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(57)【要約】
【課題】小さな駆動力でミラー構成体を回動させること
ができるヘリオスタットの駆動機構を提供する。
【解決手段】ミラー構成体３が支持された第１回動軸Ａ
における両端に円弧レール９の両端部を取付け、該円弧
レール９に沿って設けられたタイミングベルト１０体に
、架台８に支持されたタイミングローラ１３を係合させ
ているため、タイミングローラ１３の駆動力が円弧レー
ル９を介して第１回動軸Ａの両側に作用する。従って、
小さな駆動力でも第１回動軸Ａをミラー構成体３ごと第
２回動軸Ｂを中心として回動させることができる。
【選択図】　　　　図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　フレーム体に複数の反射ミラーを取付けてミラー構成体を形成し、該ミラー構成体を第
１回動軸に支持して該第１回動軸を中心を回動自在とし、該第１駆動軸をミラー構成体ご
と第１回動軸に直交する第２回動軸に支持して該第２回動軸を中心に回動自在とし、第２
回動軸の両端を架台に支持したヘリオスタットの駆動機構であって、
　前記第１回動軸における第２回動軸を挟んだ両側部位に、第２回動軸に対して直交する
面内に存在し且つ第２回動軸を中心とした円弧を規定する円弧レールの両端部を取付け、
　該円弧レールの外側面に沿って両端が該円弧レールに固定された長尺状の駆動力作用体
を設け、該駆動力作用体を架台に支持された回転駆動部に係合させたことを特徴とするヘ
リオスタットの駆動機構。
【請求項２】
　駆動力作用体がタイミングベルトであり、回転駆動部がタイミングローラであることを
特徴とする請求項１記載のヘリオスタットの駆動機構。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はヘリオスタットの駆動機構に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　複数の反射ミラーをフレーム体に取付けてミラー構成体を形成し、そのミラー構成体を
回動軸に回動自在に支持し、太陽光を最適な向きで受光したり、或いは所望する方向へ反
射したりするヘリオスタットが知られている。この種のヘリオスタットの場合は、ミラー
構成体を支持している回動軸に駆動力を作用させることにより、ミラー構成体を回動させ
る構造になっている（例えば、特許文献１参照）。
【特許文献１】特開平９－２８０６６４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　しかしながら、このような従来の技術にあっては、ミラー構成体を支持している回動軸
に駆動力を作用させているため、回動軸に大きな駆動力を作用させる必要がある。そのた
め、大掛かりな駆動機構を必要とし、消費電力の増加を招いていた。
【０００４】
　本発明は、このような従来の技術に着目してなされたものであり、小さな駆動力でミラ
ー構成体を回動させることができるヘリオスタットの駆動機構を提供するものである。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　請求項１記載の発明は、フレーム体に複数の反射ミラーを取付けてミラー構成体を形成
し、該ミラー構成体を第１回動軸に支持して該第１回動軸を中心を回動自在とし、該第１
駆動軸をミラー構成体ごと第１回動軸に直交する第２回動軸に支持して該第２回動軸を中
心に回動自在とし、第２回動軸の両端を架台に支持したヘリオスタットの駆動機構であっ
て、前記第１回動軸における第２回動軸を挟んだ両側部位に、第２回動軸に対して直交す
る面内に存在し且つ第２回動軸を中心とした円弧レールの両端部を取付け、該円弧レール
の外側面に沿って両端が固定された長尺状の駆動力作用体を設け、該駆動力作用体を架台
に支持された回転駆動部に係合させたことを特徴とする。
【０００６】
　請求項２記載の発明は、駆動力作用体がタイミングベルトであり、回転駆動部がタイミ
ングローラであることを特徴とする。
