
JP 6502390 B2 2019.4.17

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　貯蔵室が形成されるキャビネットと、
　前記貯蔵室を開閉するための冷蔵庫ドアと、
　前記冷蔵庫ドアを開放させるために、初期位置からドア開放位置に移動できるプッシュ
ロッドと、
　前記プッシュロッドに動力を提供するためのモータとを備えるドア開放装置と、
　前記モータを制御するコントローラと、を含み、
　前記コントローラは、前記冷蔵庫ドアを開放するために、前記プッシュロッドが前記キ
ャビネット又は前記冷蔵庫ドアに接触した状態で前記ドア開放位置に移動するようにし、
前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動した時間が一定時間維持されるように、前
記モータへの電圧供給を制御し、
　前記コントローラは、前記プッシュロッドを前記初期位置から前記ドア開放位置に移動
させるために、前記モータが第１方向に回転するように前記モータに電圧を供給し、
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記初期位置から前記ドア開放位置に移動
する過程で、前記モータの回転速度が減少するように前記モータを制御する、冷蔵庫。
【請求項２】
　前記プッシュロッドは、前記モータの動力を受け取ることができる弧状のラックギヤを
含む、請求項１に記載の冷蔵庫。
【請求項３】
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　前記コントローラは、前記モータが第１回転速度で回転するように前記モータを制御し
てから、特定時点で前記モータの回転速度が前記第１回転速度より低い第２回転速度にな
るように前記モータを制御する、請求項１に記載の冷蔵庫。
【請求項４】
　前記コントローラは、前記モータの回転速度が前記第２回転速度に到達すると、前記プ
ッシュロッドが前記ドア開放位置に到達するまで前記モータの回転速度が前記第２回転速
度を維持するように前記モータを制御する、請求項３に記載の冷蔵庫。
【請求項５】
　前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部を更に含み、
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、
　前記特定時点は、前記モータ回転感知部から出力されたパルスの個数が第１基準個数に
到達する時点である、請求項３に記載の冷蔵庫。
【請求項６】
　前記モータ回転感知部から出力されたパルスの個数が前記第１基準個数より大きい第２
基準個数に到達する時点での前記モータの速度が前記第２回転速度である、請求項５に記
載の冷蔵庫。
【請求項７】
　前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部を更に含み、
　前記冷蔵庫ドアを開放するために前記モータが一方向に作動して、前記プッシュロッド
が前記初期位置から前記ドア開放位置に移動する過程で、
　前記コントローラは、前記モータ回転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ド
アが閉じられる方向に前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断し、
　前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させる、請求項１に記載の冷蔵庫。
【請求項８】
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、
　前記コントローラは、前記モータ回転感知部から単位時間当たり出力されるパルスの個
数が負荷感知個数以下である場合、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように
前記モータを他方向に回転させる、請求項７に記載の冷蔵庫。
【請求項９】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モー
タを停止させ、
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達した状態で、前記
モータ回転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる方向に前記冷
蔵庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断し、
　前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させる、請求項７に記載の冷蔵庫。
【請求項１０】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動すると、前記モー
タを停止させ、前記モータが停止した状態で、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置で
停止した状態が維持されるように前記モータに電圧を供給する、請求項１に記載の冷蔵庫
。
【請求項１１】
　前記モータの回転を感知するモータ回転感知部を更に含み、
　前記モータが回転すると、前記モータ回転感知部からパルスが出力され、
　前記コントローラは、前記モータに供給される電圧の周期を制御すると共に、前記プッ
シュロッドが前記ドア開放位置に移動した状態での電圧の周期を、前記プッシュロッドが
前記ドア開放位置に移動する前の電圧の周期より長いように制御する、請求項１０に記載
の冷蔵庫。
【請求項１２】
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　前記モータの回転が停止した時点から一定時間が経過すると、前記コントローラは、前
記プッシュロッドが前記ドア開放位置から前記初期位置に復帰するように前記モータを他
方向に回転させる、請求項１０に記載の冷蔵庫。
【請求項１３】
　前記冷蔵庫ドアが基準角度以上に開放されることを感知するためのドア開放感知部を更
に含み、
　前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰する前に前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ド
アが基準角度以上に開放されることが感知されると、前記コントローラは、前記プッシュ
ロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを制御する、請求項１に記載の冷蔵庫
。
【請求項１４】
　貯蔵室が形成されるキャビネットと、
　前記貯蔵室を開閉するための冷蔵庫ドアと、
　前記冷蔵庫ドアを開放させるために、初期位置からドア開放位置に移動できるプッシュ
ロッドと、
　前記プッシュロッドに動力を提供するためのモータを備えるドア開放装置と、
　前記モータを制御するコントローラと、を含み、
　前記コントローラは、前記冷蔵庫ドアの開放のために、前記プッシュロッドが前記キャ
ビネット又は前記冷蔵庫ドアに接触した状態で前記ドア開放位置に移動するようにし、前
記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動した時間が一定時間維持されるように、前記
モータへの電圧供給を制御し、
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動すると、前記モー
タを停止させ、前記モータが停止した状態で、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置で
停止した状態が維持されるように前記モータに電圧を供給し、
　前記コントローラは、前記モータに供給される電圧の周期を制御すると共に、前記プッ
シュロッドが前記ドア開放位置に移動した状態での電圧の周期を、前記プッシュロッドが
前記ドア開放位置に移動する前の電圧の周期より長いように制御する、冷蔵庫。

                                                                                
    
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、冷蔵庫に関する。
【背景技術】
【０００２】
　一般に、冷蔵庫は、ドアによって遮蔽される内部の貯蔵室で飲食物を低温で保管できる
ようにする家電機器である。
【０００３】
　先行文献である韓国公開特許公報第２０１１－００４００３０号（２０１１年０４月２
０日公開）には、冷蔵庫ドアの開放方法が開示される。
【０００４】
　先行文献の場合、冷蔵庫ドアにドアハンドルが備えられ、ドアハンドルに操作部が備え
られる。そして、貯蔵空間を形成するキャビネットにドア開放装置が備えられる。ユーザ
が操作部を操作すると、前記ドア開放装置を構成するプッシュロッドがドアを押してドア
を開放させる。
【０００５】
　前記プッシュロッドは、駆動モータから発生した駆動力を多数の歯車によって受け取り
直線運動する。
【０００６】
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　前記プッシュロッドは前進してドアを開放するための設定位置まで移動することができ
る。そして、位置感知部材が、前記プッシュロッドが設定位置に移動したことを感知する
場合、駆動モータが逆回転してプッシュロッドが最初位置に復帰する。
【０００７】
　このような先行文献によれば、プッシュロッドが設定位置まで移動するまで持続的に駆
動モータが動作するので、駆動モータが動作する過程で外力が前記冷蔵庫ドアに加わる場
合、前記プッシュロッド及び歯車が破損したり、前記駆動モータの過負荷によって駆動モ
ータが損傷する問題がある。
【０００８】
　また、プッシュロッドの移動時、ユーザがドアを開放するのか否かに関係なく前記プッ
シュロッドが設定位置まで移動するまで持続的に駆動モータが動作するので、プッシュロ
ッドが前進して設定位置に移動する過程で、ユーザがドアの開放角度を増加させた後ドア
を閉じる場合、ドアを閉じるための回転力がプッシュロッドを介して多数の歯車に伝達さ
れて、プッシュロッド及び／又は歯車が破損する問題が発生することになる。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００９】
　本発明の目的は、ドアを開放するためのプッシュロッドがドア開放位置に移動するうち
又はプッシュロッドがドア開放位置に移動した状態で、外部負荷の作用によってプッシュ
ロッド及び／又はプッシュロッドに動力を伝達するための歯車が破損されることが防止さ
れる冷蔵庫及びその制御方法を提供することにある。
【００１０】
　また、本発明の目的は、プッシュロッドがドア開放位置に移動した状態で、ドアの開放
状態が一定時間維持される冷蔵庫及びその制御方法を提供することにある。
【００１１】
　また、本発明の目的は、ドアが開放される過程でドアのがたつきが防止される冷蔵庫及
びその制御方法を提供することにある。
【００１２】
　また、本発明の目的は、ドアを開放するためのプッシュロッドがドア開放位置に移動す
るうち又はプッシュロッドがドア開放位置に移動した後、初期位置に復帰する前に、ドア
がユーザによって閉じられることによるプッシュロッド及び／又はプッシュロッドに動力
を伝達するための歯車の破損が防止される冷蔵庫及びその制御方法を提供することにある
。
【課題を解決するための手段】
【００１３】
　一側面に係る冷蔵庫は、貯蔵室が形成されるキャビネットと、前記貯蔵室を開閉するた
めの冷蔵庫ドアと、前記冷蔵庫ドアを開放させるために初期位置からドア開放位置に移動
できるプッシュロッドと、前記プッシュロッドに動力を提供するためのモータとを備える
ドア開放装置と、前記モータを制御するコントローラと、を含み、前記コントローラは、
前記冷蔵庫ドアを開放するために、前記プッシュロッドが前記キャビネット又は前記冷蔵
庫ドアに接触した状態で前記ドア開放位置に移動するようにし、前記プッシュロッドが前
記ドア開放位置に移動した時間が一定時間維持されるように前記モータへの電圧供給を制
御する。
【００１４】
　前記プッシュロッドは、前記モータの動力を受け取ることができる弧状のラックギヤを
含むことができる。
【００１５】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドを前記初期位置から前記ドア開放位置に移動
させるために、前記モータが第１方向に回転するように前記モータに電圧を供給すること
ができる。
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【００１６】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記初期位置から前記ドア開放位置に移動
