標示する。該特定符号A、B、C、Dは、駆動ヘッド２００の相対した長さで
ある。該特定符号A、B、C、Dは、アラビア数字、アルファベット、或いは図案に変えるこ
とができる。該特定符号A、B、C、Dは、トルク補償設定モジュール３１０を使用し、補償
モードを設定する時の情報に対応し、設定部１６０を通して、該特定符号A、B、C、Dを、
使用する駆動ヘッド２００に基づき、トルク補償設定モジュール３１０に設定し、補償設
定を完成する。
【００１７】
　トルク操作範囲換算モジュール３３０は、上記した補償設定後、電子式トルクレンチ１
００トルク操作可能範囲を換算後、それを変更する。操作者が使用を誤れば、ネジ螺合が
不良となり、或いは電子式トルクレンチ１００を損壊してしまう恐れがあるが、その誤っ
た使用を、これにより回避することができる。同時に、操作者が、設定部１６０を通して
、予定作業目標トルクを設定し、新しいトルク操作可能範囲を超過した時には、電子式ト
ルクレンチ１００の制御システム１４０は、警告信号を発し、表示部１５０上に表示する
。
【００１８】
　本発明の運用フローチャートである図６に示すように、本発明の作業の流れは、以下の
通りである。先ず、操作者は、使用する駆動ヘッド２００を選択し、同時に、設定部１６
０を利用して、目標トルクを設定する。続いて、トルク補償設定モジュール３１０により
、選択した駆動ヘッド２００に基づき、補償モードを設定する。上記した二つの実施方式
により、駆動ヘッド２００の長さD１、D２、D３、D４を入力し、或いはA、B、C、D(アル
ファベット)または特定符号を選択することができる。次に、トルク操作範囲換算モジュ
ール３３０により、電子トルクレンチ１００のトルク操作可能範囲を変更し、目標トルク
が、トルク操作可能範囲を超過していないかどうかを判定する。もし、超過している場合
、表示部１５０は、警告信号(トルク操作可能範囲より大きい、或いはトルク操作可能範
囲より小さい)を表示する。操作者は、目標トルクを設定し直し、目標トルクが、トルク
操作可能範囲を超過していないかどうか、再び判定を行う。もし、該目標トルクが、トル
ク操作可能範囲内にあるなら、操作を待つ。　同時に、トルク補償設定モジュール３１０
が、選択した駆動ヘッド２００に応じて、補償モードを設定すると、トルク補償換算モジ
ュール３２０は、トルク補償を完成し、操作を待つ。
【００１９】
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　本発明の別種の運用フローチャートである図７に示すように、本発明の作業の流れは、
以下の通りである。先ず、操作者は、使用する駆動ヘッド２００を選択する。続いて、ト
ルク補償設定モジュール３１０により、選択した駆動ヘッド２００に基づき、補償モード
を設定する。次に、トルク操作範囲換算モジュール３３０により、電子トルクレンチ１０
０のトルク操作可能範囲を変更する。さらに、設定部１６０を利用し、目標トルクを設定
する。続いて、目標トルクが、トルク操作可能範囲を超過していないかどうかを判定する
。もし、超過している場合、表示部１５０は、警告信号を表示する。操作者は、目標トル
クを設定し直し、目標トルクが、トルク操作可能範囲内にあるなら、操作を待つ。同時に
、トルク補償設定モジュール３１０が、選択した駆動ヘッド２００に応じて、補償モード
を設定すると、トルク補償換算モジュール３２０は、トルク補償を完成し、操作を待つ。
【００２０】
　本発明の簡易運用フローチャートである図８に示すように、本発明の作業の流れは、以
下の通りである。先ず、操作者は、使用する駆動ヘッド２００を選択する。続いて、トル
ク補償設定モジュール３１０により、選択した駆動ヘッド２００に基づき、補償モードを
設定する。次に、トルク操作範囲換算モジュール３３０により、電子トルクレンチ１００
のトルク操作可能範囲を変更する。さらに、設定部１６０を利用し、目標トルクを設定後
、操作を待つ。同時に、トルク補償設定モジュール３１０が、選択した駆動ヘッド２００
に応じて、補償モードを設定すると、トルク補償換算モジュール３２０は、トルク補償を
完成し、操作を待つ。
【００２１】
　本発明の別種の簡易運用フローチャートである図９に示すように、本発明の作業の流れ
は、以下の通りである。先ず、操作者は、使用する駆動ヘッド２００を選択する。続いて
、トルク補償設定モジュール３１０により、選択した駆動ヘッド２００に基づき、補償モ
ードを設定する。さらに、設定部１６０を利用し、目標トルクを設定後、操作を待つ。同
時に、トルク補償設定モジュール３１０が、選択した駆動ヘッド２００に応じて、補償モ
ードを設定すると、トルク補償換算モジュール３２０は、トルク補償を完成し、操作を待
つ。
【００２２】
　上記したように、本発明は、異なった駆動ヘッド２００に交換後、自動補償装置３００
の作動、計算、補償により、電子式トルクレンチ１００の目標トルク設定と即時操作の表
示トルクを共に、実際の出力トルクと同一とすることができる。これにより、煩雑な公式
計算を回避でき、計算ミスを避けることができる。こうして、使用における利便性、正確
性、信頼性を高めることができる。
【００２３】
　上記の本発明名称と内容は、本発明技術内容の説明に用いたのみで、本発明を限定する
ものではない。本発明の精神に基づく等価応用或いは部品（構造）の転換、置換、数量の
増減はすべて、本発明の保護範囲に含むものとする。
【産業上の利用可能性】
【００２４】
　本発明は特許の要件である新規性を備え、従来の同類製品に比べ十分な進歩を有し、実
用性が高く、社会のニーズに合致しており、産業上の利用価値は非常に大きい。
【符号の説明】
【００２５】
１　駆動ヘッド
１A　駆動ヘッド
２　トルク棒
３　表示部
４　トルク探知部
５　制御システム
６　螺合ヘッド結合部
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１００　電子式トルクレンチ
１１０　殻体
１１１　グリップ
１２０　トルク棒
１３０　トルク探知部
１４０　制御システム
１５０　表示部
１６０　設定部
２００　駆動ヘッド
３００　自動補償装置
３１０　トルク補償設定モジュール
３２０　トルク補償換算モジュール
３３０　トルク操作範囲換算モジュール

【図１】 【図２】
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