【発明の効果】
【０００７】
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　請求項１記載の発明によれば、ミラー構成体が支持された第１回動軸における第２回動
軸を挟んだ両側部位に円弧レールの両端部を取付け、該円弧レールに沿って設けられた長
尺状の駆動力作用体に、架台に支持された回転駆動部を係合させているため、回転駆動部
の駆動力が円弧レールを介して第１回動軸の両側に作用する。従って、小さな駆動力でも
第１回動軸をミラー構成体ごと第２回動軸を中心として回動させることができる。駆動力
作用体は円弧レールにガイドされており、回転駆動部に対する状態は常に一定で撓んだり
することがないため、安定した駆動力作用体の送りが行える。
【０００８】
　請求項２記載の発明によれば、駆動力作用体がタイミングベルトであり、回転駆動部が
タイミングローラであるため、駆動力作用体と回転駆動部の間でスリップがない、安定し
た送りを行うことができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００９】
　本発明の好適な実施形態を図１～図１０に基づいて説明する。
【００１０】
　金属パネルを組み合わせて構成したフレーム体１に、複数の反射ミラー２を取付けてミ
ラー構成体３を形成している。ミラー構成体３は左右に同じ構造を有するものを、中央の
連結板４と、下方の連結バー５で連結した構造になっている。
【００１１】
　また、ミラー構成体３には中央部に複数の支持片６が突設され、そこに赤緯軸である第
１回動軸Ａが貫通している。従って、支持片６の分だけ、ミラー構成体３の重心は下方に
オフセットしている。
【００１２】
　ミラー構成体３を支持した第１回動軸Ａは、地球の自転軸と平行な極軸である第２回動
軸Ｂの固定された軸受７に回動自在に支持されている。第２回動軸Ｂの両端は地面に設置
した架台８に支持されている。
【００１３】
　従って、ミラー構成体３は、第１回動軸Ａを中心に太陽の季節運動に関連する赤緯方向
で回動自在で、第２回動軸Ｂを中心に太陽の日周運動に関連する赤経方向で回転自在とな
っている。
【００１４】
　そして、第１回動軸Ａの両端には、第２回動軸Ｂに対して直交する仮想平面内に存在し
且つ第２回動軸Ｂを中心とした円弧を規定する円弧レール９の両端部が取付けられている
。第１回動軸Ａの端末は、円弧レール９の端部に対して回動自在である（図４参照）。円
弧レール９の外側が開いた断面コ字形で、その内部には長手方向に沿ってタイミングベル
ト（駆動力作用体）１０が設けられている。タイミングベルト１０は凹凸面を内側にした
状態で、その両端がスプリング１１を介した状態で円弧レール９の両端部付近に固定され
ている。スプリング１１が介在することにより、タイミングベルト１０は適度なテンショ
ンで円弧レール９に押し付けられている。さらに、タイミングベルト１０と円弧レール９
の間での接触による摩擦力も発生するため、後述するタイミングローラ１３で発生する駆
動力の一部をタイミングベルト１０と円弧レール９の接触領域に分散して円弧レール９に
伝達することができる。
【００１５】
　一方、架台８には、モータ１２により駆動されるタイミングローラ（回転駆動部）１３
が設けられている。このタイミングローラ１３にタイミングベルト１０の一部を一対のア
イドルプーリ１４から引き出して係合させている。モータ１２は図示せぬセンサーからの
出力により必要な方向及び必要な回転数だけ回転する。モータ１２が回転してタイミング
ローラ１３が回転すると、タイミングベルト１０が送られ、円弧レール９がその長手方向
に回動して、第１回動軸Ａがミラー構成体３ごと第２回動軸Ｂを中心に回動する。
【００１６】
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　第１回動軸Ａの両端に円弧レール９の両端部が取付けられているため、小さな駆動力で
も第１回動軸Ａをミラー構成体３ごと第２回動軸Ｂを中心として回動させることができる
。タイミングベルト１０は円弧レール９にガイドされており、ミラー構成体３の回動にか