する過程で、前記モータの回転速度が減少するように前記モータを制御することができる
。
【００１７】
　前記コントローラは、前記モータが第１回転速度で回転するように前記モータを制御し
てから、特定時点で前記モータの回転速度が前記第１回転速度より低い第２回転速度にな
るように前記モータを制御することができる。
【００１８】
　前記コントローラは、前記モータの回転速度が前記第２回転速度に到達すると、前記プ
ッシュロッドが前記ドア開放位置に到達するまで、前記モータの回転速度が前記第２回転
速度を維持するように前記モータを制御することができる。
【００１９】
　前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部を更に含み、前記モータ回転感知
部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、前記特定時点は、前記モータ回転感知部
から出力されたパルスの個数が第１基準個数に到達する時点である。
【００２０】
　前記モータ回転感知部から出力されたパルスの個数が前記第１基準個数より大きい第２
基準個数に到達する時点での前記モータの速度が前記第２回転速度である。
【００２１】
　前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部を更に含み、前記冷蔵庫ドアを開
放するために前記モータが一方向に作動して、前記プッシュロッドが前記初期位置から前
記ドア開放位置に移動する過程で、前記コントローラは、前記モータ回転感知部で感知さ
れる情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる方向に前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用
するのか否かを判断する。
【００２２】
　前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させることができる。
【００２３】
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、前記コントローラ
は、前記モータ回転感知部から単位時間当たり出力されるパルスの個数が負荷感知個数以
下である場合、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向
に回転させる。
【００２４】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モー
タを停止させ、前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達した
状態で、前記モータ回転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる
方向に前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断する。
【００２５】
　前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させる。
【００２６】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動すると、前記モー
タを停止させ、前記モータが停止した状態で、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置で
停止した状態が維持されるように前記モータに電圧を供給することができる。
【００２７】
　前記モータの回転を感知するモータ回転感知部を更に含み、前記モータが回転すると、
前記モータ回転感知部からパルスが出力され、前記コントローラは、前記モータに供給さ
れる電圧の周期を制御すると共に、前記モータ回転感知部からパルスが出力されないよう
に電圧の周期を制御することができる。
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【００２８】
　前記モータの回転が停止した時点から一定時間が経過すると、前記コントローラは、前
記プッシュロッドが前記ドア開放位置から前記初期位置に復帰するように前記モータを他
方向に回転させることができる。
【００２９】
　前記冷蔵庫ドアが基準角度以上に開放されることを感知するためのドア開放感知部を更
に含むことができ、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰する前に、前記ドア開放感
知部で前記冷蔵庫ドアが基準角度以上に開放されることが感知されると、前記コントロー
ラは、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを制御することが
できる。
【００３０】
　前記冷蔵庫ドアは、左右方向に配置される第１冷蔵庫ドアと第２冷蔵庫ドアとを含むこ
とができる。前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動した状態で、前記第１冷蔵庫
ドアと第２冷蔵庫ドアのうち開放された冷蔵庫ドアの背面の少なくとも一部は、前記第１
冷蔵庫ドアと第２冷蔵庫ドアのうち閉鎖された冷蔵庫ドアの前面より前方に位置する。
【００３１】
　他の側面に係る冷蔵庫は、貯蔵室が形成されるキャビネットと、前記貯蔵室を開閉する
ための冷蔵庫ドアと、前記冷蔵庫ドアを開放させるために初期位置からドア開放位置に移
動できるプッシュロッドと、前記プッシュロッドに動力を提供するためのモータとを備え
るドア開放装置と、前記モータを制御するコントローラと、を含み、前記コントローラは
、前記冷蔵庫ドアを開放するために、前記プッシュロッドが前記初期位置から前記ドア開
放位置に移動する過程で、前記モータの回転速度が減少するように前記モータを制御する
ことができる。
【００３２】
　前記コントローラは、前記モータが第１回転速度で回転するように前記モータを制御し
てから、特定時点で前記モータの回転速度が前記第１回転速度より低い第２回転速度にな
るように前記モータを制御することができる。
【００３３】
　前記コントローラは、前記モータの回転速度が前記第１回転速度から前記第２回転速度
に線形的又は非線形的に減少するように前記モータを制御することができる。
【００３４】
　前記コントローラは、前記モータの回転速度が前記第２回転速度に到達すると、前記プ
ッシュロッドが前記ドア開放位置に到達するまで、前記モータの回転速度が前記第２回転
速度を維持するように前記モータを制御することができる。
【００３５】
　前記冷蔵庫は、前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部を更に含むことが
できる。
【００３６】
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、前記特定時点は、
前記モータ回転感知部から出力されたパルスの個数が第１基準個数に到達する時点である
。
【００３７】
　前記モータ回転感知部から出力されたパルスの個数が前記第１基準個数より大きい第２
基準個数に到達する時点での前記モータの速度が前記第２回転速度である。
【００３８】
　前記冷蔵庫は、前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部を更に含むことが
できる。
【００３９】
前記冷蔵庫ドアを開放するために前記モータが一方向に作動して、前記プッシュロッドが
前記初期位置から前記ドア開放位置に移動する過程で、前記コントローラは、前記モータ
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回転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる方向に前記冷蔵庫ド
アに外部負荷が作用するのか否かを判断することができる。
【００４０】
　前記コントローラは、前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッ
シュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させることができ
る。
【００４１】
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、前記コントローラ
は、前記モータ回転感知部から単位時間当たり出力されるパルスの個数が負荷感知個数以
下である場合、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向
に回転させることができる。
【００４２】
　前記コントローラは、前記モータが一方向に回転し、基準時間が経過した後に前記冷蔵
庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断することができる。
【００４３】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モー
タを停止させることができる。
【００４４】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達した状態で、前記
モータ回転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる方向に前記冷
蔵庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断することができる。
【００４５】
　前記冷蔵庫ドアに外部負荷に作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させることができる。
【００４６】
　さらに他の側面に係る冷蔵庫は、貯蔵室が形成されるキャビネットと、前記貯蔵室を開
閉するための冷蔵庫ドアと、前記冷蔵庫ドアを開放させるために初期位置からドア開放位
置に移動できるプッシュロッドと、前記プッシュロッドに動力を提供するためのモータと
を備えるドア開放装置と、前記モータの回転を感知するためのモータ回転感知部と、前記
モータを制御するコントローラとを含むことができる。
【００４７】
　前記冷蔵庫ドアを開放するために前記モータが一方向に作動して、前記プッシュロッド
が前記初期位置から前記ドア開放位置に移動する過程で、前記コントローラは、前記モー
タ回転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる方向に前記冷蔵庫
ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断することができる。
【００４８】
　前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させることができる。
【００４９】
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、前記コントローラ
は、前記モータ回転感知部から単位時間当たり出力されるパルスの個数が負荷感知個数以
下である場合、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向
に回転させることができる。
【００５０】
　前記コントローラは、前記モータが一方向に回転し、基準時間が経過した後に前記冷蔵
庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断することができる。
【００５１】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モー
タを停止させ、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達した状態で、前記モータ回
転感知部で感知される情報に基づいて前記冷蔵庫ドアが閉じられる方向に前記冷蔵庫ドア
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に外部負荷が作用するのか否かを判断することができる。
【００５２】
　前記コントローラは、前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッ
シュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向に回転させることができ
る。
【００５３】
　前記モータ回転感知部は、前記モータの回転過程でパルスを出力し、前記コントローラ
は、前記モータ回転感知部から単位時間当たり出力されるパルスの個数が負荷感知個数以
上である場合、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向
に回転させることができる。
【００５４】
　さらに他の側面に係る冷蔵庫は、貯蔵室が形成されるキャビネットと、前記貯蔵室を開
