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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７部門第２区分
【発行日】平成27年7月30日(2015.7.30)

【公表番号】特表2014-519714(P2014-519714A)
【公表日】平成26年8月14日(2014.8.14)
【年通号数】公開・登録公報2014-043
【出願番号】特願2014-515288(P2014-515288)
【国際特許分類】
   Ｈ０１Ｆ   7/16     (2006.01)
   Ｆ０２Ｍ  51/06     (2006.01)
   Ｆ１６Ｋ  31/06     (2006.01)
   Ｆ１６Ｋ  31/08     (2006.01)
   Ｈ０１Ｆ   7/18     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｈ０１Ｆ    7/16     　　　Ｒ
   Ｆ０２Ｍ   51/06     　　　Ｆ
   Ｆ０２Ｍ   51/06     　　　Ｎ
   Ｆ０２Ｍ   51/06     　　　Ｍ
   Ｆ０２Ｍ   51/06     　　　Ｓ
   Ｆ１６Ｋ   31/06     ３８５Ａ
   Ｆ１６Ｋ   31/08     　　　　
   Ｈ０１Ｆ    7/16     　　　Ｚ
   Ｈ０１Ｆ    7/18     　　　Ｓ

【手続補正書】
【提出日】平成27年6月11日(2015.6.11)
【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】
　アーマチュアと、極片と、励磁に対応して前記アーマチュアを移動の方向に沿う第１及
び第２の位置の間で移動させるように構成された電磁石コイルと、前記アーマチュアを付
勢するように構成されたばねとを備えるソレノイド・アクチュエータを操作する方法であ
って、前記方法は以下を備える：
　ターンオン駆動波形を前記電磁石コイルに適用すること、ここでこの波形は、前記アー
マチュアを、前記第１及び第２の位置の間の位置であって前記アーマチュアが実質的に停
止する位置に位置させるようなプロファイルと持続時間を持っている。
【請求項２】
　請求項１に記載の方法であって、ここで、前記ターンオン駆動波形を適用することは以
下を含む：
　低インピーダンス電圧駆動を用いて、前記アーマチュアを前記位置に保持すること。
【請求項３】
　請求項１又は２に記載の方法であって、ここで、前記ターンオン駆動波形の終端に向か
う前記電流は、前記アーマチュアへの力を生じて、前記ターンオン駆動波形の終端におけ
るバランスをもたらすように調整されている。
【請求項４】
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　請求項１～３のいずれか１項に記載の方法であって、以下を備える：
　保持駆動波形を前記電磁石コイルに適用すること、ここでこの波形は、前記アーマチュ
アを、前記第１及び第２の位置の間の位置に保持するような、そして、電流を前記コイル
に流すようなプロファイルと持続時間を持つ。
【請求項５】
　請求項１～４のいずれか１項に記載の方法であって、以下を備える：
　前記電磁石コイルにターンオフ駆動波形を適用すること、ここでこの波形は、前記アー
マチュアを前記第１の位置に向けて移動させるようなプロファイルと持続時間とを持つ。
【請求項６】
　請求項１～５のいずれか１項に記載の方法であって、ここで、前記の又はそれぞれのタ
ーンオフ駆動波形は、前記ターンオン駆動波形とは反対の極性を持つバイアスプロファイ
ル部分を含む。
【請求項７】
　請求項１～６のいずれか１項に記載の方法であって、以下を備える：
　前記第１の位置に戻る前記アーマチュアを減速させるような抗反発駆動波形を前記電磁
石コイルに適用すること。
【請求項８】
　請求項１～７のいずれか１項に記載の方法であって、以下を備える：
　第１のサイクルのための駆動波形を生成すること；
　前記第１のサイクルからの測定値を取得すること；
　前記測定値に基づいて、第２の、後のサイクルのために、駆動波形を生成すること。
【請求項９】
　請求項１～８のいずれか１項に記載の方法であって、以下を備える：
　既定の駆動波形を提供すること；そして
　先に提供された駆動波形に基づいて前記既定の駆動波形を改変すること。
【請求項１０】
　請求項１～９のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記アーマチュアを保持位置に到達させるようなブースト波形を提供すること、そして
、各インジェクションのための所望の保持位置において前記アーマチュアを安定に保持す
るような一定の低インピーダンス電圧を提供すること。
【請求項１１】
　請求項１０に記載の方法であって、以下を含む：
　ＰＷＭ供給を用いて電圧を維持すること。
【請求項１２】
　請求項１～１１のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　第１の方向に電流を流した後に、第２の、反対の方向において、前記電磁石コイルを通
る電流を流すこと。
【請求項１３】
　請求項１～１２のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記電磁石コイルを通る負電流を加えて、前記アーマチュアを閉状態に保持すること。
【請求項１４】
　請求項１～１３のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記電磁石コイルを通る負電流を加えて、前記アーマチュアにおける迅速な閉鎖を可能
にすること。
【請求項１５】
　請求項１～１４のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　二重ブーストパルスを適用して、前記アーマチュアを、前記第２の位置における、又は
、前記第１及び第２の位置の間の位置における安定した位置に到達可能にすること。
【請求項１６】
　請求項１～１５のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
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　前記電磁石コイルと整合するようにインピーダンスを適合させて、前記アーマチュアが
移動を止めたときの反発を減らすこと。
【請求項１７】
　請求項１～１６のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記コントローラにより生成される固定マークスペース比に依存して電圧を生成するこ
と。
【請求項１８】
　請求項１～１７のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　定電流モードにおいて電流を駆動するときに、前記電磁石コイルからの起電力を測定す
ること。
【請求項１９】
　請求項１～１８のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　電圧モードにあるときに、前記コイルを流れる電流を測定すること。
【請求項２０】
　請求項１～１９のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記電磁石コイルに加えられる前記電流を、測定された前記起電力に応じて制御するこ
と。
【請求項２１】
　請求項１～２０のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記電磁石コイルに加えられる電圧を、測定された前記電流に応じて制御すること。
【請求項２２】
　請求項１８に記載の方法であって、以下を含む：
　測定された前記起電力に応じて、アーマチュア位置を決定すること。
【請求項２３】
　請求項１９に記載の方法であって、以下を含む：
　測定された前記電流に応じて、アーマチュア位置を決定すること。
【請求項２４】
　請求項１～２３のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　測定された前記起電力を分析すること。
【請求項２５】
　請求項１～２４のいずれか１項に記載の方法であって、以下を含む：
　前記コイルを通る、測定された前記電流を分析すること。
【請求項２６】
　請求項１～２５のいずれか１項に記載の方法であって、ここで、少なくとも前記第１の
位置に前記アーマチュアをラッチするために、永久磁石が配置されかつ配向されている。
【請求項２７】
　請求項１～２６のいずれか１項に記載の前記方法を実行するために構成された制御ユニ
ット。
【請求項２８】
　アーマチュアと；
　極片と；
　励磁に応答して、前記アーマチュアを、第１及び第２の位置の間において、移動方向に
沿って移動させるように構成された電磁石コイルと；
　前記アーマチュアを付勢するように構成されたばねと
　を含むソレノイド・アクチュエータ、
　及び
　前記アクチュエータに動作可能なように接続された、請求項２７に記載の制御ユニット
　を含むシステム。
【請求項２９】
　請求項２８に記載のシステムであって、さらに以下を含む：
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　少なくとも前記第１の位置において前記アーマチュアをラッチするために配置されかつ
配向された永久磁石。
【請求項３０】
　請求項２８又は２９に記載のシステムであって、ここで、少なくとも一つの前記アクチ
ュエータは、燃料インジェクタ内にある。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１１０】
　磁力は、アーマチュアを極片４、１４の一つに向けて単に引っ張ることができる。極片
４、１４から離れるようにアーマチュア５を押すことができるばね６、１６を追加できる
。ばねの硬さを選んで、磁気ばねと整合（match）させることができる。ばねの振る舞い
は、図３ｂに示され、磁気及び機械ばねの組み合わせの振る舞いは、図３ｃに示される。
　ばね力と磁力が組み合わされると、Ｉｍａｘに電流を設定することにより、２Ｆｍａｘ