かわらず、タイミングベルト１０の全長にわたって張力を発生しうる状態を常に維持しな
おかつタイミングベルト１０が規定する経路長（ベルト長）は一定である。したがって、
タイミングローラ１３に対する状態は常に一定で撓んだりすることがないため、安定した
タイミングベルト１０の送りが行える。また、タイミングベルト１０とタイミングローラ
１３の係合のため、両者間でスリップがなく、安定した送りを行うことができる。
【００１７】
　次に、第１回動軸Ａを中心にした方向での回動を説明する。第２回動軸Ｂの中央付近に
は、下向きに第２回動軸Ｂと一体的に回動する支持アーム１５が形成されている。支持ア
ーム１５は第２回動軸Ｂに対して直角方向に延びて、その下端部にはワイヤ巻取部１６が
設けられている。
【００１８】
　ワイヤ巻取部１６にはワイヤ１７が巻き取られ、図示せぬセンサからの出力により、ワ
イヤ１７を送り出したり、巻き取ったりすることができる。ワイヤ１７の先端は、ミラー
構成体３の下部の連結バー５に結合されている。支持アーム１５が第２回動軸Ｂに対して
直角方向に長く延びた状態で形成されているため、側面視で、ワイヤ巻取部１６は第１回
動軸Ａの真下位置よりも連結バー５から離反する方向に位置している（図１０参照）。
【００１９】
　ミラー構成体３は、支持片６を介して第１回動軸Ａに吊り下げ支持されており、その重
心が第１回動軸Ａよりも下方にオフセットしているため、ミラー構成体３自体の重量によ
り、ミラー構成体３には水平になろうとする回転力Ｒ（図１０参照）が作用する。
【００２０】
　従って、このミラー構成体３の重量に起因した回転力Ｒを利用し、ワイヤ巻取部１６か
らワイヤ１７を送り出せば、ミラー構成体３は水平になるように回動し、ワイヤ１７を巻
き取れば、ミラー構成体３の下部の連結バー５が引き寄せられるため、ミラー構成体３は
垂直になるように回動する。特に、ワイヤ巻取部１６が第１回動軸Ａの真下よりも後退し
ているため、ミラー構成体３を引き寄せるストロークが大きく、ミラー構成体３を垂直に
近い位置まで回動させることができる。このように、第１回動軸Ａを中心とした回動では
、一方への回動は重力を利用するため、ワイヤ巻取部１６のような簡略な構造で且つ小さ
な駆動力でもミラー構成体３を確実に回動させることができる。
【００２１】
　以上の実施形態では、第２回動軸Ｂが極軸として傾斜した赤道儀式のヘリオスタットを
例にしたが、第２回動軸Ｂも水平な経緯台でも良い。また、円弧レール９に沿わせる駆動
力作用体としてはタイミングベルト１０に代えてチェーン（鎖）等を利用しても良い。
【図面の簡単な説明】
【００２２】
【図１】本発明の実施形態に係るヘリオスタットを全体斜視図。
【図２】反射ミラーを外した状態のヘリオスタットを示す斜視図。
【図３】フレーム体と架台を示す斜視図。
【図４】第１回動軸と円弧レールの結合部を示す側面図。
【図５】円弧レールを利用してミラー構成体を回動させる状態を示す断面図。
【図６】円弧レールを利用してミラー構成体を回動させた後の状態を示す断面図。
【図７】タイミングベルトとタイミングローラを示す拡大図。
【図８】ワイヤ巻取部を示す拡大図。
【図９】ヘリオスタットを示す一部断面の側断面図。
【図１０】ワイヤ巻取部を利用してミラー構成体を回動させる状態を示す側断面図。
【符号の説明】
【００２３】
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　１　フレーム体
　２　反射ミラー
　３　ミラー構成体
　５　連結バー
　８　架台
　９　円弧レール
　１０　タイミングベルト（駆動力作用体）
　１３　タイミングローラ（回転駆動部）
　１５　支持アーム
　１６　ワイヤ巻取部
　１７　ワイヤ
　Ａ　第１回動軸
　Ｂ　第２回動軸
　Ｒ　回転力

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図９】 【図１０】
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