閉するための冷蔵庫ドアと、前記冷蔵庫ドアを開放させるために初期位置からドア開放位
置に移動できるプッシュロッドと、前記プッシュロッドに動力を提供するためのモータと
を備えるドア開放装置と、前記モータを制御するコントローラと、を含み、前記コントロ
ーラは、前記冷蔵庫ドアを開放するために、前記プッシュロッドが前記初期位置から前記
ドア開放位置に移動するように前記モータを一方向に回転させることができる。
【００５５】
　前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モー
タの回転を停止させると共に、前記モータの他方向回転が防止されるように前記モータに
電圧を供給することができる。
【００５６】
　前記冷蔵庫は、前記モータの回転を感知するモータ回転感知部を更に含み、前記モータ
が回転すると、前記モータ回転感知部からパルスが出力され、前記コントローラは、前記
モータに供給される電圧の周期を制御すると共に、前記モータ回転感知部からパルスが出
力されないように電圧の周期の制御することができる。
【００５７】
　前記モータの回転が停止した時点から一定時間が経過すると、前記コントローラは、前
記プッシュロッドが前記ドア開放位置から前記初期位置に復帰するように前記モータを他
方向に回転させることができる。
【００５８】
　さらに他の側面に係る冷蔵庫は、貯蔵室が形成されるキャビネットと、前記貯蔵室を開
閉するための冷蔵庫ドアと、前記冷蔵庫ドアを開閉するために、初期位置とドア開放位置
との間で移動できるプッシュロッドと、前記プッシュロッドに動力を提供するためのモー
タとを備えるドア開放装置と、前記冷蔵庫ドアが基準角度以上に開放されることを感知す
るためのドア開放感知部と、前記ドア開放感知部で感知された情報に基づいて前記モータ
を制御するコントローラとを含む。
【００５９】
　前記プッシュロッドが初期位置に復帰する前に、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドア
が基準角度以上に開放されることが感知されると、前記コントローラは、前記プッシュロ
ッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを制御することができる。
【００６０】
　前記基準角度は、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動した状態での前記冷蔵
庫ドアの開放角度より大きい。
【００６１】
　前記プッシュロッドが前記初期位置から前記ドア開放位置に移動するうちに前記ドア開
放感知部で前記冷蔵庫ドアが前記基準角度以上に開放されることが感知されると、前記コ
ントローラは、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように前記モータを制御す
ることができる。
【００６２】
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　前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モータは停止し、前記プッ
シュロッドが前記ドア開放位置に移動して前記モータが停止した状態で一定時間経過する
と、前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置から前記初期位置に復
帰するように前記モータを制御することができる。
【００６３】
　前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に移動して前記モータが停止した状態で一定時
間が経過する前に、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドアが前記基準角度以上に開放され
たことが感知されると、前記コントローラは、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰
するように前記モータを制御することができる。
【００６４】
　前記キャビネットと前記冷蔵庫ドアとを連結させるためのヒンジ軸を備えるヒンジアセ
ンブリを更に含み、前記ドア開放感知部は、信号を出力し、前記ヒンジ軸に隣接して位置
するセンサを含むことができる。
【００６５】
　前記ドア開放感知部は、前記ヒンジアセンブリと前記冷蔵庫ドアのいずれかに備えられ
る磁石を更に含むことができる。前記センサは、前記磁石の磁気を感知する磁気センサで
あり、前記ヒンジアセンブリと前記冷蔵庫ドアのうちの他の一つに備えられる。
【００６６】
　前記ドア開放感知部は、前記ヒンジアセンブリと前記冷蔵庫ドアのいずれかに備えられ
る磁石を更に含むことができる。
【００６７】
　前記センサは、前記冷蔵庫ドアが前記基準角度未満に開放されると、前記磁石によって
オンされ、前記冷蔵庫ドアが前記基準角度以上に開放されると、オフされる磁石センサで
あり、前記ヒンジアセンブリと前記冷蔵庫ドアのうちの他の一つに備えられる。
【００６８】
　前記センサは、前記ヒンジアセンブリと前記冷蔵庫ドアのいずれかに備えられるマイク
ロスイッチである。
【００６９】
　前記ドア開放感知部は、前記ヒンジアセンブリと前記冷蔵庫ドアのうちの他の一つに備
えられ、前記冷蔵庫ドアが前記基準角度だけ開放されるとき前記マイクロスイッチをオン
させるスイッチ操作部を更に含むことができる。
【００７０】
　前記センサは、発光部と受光部とを含み、前記冷蔵庫ドアが前記基準角度だけ回転する
と、前記発光部から照射された光が前記受光部に到達することになり、前記受光部に光が
到達すると、前記コントローラは、前記冷蔵庫ドアが基準角度だけ開放したと判断するこ
とができる。
【００７１】
　前記発光部及び前記受光部は、前記冷蔵庫ドア及び前記ヒンジアセンブリのいずれかに
配置される。
【００７２】
　前記発光部は、前記冷蔵庫ドア及び前記ヒンジアセンブリのいずれかに配置され、前記
受光部は、前記冷蔵庫ドア及び前記ヒンジアセンブリのうちの他の一つに配置される。
【００７３】
　さらに他の側面に係る冷蔵庫の制御方法は、冷蔵庫ドアを開放するためにモータが一方
向に作動して、プッシュロッドが初期位置からドア開放位置に移動するステップと、前記
プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達した後一定時間が経過したのか否かが判断され
るステップと、前記一定時間が経過したと判断されると、前記プッシュロッドが前記初期
位置に復帰するように前記モータが他方向に作動するステップとを含むことができる。
【００７４】
　前記プッシュロッドが初期位置からドア開放位置に移動する過程で、前記モータの一方
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向の回転速度が減少するように前記モータの回転速度が制御される。
【００７５】
　前記モータの一方向の回転速度が第１回転速度に維持されてから、前記第１回転速度よ
り低い第２回転速度に到達するまで一定時間の間減少するように前記モータの回転速度が
制御される。
【００７６】
　前記初期位置からドア開放位置に移動するステップは、コントローラが前記冷蔵庫ドア
が閉じられる方向に前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断するステップと
、前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記ドア
開放位置に到達する前であっても前記初期位置に復帰するように前記モータを他方向に回
転させるステップとを含むことができる。
【００７７】
　前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達すると、前記モータの前記他方向回転が
防止されるように、コントローラは前記モータに電圧を供給することができる。
【００７８】
　前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達した場合、コントローラは、前記冷蔵庫
ドアが閉じられる方向に前記冷蔵庫ドアに外部負荷が作用するのか否かを判断し、前記冷
蔵庫ドアに外部負荷が作用すると判断した場合、前記プッシュロッドが前記初期位置に復
帰するように前記モータを他方向に回転させることができる。
【００７９】
　さらに他の側面に係る冷蔵庫の制御方法は、冷蔵庫ドアを開放するためにモータが作動
して、プッシュロッドが初期位置からドア開放位置に向けて移動するステップと、前記プ
ッシュロッドが前記初期位置から前記ドア開放位置に到達する前に、ドア開放感知部で前
記冷蔵庫ドアの開放が感知されたのか否かがコントローラによって判断されるステップと
、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドアの開放が感知されたのか否かに基づいて、前記コ
ントローラが前記モータを制御するステップを含む。
【００８０】
　前記コントローラが前記モータを制御するステップは、前記プッシュロッドが前記ドア
開放位置に到達する前に、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドアが開放されたと判断され
ると、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するように、前記コントローラが前記モ
ータを制御するステップを含むことができる。
【００８１】
　前記コントローラが前記モータを制御するステップは、前記プッシュロッドが前記ドア
開放位置に到達する前に、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドアが開放されなかったと判
断されると、前記プッシュロッドが前記ドア開放位置に到達するように、前記コントロー
ラが前記モータを制御するステップを含むことができる。
【００８２】
　さらに他の側面に係る冷蔵庫の制御方法は、冷蔵庫ドアを開放するためにモータが作動
して、プッシュロッドが初期位置からドア開放位置に移動するステップと、前記プッシュ
ロッドが前記ドア開放位置で停止した状態で、ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドアの開放が
感知されたのか否かがコントローラによって判断されるステップと、前記ドア開放感知部
で前記冷蔵庫ドアの開放が感知されたのか否かに基づいて、前記コントローラが前記モー
タを制御するステップとを含むことができる。
【００８３】
　前記コントローラが前記モータを制御するステップは、前記プッシュロッドが前記ドア
開放位置で停止した状態で一定時間が経過する前に、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ド
アの開放が感知されたと判断されると、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰するよ
うに、前記コントローラが前記モータを制御するステップを含むことができる。
【００８４】
　前記コントローラが前記モータを制御するステップは、前記プッシュロッドが前記ドア
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開放位置で停止した状態で一定時間経過するまで、前記ドア開放感知部で前記冷蔵庫ドア
の開放が感知されなかったと判断されると、前記プッシュロッドが前記初期位置に復帰す
るように、前記コントローラが前記モータを制御するステップを含むことができる。
【発明の効果】
【００８５】
提案される発明によれば、ドアを開放するためにプッシュロッドが移動する過程で、ドア
が閉じられる方向にドアに外部負荷が作用することが感知されると、プッシュロッドが初
期位置に復帰するようにモータを制御することによって、プッシュロッド及び／又は歯車
の損傷が防止され、モータの過負荷によるモータの損傷が防止される。
【００８６】
　また、プッシュロッドがドア開放位置に移動した状態でモータに電圧を供給することで
、ドア自体の荷重、ドアとキャビネットとを密着させるためのガスケットに備えられる磁
石の磁力、ドアが自動で閉じられるようにするための自動閉鎖機構による閉鎖力のうちの
一つ以上によって、プッシュロッドが初期位置に移動してドアが閉じられる現象を防止す
ることができきる。
【００８７】
　また、前記プッシュロッドが初期位置からドア開放位置に移動する過程でモータの回転
速度が減少し、これによってプッシュロッドの移動速度が減少することになり、プッシュ
ロッドの移動速度が減少した状態でプッシュロッドがドア開放位置で停止するので、前記
ドアの開放過程でがたつく現象が防止され、前記第１冷蔵室ドアの回転が滑らかに停止す
る。
【００８８】
　また、プッシュロッドがドア開放位置に移動するときのドアの開放角度より大きい基準
角度以上にドアが開放されることを感知して、プッシュロッドを初期位置に復帰するよう