までの力が得られ、アーマチュアの開（又は閉）を促進でき、一方で、電流がないときは
力は全くない。実際は、ばねは、好ましくは、一端に向けてアクチュエータをわずかに付
勢するように選ばれ、そのような振る舞いは図３ｅに示されるとおりである。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０２１８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０２１８】
　永久磁石（単数又は複数）のエネルギ密度は、発生の間における磁界強度（magnetisat
ion field intensity）の強さの調整により変化しうる。このことを用いて、インジェク
タ７８の基礎を形成するアクチュエータのために正確な磁気的硬さ（magnetic stiffness
）を得ることができる。
　コイル３、１３及びアーマチュア５は、磁気的に非常に密接に組み合わされており、ア
ーマチュア５によりその移動時に生成される逆起電力を用いて、時間及び温度の変化につ
いての性能を監視することができる。したがって、逆起電力の測定を用いて、アクチュエ
ータの能力を、例えば維持電流のような駆動パラメータを調整することによって調整する
ことができる。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０２６４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０２６４】
　Ｔｏｎ１における値が用いられて、上昇の程度を制御する（つまり、対象の上昇あるい
は「保持位置」を設定する）。したがって、より大きな値のＴｏｎ１を用いることにより
、より大きな上昇が達成される。Ｔｏｆｆの値が用いられて、アーマチュア５の速度を、
ターンオン部分１１２１の端部において制御する。Ｔｏｎ２の値が用いられて、アーマチ
ュアをその保持位置に保持するための所望の電流を設定する。
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