にすることで、プッシュロッドが初期位置に復帰する前にドアが閉じられることによって
プッシュロッドが破損したり、プッシュロッドに動力を伝達するための歯車が破損するこ
とを防止することができる。
【００８９】
　また、ドア開放感知部がヒンジ軸に隣接して位置することで、ドアが基準角度以上に回
転することを正確に感知できる長所がある。
【００９０】
　また、ドア開放感知部がヒンジ軸に隣接して位置することで、ドア開放装置など他の構
成との干渉が防止される。
【００９１】
　また、ドア開放感知部の一部がヒンジアセンブリに備えられる場合、ドア開放感知部を
容易に組み立てることができ、前記ヒンジアセンブリを分離して、簡単に前記ドア開放感
知部に接近することができるので、ドア開放感知部のサービスが容易な長所がある。
【図面の簡単な説明】
【００９２】
【図１】本発明の第１実施例に係る冷蔵庫の斜視図である。
【図２】本発明の第１実施例に係る第１冷蔵室ドアにドア開放装置が備えられる様子を示
す斜視図である。
【図３】本発明の第１実施例に係る冷蔵庫のブロック図である。
【図４】本発明の第１実施例に係るドア開放装置を示す図である。
【図５】本発明の第１実施例に係るドア開放装置が第１冷蔵室ドアに設置された様子を示
す平面図である。
【図６】本発明の第１実施例に係るドア開放装置の作動を説明するためのフローチャート
である。
【図７】本発明の第１実施例に係るドア開放装置の作動を説明するためのフローチャート
である。
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【図８】ドアの開放過程でモータの回転速度を示すグラフである。
【図９】本発明の第１実施例に係るプッシュロッドがドア開放位置に移動してドアが開放
された状態を示す図である。
【図１０】本発明の第１実施例に係る第１冷蔵室ドアが基準角度だけ開放された状態を示
す図である。
【図１１】本発明の第２実施例に係る第１冷蔵室ドアが閉じられた状態を示す図である。
【図１２】本発明の第２実施例に係るドア開放感知部が第１冷蔵室ドアの開放を感知した
状態を示す図である。
【図１３】本発明の第３実施例に係る第１冷蔵室ドアが閉じられた状態を示す図である。
【図１４】本発明の第３実施例に係るドア開放感知部が第１冷蔵室ドアの開放を感知した
状態を示す図である。
【図１５】本発明の第４実施例に係るドア開放装置の作動を説明するためのフローチャー
トである。
【発明を実施するための形態】
【００９３】
　以下、本発明の一部実施例を例示的な図面を介して詳しく説明する。各図面の構成要素
に参照符号を付するにあたって、同一の構成要素については他の図面上に表示されても、
できるだけ同じ符号を有していることに留意すべきである。また、本発明の実施例を説明
するにあたって、かかる公知構成又は技能に対する具体的な説明が本発明の実施例に対す
る理解を妨げると判断される場合には、その詳細な説明は省略する。
【００９４】
　さらに、本発明の実施例の構成要素を説明するにあたって、第１、第２、Ａ、Ｂ、（ａ
）、（ｂ）などの用語が使用できる。これら用語は、その構成要素を他の構成要素と区別
するためのものにすぎず、その用語によって該当構成要素の本質や順番又は順序などが限
定されるものではない。ある構成要素が他の構成要素に「連結」、「接続」又は「結合」
されると記載された場合、その構成要素はその他の構成要素に直接的に連結又は接続でき
るが、各構成要素の間にさらに他の構成要素が「連結」、「結合」又は「接続」されるこ
とも可能であると理解されるべきである。
【００９５】
　図１は、本発明の第１実施例に係る冷蔵庫の斜視図であり、図２は、本発明の第１実施
例に係る第１冷蔵室ドアにドア開放装置が備えられる様子を示す斜視図であり、図３は、
本発明の第１実施例に係る冷蔵庫のブロック図である。
【００９６】
　図１乃至図３を参照すると、本発明の第１実施例に係る冷蔵庫１０は、内部に貯蔵室が
備えられるキャビネット１１と、前記キャビネット１１の前面に回転又は摺動可能に連結
され、前記貯蔵室を選択的に開閉する冷蔵庫ドア１２とを含むことができる。
【００９７】
　詳しくは、前記貯蔵室は、冷蔵室１１１と冷凍室１１２のうちの一つ以上を含むことが
できる。
【００９８】
　前記冷蔵室１１１は、冷蔵室ドア１３によって開閉され、前記冷凍室１１２は、冷凍室
ドア１６によって選択的に開閉される。
【００９９】
　また、前記冷蔵室１１１を開閉する冷蔵室ドア１３が回転式ドアである場合は、前記冷
蔵室ドア１３は前記キャビネット１１の前面左側端と、右側端にそれぞれ回転可能に連結
される一対のドア１４、１５を含むことができる。即ち、前記冷蔵室ドア１３は、第１冷
蔵室ドア１４と第２冷蔵室ドア１５とを含むことができる。
【０１００】
　前記冷凍室１１２を開閉する冷凍室ドア１６が回転式ドアである場合には、前記冷凍室
ドア１６は前記キャビネット１１の前面左側端と右側端にそれぞれ回転可能に連結される
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一対のドア１７、１８を含むことができる。
【０１０１】
　又は、前記冷凍室ドア１６が摺動方式で冷凍室を開閉する引き出し式ドアである場合に
は、多数の冷凍室ドアが上下方向又は左右方向に配列される。
【０１０２】
　前記冷蔵庫１０は、前記冷蔵庫ドア１２を開放させるために作動するドア開放装置２５
を更に含むことができる。
【０１０３】
　以下では、冷蔵庫ドア１２のうち第１冷蔵室ドア１４を、前記ドア開放装置２５が自動
で開放することを例に挙げて説明し、第１冷蔵室ドア１４以外の他のドアも以下で説明さ
れる構造及び方式によって自動で開放される。
【０１０４】
　前記ドア開放装置２５は、開放が必要なドアに配置される。例えば、多数の冷蔵室ドア
それぞれを開放するために、多数の冷蔵室ドアそれぞれにドア開放装置２５が備えられる
。又は、一つの冷蔵室ドアが多数のドアを含む場合には、多数のドアのうちの一つ又は全
部にドア開放装置２５が備えられる。
【０１０５】
　このとき、前記ドア開放装置２５は、開放が必要なドアの上側部に位置する。
【０１０６】
　また、冷凍室ドア１６を開放するために、冷凍室ドア１６にドア開放装置２５が備えら
れることも可能である。
【０１０７】
　他の例として、前記キャビネット１１にドア開放装置２５が備えられてもよい。このと
き、前記ドア開放装置２５は、冷蔵庫ドアの個数と同じ個数に備えられる。
【０１０８】
　また、本実施例では、ボトムフリーザー型の冷蔵庫が開示されるが、ドアを開放するた
めの思想はトップマウント型の冷蔵庫、サイド・バイ・サイド型の冷蔵庫、一つの貯蔵室
と一つのドアのみを備える冷蔵庫など、種類に制限なく様々な冷蔵庫に適用可能であるこ
とを明らかにしておく。
【０１０９】
　前記第１冷蔵室ドア１４は、ヒンジアセンブリ３０によってキャビネット１１に連結さ
れる。前記第１冷蔵室ドア１４は、回転中心を提供するヒンジ軸（図４の３２参照）によ
って回転する。前記ヒンジ軸（図４の３２参照）は、前記第１冷蔵室ドア１４及び／又は
前記ヒンジアセンブリ３０に備えられる。
【０１１０】
　前記冷蔵庫１０は、前記ドア開放装置２５を構成するプッシュロッド（ｐｕｓｈ ｒｏ
ｄ；図４の２７参照）の位置を感知するための位置感知部２８と、前記プッシュロッド（
図４の２７参照）を作動させるための動力を発生するモータ２６１の回転を感知するモー
タ回転感知部２９０と、前記位置感知部２８及び前記モータ回転感知部２９０で感知され
た情報に基づいて前記ドア開放装置２５を制御するコントローラ２０とを更に含むことが
できる。
【０１１１】
　また、前記冷蔵庫１０は、ドアが基準角度以上に開放されたことを感知するためのドア
開放感知部４０を更に含むことができ、前記コントローラ２０は、前記ドア開放感知部４
０で感知された情報に基づいて前記ドア開放装置２５を制御することができる。
【０１１２】
　前記コントローラ２０による前記ドア開放装置２５の制御については後述する。
【０１１３】
　前記冷蔵庫１０は、ドア開放命令を入力するための入力部５０を更に含むことができる
。前記入力部５０は、ユーザの接触によってオンされるスイッチ、又はユーザからの命令
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入力を受けるタッチスクリーン、又はユーザのジェスチャーを感知するセンサなど多様で
あり、本発明ではドア開放命令を入力するための構造及び方法には制限がないことを明ら
かにしておく。
【０１１４】
　以下では、前記ドア開放装置２５について詳しく説明する。
【０１１５】
　図４は、本発明の第１実施例に係るドア開放装置を示す図であり、図５は、本発明の第
１実施例に係るドア開放装置が第１冷蔵室ドアに設置された様子を示す平面図である。
【０１１６】
　図４及び図５を参照すると、前記ドア開放装置２５は、前記第１冷蔵室ドア１４の上側
部に位置する。前記第１冷蔵室ドア１４の上側部には、前記ドア開放装置２５を収容する
ための空間を形成するフレーム１４１が備えられる。前記フレーム１４１は、前記第１冷
蔵室ドア１４で断熱材（図示せず）が収容される空間と前記ドア開放装置２５が収容され
る空間とを区画することができる。
【０１１７】
　他の例として、前記ドア開放装置２５は、前記第１冷蔵室ドア１４の下側部に位置する
ことも可能である。
【０１１８】
　前記ドア開放装置２５は、前記フレーム１４１内に収容されるハウジング２５０と、前
記ハウジング２５０に設置され、駆動力を発生させるモータ２６１と、前記モータ２６１
の駆動力を受け取って作動するプッシュロッド２７と、前記プッシュロッド２７に前記モ
ータ２６１の駆動力を伝達する動力伝達機構とを含むことができる。
【０１１９】
　前記ハウジング２５０は、制限的ではないが、第１ハウジング２５１と、前記第１ハウ
ジング２５１に結合される第２ハウジング２５２とを含むことができる。
【０１２０】
　前記第１ハウジング２５１には、衝撃又は振動を吸収できる緩衝部２５４が結合される
結合部２５３が備えられる。前記緩衝部２５４はホール２５５を備え、前記フレーム１４
１には、前記緩衝部２５４のホール２５５に挿入される設置部１４２が備えられる。
【０１２１】
　前記緩衝部２５４によって前記ドア開放装置２５が前記フレーム１４１に結合されるこ
とによって、前記モータ２６１の作動時に発生する振動及び動力伝達機構の作動時に発生
する振動が吸収されて騒音が減少し、前記モータ２６１及び動力伝達機構の振動が前記第
１冷蔵室ドア１４に伝達されることを防止することができる。
【０１２２】
　前記動力伝達機構は、一つ以上の歯車２６２、２６３、２６４、２６５、２６６を含む
ことができる。
【０１２３】
　本発明において、前記動力伝達機構が前記モータ２６１の動力を前記プッシュロッド２
７に伝達できる限り、歯車の個数には制限がなく、図５には、一例として動力伝達機構が
多数の歯車を含むことが示される。
【０１２４】
　前記プッシュロッド２７が前記第１冷蔵室ドア１４に位置する場合には前記プッシュロ
ッド２７の長さは制限的であるが、前記プッシュロッド２７によって第１冷蔵室ドア１４
の開放角度が確保されるために、前記プッシュロッド２７は曲線状のラックギヤ２７２を
含むことができる。このとき、前記ラックギヤ２７２は多数の歯車２６２、２６３、２６
４、２６５、２６６のうち最後番目の歯車と噛み合う。
【０１２５】
　前記ラックギヤ２７２が曲線状に形成されることによって、要求される角度だけ前記第
１冷蔵室ドア１４を開放させようとするときの前記プッシュロッド２７の長さを減少させ
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ることができる。
【０１２６】
　したがって、前記プッシュロッド２７を前記第１冷蔵室ドア１４に配置しても前記プッ
シュロッド２７によって前記第１冷蔵室ドア１４の開放が可能になり、直線形態のラック
ギヤに比べて開放角度が増加する。
【０１２７】
　前記ラックギヤ２７２が曲線状に形成されるによって、前記多数の歯車２６２、２６３
、２６４、２６５、２６６のうち最後番目の歯車が回転するとき、前記プッシュロッド２
７は前記最後番目の歯車と相対回転することができる。
【０１２８】
　即ち、前記プッシュロッド２７は、前記モータ２６１の作動時、前記第１冷蔵室ドア１
４と一緒に前記ヒンジ軸３２に対して回転することができるだけではなく、前記多数の歯
車２６２、２６３、２６４、２６５、２６６に対して回転して、結果的に前記第１冷蔵室
ドア１４に対して相対曲線運動することができる。
【０１２９】
　前記ラックギヤ２７２は弧状に形成される。このとき、前記ラックギヤ２７２は前記ヒ
ンジ軸３２から遠ざかる方向に突出するように配置される。
【０１３０】
　前記プッシュロッド２７が前記第１冷蔵室ドア１４に対して相対曲線運動するとき、前
記プッシュロッド２７が前記キャビネット１１の前面と接触した状態を維持できるように
、曲線状の前記ラックギヤ２７２の中心は前記ヒンジ軸３２と一致する。
【０１３１】
　前記プッシュロッド２７が安定的に移動できるように、前記ハウジング２５０と前記プ
ッシュロッド２７のいずれかには、一つ以上のガイドリブ２５７が備えられ、他の一つに
は、前記一つ以上のガイドリブ２５７が収容される一つ以上のガイド溝２７３、２７４が
備えられる。
【０１３２】
　このとき、前記一つ以上のガイドリブ２７５及び前記一つ以上のガイド溝２７３、２７
４は曲線状に形成される。又は前記一つ以上のガイドリブ２５７は円形又は長方形に形成
され、一つ以上のガイド溝２７３、２７４が曲線状に形成されることも可能である。
【０１３３】
　図４の一例として、前記ハウジング２５０に前記一つ以上のガイドリブ２５７が備えら
れ、前記プッシュロッド２７に前記一つ以上のガイド溝２７３、２７４が備えられること
が示される。
【０１３４】
　制限的ではないが、前記プッシュロッド２７の第１面（図面を基準に上面）及び第１面
と対向する第２面（図面を基準に下面）にそれぞれガイド溝２７３、２７４が備えられ、
前記第１ハウジング２５１及び前記第２ハウジング２５２それぞれにガイドリブ２５７が
備えられる。
【０１３５】
　前記ガイド溝２７３、２７４は弧状に形成される。このとき、前記ガイド溝２７３、２
７４は前記ヒンジ軸３２から遠ざかる方向に突出するように配置される。そして、前記ガ
イド溝２７３、２７４の弧の中心は前記ヒンジ軸３２である。
【０１３６】
　一方、前記プッシュロッド２７は、前記ヒンジ軸３２に隣接して位置する。前記プッシ
ュロッド２７が前記ヒンジ軸３２に隣接して位置するほど、前記ドア開放装置２５が簡単
になり、コンパクト化が実現され、前記プッシュロッド２７の長さを減少させることがで
きる。
【０１３７】
　前記ヒンジ軸３２は、前記第１冷蔵室ドア１４の上面に位置する。前記第１冷蔵室ドア
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１４は、第１側面１４ａと、前記第１側面１４ａと対向する第２側面１４ｂとを含むこと
ができ、前記ヒンジ軸３２は第１側面１４ａに近く位置する。
【０１３８】
　即ち、前記第１側面１４ａと第２側面１４ｂとの間の間隔を二等分する仮想線Ｌを基準
に、前記ヒンジ軸３２は前記仮想線Ｌと前記第１側面１４ａとの間の領域と対応する領域
に位置する。
【０１３９】
　そして、前記プッシュロッド２７は、前記モータ２６１と前記ヒンジ軸３２との間に位
置する。また、前記プッシュロッド２７は、前記仮想線Ｌと前記第１側面１４ａとの間の
領域と対応する領域に位置する。このとき、前記プッシュロッド２７は、前記仮想線Ｌと
前記ヒンジ軸３２との間に位置する。
【０１４０】
　したがって、本発明によれば、前記プッシュロッド２７が前記ヒンジ軸３２に隣接して
位置することで、短い長さのプッシュロッド２７を利用して前記第１冷蔵室ドア１４の開
放角度を増加させることができる。
【０１４１】
　前記モータ２６１の一方向回転によって、前記多数の歯車２６２、２６３、２６４、２
６５、２６６が正方向回転し、これによって、前記プッシュロッド２７がドアを開放する
ために前記第１冷蔵室ドア１４から引き出される方向に移動することができる。
【０１４２】
　反面、前記モータ２６１の他方向回転によって、前記多数の歯車２６２、２６３、２６
４、２６５、２６６が逆方向回転し、前記プッシュロッド２７は前記第１冷蔵室ドア１４
に引き込まれる。
【０１４３】
　このとき、ドアの開放過程又はドアの開放完了後、前記プッシュロッド２７が初期位置
に復帰する前に、前記プッシュロッド２７に加わる外力によって、前記多数の歯車２６２
、２６３、２６４、２６５、２６６それぞれが前記逆方向に回転できるように、前記多数
の歯車２６２、２６３、２６４、２６５、２６６それぞれは平歯車である。
【０１４４】
　したがって、前記プッシュロッド２７に外力が作用しても前記多数の歯車２６２、２６
３、２６４、２６５、２６６が逆方向に回転可能になり、前記多数の歯車２６２、２６３
、２６４、２６５、２６６及びプッシュロッド２７の破損が防止される長所がある。
【０１４５】
　又は、前記多数の歯車のうちの一部又は全部は直径が異なる二つの歯車ボディを有する
多段平歯車であってもよい。
【０１４６】
　一方、前記位置感知部２８は、第１位置センサ２８１及び第２位置センサ２８２を含む
ことができる。前記第１位置センサ２８１及び前記第２位置センサ２８２は、例えば前記
ハウジング２５０に配置される。
【０１４７】
　そして、前記プッシュロッド２７に磁石２７５が備えられる。前記第１位置センサ２８
１及び前記第２位置センサ２８２は、前記磁石２７５の磁気を感知するための磁気感知セ
ンサである。
【０１４８】
　本明細書において、前記第１位置センサ２８１が前記磁石２７５を感知するときの前記
プッシュロッド２７の位置又は前記第１位置センサ２８１が前記磁石２７５と対向すると
きの前記プッシュロッド２７の位置を初期位置とすることができる。
【０１４９】
　前記第２位置センサ２８２が前記磁石２７５を感知するときの前記プッシュロッド２７
の位置又は前記第２位置センサ２８２が前記磁石と対向するときの前記プッシュロッド２
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７の位置をドア開放位置（又は最終位置）とすることができる。
【０１５０】
　本実施例では、前記プッシュロッド２７が前記初期位置から前記ドア開放位置に移動す
る過程で前記第１冷蔵室ドア１４が開放する。
【０１５１】
　本明細書において、「ドアが開放」されることは、前記ドアが開閉する貯蔵室が前記冷
蔵庫の外部と連通することを意味する。
【０１５２】
　前記コントローラ２０は、前記各位置センサ２８１、２８２で感知される情報に基づい
て前記モータ２６１を制御することができる。一例として前記コントローラ２０は、前記
モータ２６１を一方向に回転させることができ、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放
位置に移動したことが感知されると、前記モータ２６１を停止させることができる。
【０１５３】
　前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置に移動して前記
モータ２６１が停止した状態で一定時間が経過すると、前記プッシュロッド２７が前記初
期位置に復帰するように前記モータ２６１を他方向に回転させることができる。
【０１５４】
　本実施例により、前記モータ２６１が停止した後、一定時間が経過した後に前記モータ
２６１を他方向に回転させる理由は、前記第１冷蔵室ドア１４が開放された状態が維持さ
れるようにするためである。
【０１５５】
　即ち、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に移動し、停止した状態を維持せずにす
ぐ初期位置に復帰する場合、前記第１冷蔵室ドア１４自体の荷重（第１冷蔵室ドア１４に
保管された飲食物の荷重を含む）、前記第１冷蔵室ドア１４と前記キャビネット１１とを
密着させるためのガスケット（図示せず）に備えられる磁石の磁力、前記ヒンジアセンブ
リ３０に備えられてドアが自動で閉じられるようにするための自動閉鎖機構（図示せず）
による閉鎖力のうちの一つ以上によって、前記第１冷蔵室ドア１４がすぐに閉じられる問
題が発生する。
【０１５６】
　しかし、本発明のように、前記モータ２６１が停止した後、一定時間経過した後に前記
モータ２６１を他方向に回転させる場合、前記第１冷蔵室ドア１４が前記一定時間の間開
放された状態を維持することができるので、ユーザが手動で前記第１冷蔵室ドア１４の開
放角度を容易に増加させることができる。
【０１５７】
　他の例として、前記第１位置センサ２８１及び前記第２位置センサ２８２は光センサで
ある。そして、前記プッシュロッド２７には溝又は突出部が備えられ、前記各位置センサ
２８１、２８２は溝又は突出部を感知することができる。本実施例では、前記プッシュロ
ッド２７の位置を感知するための構成には制限がないことを明らかにしておく。
【０１５８】
　一方、前記ドア開放感知部４０は、前記第１冷蔵室ドア１４と前記ヒンジアセンブリ３
０のいずれかに備えられる磁石４２０と、前記第１冷蔵室ドア１４と前記ヒンジアセンブ
リ３０のうちの他の一つに備えられ、前記磁石４２０の磁気を感知する感知センサ４１０
とを含むことができる。
【０１５９】
　図５には、一例として前記感知センサ４１０が前記ヒンジアセンブリ３０に配置される
ことが示される。
【０１６０】
　前記感知センサ４１０が前記ヒンジアセンブリ３０に備えられる場合、前記感知センサ
４１０の組立及びサービスが容易である。即ち、前記第１冷蔵室ドア１４を分離せず、前
記ヒンジアセンブリ３０を分離して前記感知センサ４１０に接近することができる。
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【０１６１】
　前記感知センサ４１０及び前記磁石４２０は、前記ヒンジ軸３２に隣接して配置される
。したがって、前記感知センサ４１０が前記第１冷蔵室ドア１４の回転過程で前記第１冷
蔵室ドア１４の磁石４２０の磁気を直接感知することができるので、前記第１冷蔵室ドア
１４が基準角度だけ回転したことを正確に感知することができる。
【０１６２】
　また、前記感知センサ４１０及び前記磁石４２０が前記ヒンジ軸３２に隣接して位置す
ることで、周辺の他の構成と干渉なくドアの開放を感知することができる。
【０１６３】
　前記第１冷蔵室ドア１４の開放過程で、前記磁石４２０が前記感知センサ４１０に下方
に位置すれば、前記感知センサ４１０が前記磁石４２０の磁気を感知することになり、前
記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するように前記モータ
２６１を制御することができる。
【０１６４】
　一方、前記モータ回転感知部２９０は、前記モータ２６１の軸の回転を感知することが
できる。例えば、前記モータ２６１の軸には回転板が連結される。前記回転板には、多数
のスリットが円周方向に離隔して配列される。
【０１６５】
　前記モータ回転感知部２９０は、例えば前記回転板の一側方に位置する発光部と、回転
板の他側方に位置する受光部とを含むことができる。
【０１６６】
　したがって、前記モータ２６１の回転時、回転板が一緒に回転すると、前記モータ回転
感知部２９０は前記回転板が回転するときのスリットの個数を感知することができる。即
ち、前記モータ回転感知部２９０は、スリットを感知するたびにパルスを出力し、前記コ
ントローラ２０は、前記モータ回転感知部２９０から出力されるパルスに基づいて前記モ
ータ２６１の回転速度（ｒｐｍ）を把握することができ、前記プッシュロッド２７の移動
距離を判断することができる。
【０１６７】
　以下では、前記ドア開放装置の作動について説明する。
【０１６８】
　図６及び図７は、本発明の第１実施例に係るドア開放装置の作動を説明するためのフロ
ーチャートであり、図８は、ドアの開放過程でモータの回転速度を示すグラフであり、図
９は、本発明の第１実施例に係るプッシュロッドがドア開放位置に移動してドアが開放さ
れた状態を示す図であり、図１０は、本発明の第１実施例に係る第１冷蔵室ドアが基準角
度だけ開放された状態を示す図である。
【０１６９】
　図１乃至図９を参照すると、前記冷蔵庫１０の電源がオンされる（Ｓ１）。
【０１７０】
　前記冷蔵庫１０の電源がオンされると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド
２７が初期位置に位置するのか否かを判断する（Ｓ２）。
【０１７１】
　ステップＳ２で判断した結果、前記プッシュロッド２７が初期位置に位置していない場
合には、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に移動するように
前記モータ２６１を作動させる（Ｓ３）。
【０１７２】
　前記プッシュロッド２７が初期位置２７に位置した状態では、前記第１位置センサ２８
１が前記プッシュロッド２７の磁石２７５を感知している状態である。
【０１７３】
　前記プッシュロッド２７が初期位置に位置した状態で、前記コントローラ２０は、入力
部５０を介してドア開放信号が入力されたのか否かを判断する（Ｓ４）。
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【０１７４】
　ステップＳ４で判断した結果、ドア開放信号が入力されたと判断されると、前記プッシ
ュロッド２７を初期位置からドア開放位置に移動させるために、前記コントローラ２０は
、前記モータ２６１が一方向に回転するように前記モータ２６１を制御する（Ｓ５）。
【０１７５】
　即ち、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７を前記初期位置から前記ドア
開放位置に移動させるために、前記モータ２６１が第１方向に回転するように前記モータ
２６１に電圧を供給することができる。
【０１７６】
　前記モータ２６１が一方向に回転すると、前記多数の歯車２６２、２６３、２６４、２
６５、２６６が正方向に回転して、前記プッシュロッド２７が前記キャビネット１１を押
し、これに対する反作用として前記第１冷蔵室ドア１４が回転することになる。
【０１７７】
　前記モータ２６１が一方向に回転するうちに、前記コントローラ２０は、前記第１冷蔵
室ドア１４が閉じられる方向に前記第１冷蔵室ドア１４に外部負荷が作用するのか否かを
判断する（Ｓ６）。
【０１７８】
　具体的に、前記モータ２６１が回転すると、前記モータ回転感知部２９０からパルスが
出力される。このとき、外部負荷が前記第１冷蔵室ドア１４に作用すると、前記モータ２
６１の回転速度が減少し、これによって、前記モータ回転感知部２９０から出力される単
位時間当たりパルスの個数が減少することになる。
【０１７９】
　したがって、前記コントローラ２０は、単位時間の間出力されるパルスの個数が第１負
荷感知個数以下であれば、前記外部負荷が前記第１冷蔵庫ドア１４に作用すると判断する
ことができる。
【０１８０】
　但し、前記モータ２６１の作動初期には前記モータ回転感知部２９０から出力される単
位時間当たりパルスの個数が第１負荷感知個数以下であることがあるので、外部負荷が感
知されるのか否かの判断は、前記モータ２６１が一方向に作動し、基準時間が経過した後
に遂行される。
【０１８１】
　もし、前記モータ回転感知部２９０から単位時間の間出力されるパルスの個数が第１負
荷感知個数以下である状態で、前記モータ２６１が動作し続ける場合、前記プッシュロッ
ド２７及び／又は歯車が損傷したり、前記モータ２６１の過負荷によって前記モータ２６
１が損傷する。
【０１８２】
　したがって、本実施例では、前記第１冷蔵室ドア１４に外部負荷が作用すると判断され
ると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するように前
記モータ２６１を他方向に回転させる（Ｓ１４）。
【０１８３】
　一方、ステップＳ６で判断した結果、外部負荷が感知されなかったと判断されると、前
記コントローラ２０は、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したのか否かを判断
する（Ｓ７）。
【０１８４】
　本明細書において、前記モータ２６１が一方向に回転するうちに前記ドア開放感知部４
０がドアの開放を感知する場合は、ユーザが前記第１冷蔵室ドア１４が開放される方向に
前記第１冷蔵室ドア１４を回転させる場合である。
【０１８５】
　このとき、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したときの前記第１冷蔵室ドア
１４の開放角度（θ２）は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に移動したときの前
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記第１冷蔵室ドア１４の開放角度（θ１）より大きい。
【０１８６】
　前記第１冷蔵室ドア１４が開放のために回転する過程で、前記基準角度以上回転すると
、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知することができる。
【０１８７】
　前記モータ２６１が一方向に回転するうちには、前記第１冷蔵室ドア１４からの前記プ
ッシュロッド２７の突出長さが増加する。もし、前記プッシュロッド２７が前記第１冷蔵
室ドア１４から突出した状態で前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度が増加した後に前記第
１冷蔵室ドア１４が閉じられると、前記プッシュロッド２７は前記キャビネット１１と衝
突することになり、前記プッシュロッド２７が損傷したり、前記動力伝達機構を構成する
歯車が損傷する問題がある。
【０１８８】
　このとき、前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度が大きいほど、前記第１冷蔵室ドア１４
が閉じられるとき前記プッシュロッド２７に加わる衝撃力が大きい。また、前記第１冷蔵
室ドア１４からの前記プッシュロッド２７の突出長さが長いほど、前記プッシュロッド２
７の破損可能性が増加する。
【０１８９】
　本実施例では、前記モータ２６１が一方向に回転するうちに、ユーザによって前記第１
冷蔵室ドア１４が開放された後閉じられることによって、前記プッシュロッド２７及び／
又は前記動力伝達機構を構成する歯車が損傷することを防止するために、前記ドア開放感
知部４０でドアの開放が感知される場合、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド
２７が初期位置に復帰するように前記モータ２６１を他方向に回転させる（Ｓ１４）。
【０１９０】
　本実施例によれば、前記モータ２６１が一方向に動作して前記プッシュロッド２７が初
期位置からドア開放位置に移動する過程で、ドア開放感知部４０がドアの開放を感知した
場合、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置に移動する前であっても前記モータ２
６１を他方向に回転させることによって、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰可能
になる。
【０１９１】
　したがって、前記第１冷蔵室ドア１４が前記基準角度以上に回転した後、再び閉じられ
る方向に回転する過程で、前記プッシュロッド２７が初期位置に移動するので、前記プッ
シュロッド２７と前記キャビネット１１との衝突による前記プッシュロッド及び前記歯車
の損傷を防止することができる。
【０１９２】
　一方、ステップＳ７で判断した結果、前記モータ２６１が一方向に回転するうちに、前
記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知されない場合、前記コントローラ２０は、前記
プッシュロッド２７がドア開放位置に到達したのか否かを判断することができる（Ｓ８）
。
【０１９３】
　即ち、前記プッシュロッド２７が初期位置に位置した状態で、前記モータ２６１が一方
向に回転すると、前記プッシュロッド２７が移動することになり、この過程で、前記第１
位置センサ２８１で前記プッシュロッド２７の磁石２７５が感知されない。そして、前記
プッシュロッド２７の移動過程で、前記第２位置センサ２８２で前記プッシュロッド２７
の磁石２７５が感知されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア
開放位置に到達したと判断することができる。
【０１９４】
　ステップＳ８で判断した結果、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達したと判
断されると、前記コントローラ２０は、前記モータ２６１を停止させる（Ｓ９）。
【０１９５】
　前記モータ２６１が一方向に回転して前記プッシュロッド２７が初期位置からドア開放



(21) JP 6502390 B2 2019.4.17

10

20

30

40

50

位置に移動するとき、前記モータ２６１の回転速度が一定である場合、前記プッシュロッ
ド２７がドア開放位置に到達して前記モータ２６１が停止する過程で、前記第１冷蔵室ド
ア１４が滑らかに停止できず、がたつくことになる。この場合、ユーザの感性不満を引き
起こす。
【０１９６】
　したがって、本実施例は、前記モータ２６１が一方向に回転して前記プッシュロッド２
７が初期位置からドア開放位置に移動する過程で、前記モータ２６１の回転速度が可変さ
れるようにする。
【０１９７】
　具体的に、図８を参照すると、前記コントローラ２０は、前記モータ回転感知部２９０
で感知されるパルスの個数が第１基準個数に到達するまで、前記モータ２６１が第１基準
速度で回転するように前記モータ２６１を制御することができる。
【０１９８】
　そして、前記モータ回転感知部２９０で感知されるパルスの個数が第１基準個数に到達
すると、前記コントローラ２０は、前記モータ回転感知部２９０で感知されるパルスの個
数が前記第１基準個数より大きい第２基準個数に到達するまで、前記モータ２６１の回転
速度が減少するように前記モータ２６１を制御することができる。
【０１９９】
　このとき、前記コントローラ２０は、前記モータ２６１の回転速度が線形的又は非線形
的に減少するように前記モータ２６１の回転速度を制御することができる。
【０２００】
　そして、前記モータ２６１の回転速度が第２基準速度に到達すると、前記コントローラ
２０は、前記モータ２６１の回転速度が第２基準速度を維持するように前記モータ２６１
を制御することができる。そして、前記モータ２６１の回転速度が第２基準速度を維持す
るうちに前記第２位置センサ１８２が前記プッシュロッド２７の磁石２７５を感知すると
、前記コントローラ２０は前記モータ２６１を停止させることができる。
【０２０１】
　したがって、本実施例によれば、前記プッシュロッド２７が初期位置からドア開放位置
に移動する過程で、前記プッシュロッド２７の移動速度が減少し、速度が減少した状態で
、ドア開放位置で停止するので、前記第１冷蔵室ドア１４の開放過程でがたつく現象が防
止され、前記第１冷蔵室ドア１４が滑らかに停止する。
【０２０２】
　このとき、前記モータ回転感知部２９０から出力されるパルスの個数が第１基準個数に
到達する地点は、プッシュロッド２７の初期位置とドア開放位置との間の距離を二等分す
る地点とドア開放位置との間の一地点である。
【０２０３】
　前記モータ２６１の回転速度が速いほどドア開放時間が減少する。
【０２０４】
　本発明のように、前記モータ回転感知部２９０から出力されるパルスの個数が第１基準
個数に到達する地点が、プッシュロッド２７の初期位置とドア開放位置との間の距離を二
等分する地点とドア開放位置との間の一地点である場合、前記モータ２６１の高速回転時
間が十分に確保されるので、ドアの開放時間が減少し、ドアの開放時にドアのがたつきを
防止することができる。
【０２０５】
　一方、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した場合、前記第１冷蔵室ドア１
４の背面１４ｃの少なくとも一部は、前記第２冷蔵室ドア１５の前面１５ａより前方に位
置し、これによって、前記第１冷蔵室ドア１４の背面１４ｃの一側端部と前記第２冷蔵室
ドア１５の前面１５ａの一側端部との間に一定距離のギャップが形成される。
【０２０６】
　前記ギャップは、ユーザの両手が不自由な場合に、ユーザの肘又は足を挿入可能な程度
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に設定される。
【０２０７】
　制限的ではないが、前記ギャップは４０ｍｍ以上である。即ち、開放された前記第１冷
蔵室ドアの背面と、閉じられている第２冷蔵室ドアの前面との最小水平距離は４０ｍｍで
ある。
【０２０８】
　前記ギャップが４０ｍｍ以上になるために、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に
到達した位置で前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度（θ１）は１９度以上３０度未満であ
る。
【０２０９】
　本実施例によれば、前記プッシュロッド２７が曲線状のラックギヤ２７２を含み、ヒン
ジ軸３２に隣接して位置するので、前記プッシュロッド２７の突出長さが減少しながらも
前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した位置で前記第１冷蔵室ドア１４の開放
角度（θ１）が確保される。
【０２１０】
　したがって、前記第１冷蔵室ドア１４が一定角度（θ１）回転した状態で前記ギャップ
に肘又は足を挿入して、前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度を手動で増加させることがで
きる。
【０２１１】
　一方、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達して前記モータ２６１が停止した
状態で、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置で停止した状
態を維持するように前記モータ２６１に電圧を供給する（Ｓ１０）。
【０２１２】
　即ち、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に移動すると
、前記モータ２６１を停止させ、前記モータ２６１が停止した状態で、前記プッシュロッ
ド２７が前記ドア開放位置で停止した状態が維持されるように前記モータ２６１に電圧を
供給する。
【０２１３】
　上述したように、前記第１冷蔵室ドア１４自体の荷重、前記第１冷蔵室ドア１４と前記
キャビネット１１とを密着させるためのガスケット（図示せず）に備えられる磁石の磁力
、前記ヒンジアセンブリ３０に備えられてドアが自動で閉じられるようにするための自動
閉鎖機構（図示せず）によって発生する閉鎖力のうちの１つ以上によって、前記プッシュ
ロッド２７が初期位置に向かって押される。この場合、前記モータ２６１が他方向に回転
する現象が発生しうる。
【０２１４】
　しかし、本実施例によれば、前記プッシュロッド２７がドア開放位置で停止した状態を
維持するように前記モータ２６１に電圧を供給するので、前記プッシュロッド２７が移動
せずに停止した状態を維持することになり、これによって、前記モータ２６１の他方向回
転が防止される。
【０２１５】
　但し、前記モータ２６１に供給される電圧の供給周期は、前記プッシュロッド２７に作
用する外力の大きさに基づいて設定される。
【０２１６】
　即ち、前記モータ２６１に電圧が供給されても、前記プッシュロッド２７に作用する外
力によって前記モータ２６１の軸は回転せず、前記プッシュロッド２７は停止した状態を
維持することができる。したがって、前記モータ２６１に電圧が供給されても、前記回転
感知部２９０ではパルスが出力されない。
【０２１７】
　本実施例において、前記モータ２６１の回転速度は、前記モータ２６１に供給される電
圧のデューティ（ｄｕｔｙ）によって可変される。一定大きさの電圧が周期的に前記モー
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タ２６１に供給され、前記モータ２６１に供給される電圧の供給周期が短いほど（又は、
デューティが短いほど）前記モータ２６１の回転速度が速い。
【０２１８】
　本実施例において、前記モータ２６１が第２基準速度を維持するときの前記モータ２６
１に供給される電圧の供給周期より前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達したと
きの前記モータ２６１に供給される電圧の供給周期が長い。
【０２１９】
　前記モータ２６１が停止した状態で、前記コントローラ２０は、第１冷蔵室ドア１４が
閉じられる方向に前記第１冷蔵室ドア１４に作用する外部負荷が感知されたのか否かを判
断する（Ｓ１１）。
【０２２０】
　具体的に、前記モータ２６１が停止した状態では前記モータ回転感知部２９０からパル
スが出力されない。しかし、前記第１冷蔵室ドア１４に外部負荷が作用すると、前記モー
タ２６１が他方向に回転するので、前記モータ回転感知部２９０からパルスが出力される
。
【０２２１】
　したがって、前記コントローラ２０は、単位時間の間出力されるパルスの個数が第２負
荷感知個数以上であれば、外部負荷が前記第１冷蔵室ドア１４に作用すると判断する。前
記モータ２６１が停止した状態でユーザが前記第１冷蔵室ドア１４を強制に閉じる場合、
前記プッシュロッド２７及び／又は歯車が損傷する恐れがある。
【０２２２】
　したがって、本実施例では、前記プッシュロッド２７がドア開放位置で停止した状態で
外部負荷が前記第１冷蔵室ドア１４に作用すると判断されると、前記コントローラ２０は
、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するように前記モータ２６１を他方向に回転
させる（Ｓ１４）。
【０２２３】
　一方、ステップＳ１１で判断した結果、外部負荷が作用しないと判断されると、前記コ
ントローラ２０は、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したのか否かを判断する
（Ｓ１２）。
【０２２４】
　前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した状態で前記ドア開放感知部４０がド
アの開放を感知する場合は、ユーザが前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度を増加させる場
合である。
【０２２５】
　上述したように、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した状態での前記第１
冷蔵室ドア１４の開放角度（θ１）は、前記ドア開放感知部４０が前記第１冷蔵室ドア１
４の開放を感知するときの前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度（θ２）より小さい。
【０２２６】
　したがって、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置に到達した状態で前記第１冷
蔵室ドア１４の開放角度が増加する場合、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知す
ることになる。
【０２２７】
　ステップＳ１２で判断した結果、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したと判
断されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するよ
うに前記モータ２６１を他方向に回転させることができる（Ｓ１４）。
【０２２８】
　前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置で停止した状態で、前記第１冷蔵室ドア１
４が前記基準角度以上に回転した後、再び閉じられる方向に回転される場合にも前記プッ
シュロッド２７及び／又は前記歯車が損傷しうる。
【０２２９】
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　本実施例によれば、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置に位置した状態で一定
時間が経過する前であっても、前記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知されたと判断
されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するよう
に前記モータ２６１を他方向に回転させることによって、前記プッシュロッド２７及び／
又は前記歯車の損傷を防止することができる。
【０２３０】
　ステップＳ１２で判断した結果、前記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知されなか
ったと判断されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置
に到達した後又は前記モータ２６１が停止した後一定時間が経過したのか否かを判断する
ことができる（Ｓ１３）。
【０２３１】
　前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した後一定時間経過したら、前記コント
ローラ２０は、前記プッシュロッド２７を初期位置に復帰させるために、前記モータ２６
１が他方向に回転するように前記モータ２６１を制御することができる（Ｓ１４）。
【０２３２】
　前記モータ２６１が他方向に回転するうちに、前記コントローラ２０は、前記プッシュ
ロッド２７が初期位置に到達したのか否かを判断することができる（Ｓ１５）。
【０２３３】
　前記プッシュロッド２７が初期位置に到達したと判断されると、前記コントローラ２０
はモータ２６１を停止させることができる（Ｓ１６）。
【０２３４】
　上記実施例ではドア開放感知部が磁気センサと磁石とを含むと説明したが、これとは異
なり、ドア開放感知部が光センサを含むことができる。
【０２３５】
　一例として、前記光センサは、前記ヒンジアセンブリと前記第１冷蔵室ドアのいずれか
に備えられる発光部と、他の一つに備えられる受光部とを含むことができ、前記第１冷蔵
室ドアが基準角度だけ回転すると、前記発光部から照射された光が受光部に到達するよう
にすることができる。そして、前記受光部に光が到達すると、前記プッシュロッドが初期
位置に復帰できるように、前記コントローラが前記モータを制御することができる。
【０２３６】
　又は、前記ヒンジアセンブリと第１冷蔵室ドアのいずれかに発光部と受光部とが備えら
れ、他の一つには反射板が備えられてもよい。そして、前記第１冷蔵室ドアが基準角度だ
け回転すると、前記発光部から照射された光が反射板によって反射されて、受光部に到達
するようにすることができる。そして、前記受光部に光が到達すると、前記コントローラ
は、プッシュロッドが初期位置に復帰するようにモータを制御することができる。
【０２３７】
　また、上記実施例では、位置感知部を利用してプッシュロッドの位置を感知し、これを
基に前記モータを制御したが、これとは異なり、前記モータの作動時間を基に前記モータ
の作動を制御することができる。例えば、ドアを開放するためにモータが作動し、第１基
準時間が経過したら、モータを停止させることができる。また、プッシュロッドが初期位
置に復帰するためにモータが作動し、第２基準時間が経過したら、モータを停止させるこ
とができる。
【０２３８】
　図１１は、本発明の第２実施例に係る第１冷蔵室ドアが閉じられた状態を示す図であり
、図１２は、本発明の第２実施例に係るドア開放感知部が第１冷蔵室ドアの開放を感知し
た状態を示す図である。
【０２３９】
　本実施例は他の部分においては第１実施例と同一であり、但し、ドア開放感知部におい
て異なる。したがって、以下では、本実施例の特徴的な部分についてのみ説明する。
【０２４０】
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　図１１及び図１２を参照すると、本発明の第２実施例に係るドア開放感知部５０は、前
記第１冷蔵室ドア１４が基準角度だけ回転すると、オンされるマイクロスイッチ５１０を
含むことができる。
【０２４１】
　前記マイクロスイッチ５１０は、前記ヒンジアセンブリ３０及び前記第１冷蔵室ドア１
４のいずれかに備えられる。
【０２４２】
　前記ドア開放感知部５０は、前記ヒンジアセンブリ３０及び前記第１冷蔵室ドア１４の
うちの他の一つに備えられ、前記第１冷蔵室ドア１４が基準角度だけ回転するとき前記マ
イクロスイッチ５１０をオン動作させるためのスイッチ操作部５２０を更に含むことがで
きる。
【０２４３】
　前記マイクロスイッチ５１０と前記スイッチ操作部５２０の配置に応じて、前記第１冷
蔵室ドア１４が前記基準角度未満に回転する場合には、前記マイクロスイッチ５１０がオ
フされた状態を維持し、前記マイクロスイッチ５１０が前記基準角度以上回転すると、前
記スイッチ操作部５２０によって前記マイクロスイッチ５１０がオンされた状態を維持す
ることができる。
【０２４４】
　又は、前記マイクロスイッチ５１０と前記スイッチ操作部５２０の配置に応じて、前記
第１冷蔵室ドア１４が前記基準角度未満に回転する場合には、前記マイクロスイッチ５１
０がオフされた状態を維持し、前記マイクロスイッチ５１０が前記基準角度だけ回転する
と、前記スイッチ操作部５２０によって前記マイクロスイッチ５１０がオンされ、前記マ
イクロスイッチ５１０が前記基準角度を超過して回転すると、再び前記マイクロスイッチ
５１０がオフされる。
【０２４５】
　いずれの場合も、前記第１冷蔵室ドア１４が基準角度だけ回転すると、前記マイクロス
イッチ５１０がオンされ、前記マイクロスイッチ５１０のオン状態が感知されると、前記
コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に移動するうち又は前記ド
ア開放位置で停止した状態で、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するように前記
モータ２６１を制御することができる。
【０２４６】
　本実施例において、前記マイクロスイッチ５１０は、前記ヒンジ軸３２に隣接した位置
に配置される。
【０２４７】
　前記マイクロスイッチ５１０が前記第１冷蔵室ドア１４に配置される場合には前記ヒン
ジ軸３２を中心に前記第１冷蔵室ドア１４が回転するとき、前記マイクロスイッチ５１０
の回転半径が小さいので、前記スイッチ操作部５２０の長さを最小化することができる。
【０２４８】
　前記マイクロスイッチ５１０が前記ヒンジアセンブリ３０に配置される場合には前記ス
イッチ操作部５２０は前記ヒンジ軸３２に隣接して位置する。この場合にも、前記ヒンジ
軸３２を中心に前記第１冷蔵室ドア１４が回転するとき、前記スイッチ操作部５２０の回
転半径が小さいので、前記スイッチ操作部５２０の長さを最小化することができる。
【０２４９】
　また、本実施例によれば、前記第１冷蔵室ドア１４が基準角度以上回転すると、前記マ
イクロスイッチ５１０がオンされるので、前記第１冷蔵室ドア１４が基準角度以上回転す
ることを正確に感知することができる。
【０２５０】
　また、前記マイクロスイッチ５１０及び前記スイッチ操作部５２０が前記ヒンジ軸３２
に隣接して位置することで、周辺の他の構成と干渉なくドアの開放を感知することができ
る。
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【０２５１】
　図１３は、本発明の第３実施例に係る第１冷蔵室ドアが閉じられた状態を示す図であり
、図１４は、本発明の第３実施例に係るドア開放感知部が第１冷蔵室ドアの開放を感知し
た状態を示す図である。
【０２５２】
　本実施例は他の部分においては第１実施例と同一であり、但し、ドア開放感知部におい
て異なる。したがって、以下では、本実施例の特徴的な部分についてのみ説明する。
【０２５３】
　図１３及び図１４を参照すると、本発明の第３実施例に係るドア開放感知部６０は、前
記第１冷蔵室ドア１４が基準角度だけ回転すると、オフされる磁石センサ６１０と、前記
磁石センサ６１０に磁力を提供できる磁石６２０とを含むことができる。
【０２５４】
　前記磁石センサ６１０は、一定大きさの磁力が作用する場合、接点がついてオンされた
状態を維持し、一定大きさ未満の磁力が作用する場合、接点が離れてオフされるセンサと
して、公知のセンサが使用されるので、詳しい説明は省略する。
【０２５５】
　前記磁石センサ６１０は、前記ヒンジアセンブリ３０及び前記第１冷蔵室ドア１４のい
ずれかに備えられ、前記磁石６２０は、前記ヒンジアセンブリ３０及び前記第１冷蔵室ド
ア１４のうちの他の一つに備えられる。
【０２５６】
　前記第１冷蔵室ドア１４が基準角度未満に回転する場合、前記磁石６２０の磁力によっ
て前記磁石センサ６１０はオンされた状態を維持し、前記第１冷蔵室ドア１４が基準角度
以上に回転する場合、前記磁石センサ６１０はオフされる。
【０２５７】
　このとき、磁石６２０の磁力の強さが大きくなくても、前記第１冷蔵室ドア１４が基準
角度以上に回転する場合にのみ前記磁石センサ６１０がオフされるようにするために、前
記磁石センサ６１０及び前記磁石６２０は前記ヒンジ軸３２に隣接して位置する。
【０２５８】
　また、前記磁石センサ６１０及び前記磁石６２０が前記ヒンジ軸３２に隣接して位置す
ることで、周辺の他の構成と干渉なくドアの開放を感知することができる。
【０２５９】
　上記実施例において、磁気センサ、マイクロスイッチ、光センサ、磁石センサを総称し
て、冷蔵庫ドアが基準角度以上回転する場合、これに対応する信号を出力するセンサと呼
ぶことができる。
【０２６０】
　図１５は、本発明の第４実施例に係るドア開放装置の作動を説明するためのフローチャ
ートである。
【０２６１】
　本実施例は他の部分においては第１実施例と同一であり、但し、第１実施例のドア開放
装置の制御方法より簡素化したドア開放装置の制御方法を提案する。したがって、以下で
は、本実施例の特徴的な部分についてのみ説明する。
【０２６２】
　図１５を参照すると、前記第１冷蔵室ドア１４が冷蔵室１１１を閉じた状態で、前記プ
ッシュロッド２７は初期位置に位置する。前記初期位置では前記第１位置センサ２８１が
前記プッシュロッド２７の磁石２７５を感知している状態である。
【０２６３】
　前記プッシュロッド２７が初期位置に位置した状態では、前記プッシュロッド２７は前
記キャビネット１１の前面と接触した状態又は前記キャビネット１１の前面と離隔した状
態である。
【０２６４】
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　ドア開放信号が入力されたと判断されると、前記コントローラ２０は、前記モータ２６
１が一方向に回転するように前記モータ２６１を制御する（Ｓ２１）。
【０２６５】
　前記モータ２６１が一方向に回転すると、前記多数の歯車２６２、２６３、２６４、２
６５、２６６が正方向に回転して、前記プッシュロッド２７が前記キャビネット１１を押
し、これに対する反作用として前記第１冷蔵室ドア１４が回転することになる。
【０２６６】
　前記モータ２６１が一方向に回転するうちに、前記コントローラ２０は、前記ドア開放
感知部４０がドアの開放を感知したのか否かを判断する（Ｓ２２）。
【０２６７】
　本明細書において、前記モータ２６１が一方向に回転するうちに前記ドア開放感知部４
０がドアの開放を感知する場合は、ユーザが前記第１冷蔵室ドア１４が開放される方向に
前記第１冷蔵室ドア１４を回転させる場合である。
【０２６８】
　このとき、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したときの前記第１冷蔵室ドア
１４の開放角度（θ２）は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に移動したときの前
記第１冷蔵室ドア１４の開放角度（θ１）より大きい。
【０２６９】
　前記第１冷蔵室ドア１４が開放のために回転する過程で、前記基準角度以上回転すると
、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知することができる。
【０２７０】
　本実施例では、前記モータ２６１が一方向に回転するうちに、ユーザによって前記第１
冷蔵室ドア１４が開放された後閉じられる過程で、前記プッシュロッド２７及び／又は前
記動力伝達機構を構成する歯車が損傷することを防止するために、前記モータ２６１が一
方向に回転するうちに前記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知される場合、前記コン
トローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するように前記モータ２６１
を他方向に回転させる（Ｓ２７）。
【０２７１】
　本実施例によれば、前記モータ２６１が一方向に動作して前記プッシュロッド２７が初
期位置からドア開放位置に移動する過程で、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知
した場合、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置に移動する前であっても前記モー
タ２６１を他方向に回転させることによって、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰
できるようになる。
【０２７２】
　したがって、前記第１冷蔵室ドア１４が前記基準角度以上に回転した後、再び閉じられ
る方向に回転する過程で、前記プッシュロッド２７が初期位置に移動するので、前記プッ
シュロッド２７と前記キャビネット１１との衝突による前記プッシュロッド及び前記歯車
の損傷を防止することができる。
【０２７３】
　一方、ステップＳ２２で判断した結果、前記モータ２６１が一方向に回転するうちに前
記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知されない場合、前記コントローラ２０は、前記
プッシュロッド２７がドア開放位置に到達したのか否かを判断することができる（Ｓ２３
）。
【０２７４】
　即ち、前記プッシュロッド２７が初期位置に位置した状態で前記モータ２６１が一方向
に回転すると、前記プッシュロッド２７が移動することになり、この過程で、前記第１位
置センサ２８１で前記プッシュロッド２７の磁石２７５が感知されない。そして、前記プ
ッシュロッド２７の移動過程で、前記第２位置センサ２８２で前記プッシュロッド２７の
磁石２７５が感知されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア開
放位置に到達したと判断することができる。
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【０２７５】
　ステップＳ２３で判断した結果、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達したと
判断されると、前記コントローラ２０は前記モータ２６１を停止させることができる（Ｓ
２４）。
【０２７６】
　前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した場合、前記第１冷蔵室ドア１４の背
面１４ｃの少なくとも一部は、前記第２冷蔵室ドア１５の前面１５ａより前方に位置し、
これによって、前記第１冷蔵室ドア１４の背面１４ｃの一側端部と前記第２冷蔵室ドア１
５の前面１５ａの一側端部との間に一定距離のギャップが形成される。
【０２７７】
　前記ギャップは、ユーザの両手が不自由な場合に、ユーザの肘又は足を挿入可能な程度
に設定される。
【０２７８】
　したがって、前記第１冷蔵室ドア１４が一定角度（θ１）回転した状態で前記ギャップ
に肘又は足を挿入して、前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度を手動で増加させることがで
きる。
【０２７９】
　一方、前記プッシュロッド２７が最終位置に到達して前記モータ２６１が停止した状態
で、前記コントローラ２０は、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したのか否か
を判断することができる（Ｓ２５）。
【０２８０】
　前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した状態で前記ドア開放感知部４０がド
アの開放を感知する場合は、ユーザが前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度を増加させる場
合である。
【０２８１】
　上述したように、前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した状態での前記第１
冷蔵室ドア１４の開放角度（θ１）は、前記ドア開放感知部４０が前記第１冷蔵室ドア１
４の開放を感知するときの前記第１冷蔵室ドア１４の開放角度（θ２）より小さい。
【０２８２】
　したがって、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置に到達した状態で前記第１冷
蔵室ドア１４の開放角度が増加する場合、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知す
ることになる。
【０２８３】
　ステップＳ２５で判断した結果、前記ドア開放感知部４０がドアの開放を感知したと判
断されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰するよ
うに前記モータ２６１を他方向に回転させることができる（Ｓ２７）。
【０２８４】
　前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置で停止した状態で、前記第１冷蔵室ドア１
４が前記基準角度以上に回転した後、再び閉じられる方向に回転しても前記プッシュロッ
ド２７及び／又は前記歯車が損傷する。
【０２８５】
　したがって、本実施例では、前記プッシュロッド２７が前記ドア開放位置で位置した状
態で一定時間が経過する前であっても、前記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知され
たと判断されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７が初期位置に復帰
するように前記モータ２６１を他方向に回転させることによって、前記プッシュロッド２
７及び／又は前記歯車の損傷を防止することができる。
【０２８６】
　ステップＳ２５で判断した結果、前記ドア開放感知部４０でドアの開放が感知されなか
ったと判断されると、前記コントローラ２０は、前記プッシュロッド２７がドア開放位置
に到達した時点又は前記モータ２６１が停止した時点から一定時間が経過したのか否かを
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判断することができる（Ｓ２６）。
【０２８７】
　前記プッシュロッド２７がドア開放位置に到達した時間が一定時間経過したら、前記コ
ントローラ２０は、前記プッシュロッド２７を初期位置に復帰させるために、前記モータ
２６１が他方向に回転するように前記モータ２６１を制御することができる（Ｓ２７）。
【０２８８】
　前記モータ２６１が他方向に回転するうちに、前記コントローラ２０は、前記プッシュ
ロッド２７が初期位置に到達したのか否かを判断することができる（Ｓ２８）。
【０２８９】
　前記プッシュロッド２７が初期位置に到達したと判断されると、前記コントローラ２０
は前記モータ２６１を停止させることができる（Ｓ２９）。

【図１】 【図２】
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【図８】
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