(19) % Deutsches
Patent- und Markenamt

(19DE 10 2012 010 933 B4 2018.02.15

(12) Patentschrift

21) Aktenzeichen: 10 2012 010 933.4
22) Anmeldetag: 01.06.2012
43) Offenlegungstag: 06.12.2012
45) Veroffentlichungstag
der Patenterteilung: 15.02.2018

—~ e~~~

(51) Int CL.:

HO4N 5/232 (2006.01)

GO1D 5/347 (2006.01)
GO03B 17/02 (2006.01)
GO03B 17/18 (2006.01)
HO3M 1/24 (2006.01)

Innerhalb von neun Monaten nach Veréffentlichung der Patenterteilung kann nach § 59 Patentgesetz gegen das Patent
Einspruch erhoben werden. Der Einspruch ist schriftlich zu erkldren und zu begriinden. Innerhalb der Einspruchsfrist ist
eine Einspruchsgebuhr in Héhe von 200 Euro zu entrichten (§ 6 Patentkostengesetz in Verbindung mit der Anlage zu §

2 Abs. 1 Patentkostengesetz).

(30) Unionsprioritat:
2011-126391 06.06.2011 JP
(73) Patentinhaber:
CANON KABUSHIKI KAISHA, Tokyo, JP

(74) Vertreter:
WESER & Kollegen, 81245 Miinchen, DE

(72) Erfinder:
Kagei, Kenji, Tokyo, JP
(56) Ermittelter Stand der Technik:

EP 0699896 A2
JP 2009-65298 A

(54) Bezeichnung: Antriebsvorrichtung, Kameratragervorrichtung und Objektivvorrichtung mit dieser
Antriebsvorrichtung sowie Antriebsverfahren zum Steuern der Antriebsvorrichtung

(57) Hauptanspruch: Antriebsvorrichtung, umfassend:
eine Antriebseinheit, ausgebildet zum Antreiben einer an-
getriebenen Einheit;

eine Steuerung, ausgebildet zum Steuern der Antriebsein-
heit;

einen zu detektierenden Teil, bei dem mehrere erste Fla-
chen und mehrere zweite Flachen mit einer von den mehre-
ren ersten Flachen verschiedenen Charakteristik abwech-
selnd angeordnet sind; und

einen Detektor, ausgebildet zum Nachweisen, welche von
den mehreren ersten Flachen oder den mehreren zweiten
Flachen an einer vorbestimmten Nachweisposition positio-
niert ist, wobei

einer von dem zu detektierenden Teil und dem Detektor da-
zu ausgebildet ist, sich in Verbindung mit einer Bewegung
der angetriebenen Einheit, angetrieben durch die Antriebs-
einheit, in Bezug auf die Antriebseinheit zu bewegen;
Breiten der mehreren ersten Flachen, die bezlglich einer
vorbestimmten Basisposition davon auf einer Seite des zu
detektierenden Teils angeordnet sind, verschieden vonein-
ander sind und gréRer sind als eine Breite irgendeiner der
mehreren ersten Flachen, die auf der beziiglich der vorbe-
stimmten Basisposition anderen Seite des zu detektieren-
den Teils angeordnet sind,

Breiten der mehreren zweiten Flachen, die bezlglich der
vorbestimmten Basisposition auf der anderen Seite des zu
detektierenden Teils angeordnet sind, verschieden vonein-
ander sind und gréRer sind als eine Breite irgendeiner der
mehreren zweiten Flachen, die auf der bezlglich der vor-
bestimmten Basisposition einen Seite des zu detektieren-
den Teils angeordnet sind, und

wenn die Antriebsvorrichtung in einem Bewegungsmodus
fur eine spezifische Position arbeitet, in welchem die ange-
triebene Einheit zu einer spezifischen Position bewegt wird,
die Steuerung die Antriebseinheit derart steuert, dass die
angetriebene Einheit in einer Richtung angetrieben wird,
die sich bestimmt nach MalRRgabe einer von dem Detektor
nachgewiesenen Flache, wenn der Betrieb in dem Bewe-
gungsmodus fir die spezifische Position gestartet wird, und
die Antriebsrichtung der angetriebenen Einheit umkehrt,
um die angetriebene Einheit zu der spezifischen Position
zu bewegen, falls die angetriebene Einheit um einen ...
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Beschreibung
HINTERGRUND DER ERFINDUNG
Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine An-
triebsvorrichtung mit einer Antriebseinheit, insbeson-
dere eine Antriebsvorrichtung, die in der Lage ist, ei-
ne Stellung oder Position nachzuweisen, ferner einen
Kameratrager und eine Objektivvorrichtung mit der
Antriebsvorrichtung, auf’erdem ein Verfahren zum
Steuern der Antriebsvorrichtung.

Beschreibung des Standes der Technik

[0002] Bekannt ist eine Vorrichtung, die eine Steue-
rung mit offenem Regelkreis ausfihrt, ohne eine Po-
sitionsnachweisfunktion aufzuweisen, beispielsweise
in Form eines Kodierers oder eines Potentiometers,
um eine Kostenverringerung zu erreichen. Insbeson-
dere ist eine Vorrichtung bekannt, die im Grunde ge-
nommen eine Steuerung mit offenem Regelkreis aus-
fuhrt, jedoch einen vereinfachten Positionsnachweis-
mechanismus aufweist, um einen Referenzpunkt zu
erkennen; Beispiele hierfiir sind ein Drucker und eine
Uberwachungskamera.

[0003] Beispielsweise zeigt das japanische Patent
Nr. 3484289 ein Beispiel eines Druckerkopfs, in wel-
chem durchscheinende Bereiche und Licht sperren-
de Bereiche abwechselnd mit vorbestimmten Breiten
in einem zentralen Skalierbereich vorgesehen und in
einem Endbereich sowie einem Referenzpositions-
bereich mit Breiten verschieden von den Breiten des
Skalierbereichs vorgesehen sind, um das Ende eben-
so wie die Referenzposition nachzuweisen. Darliber-
hinaus zeigt die japanische Patentanmeldungs-Of-
fenlegungsschrift Nr. 2009-65298 ein Beispiel fir ei-
ne Bildaufnahmevorrichtung mit Objektivtubus-Dre-
hung, die einen Anschlag und eine Drehung er-
kennt, wobei Licht sperrende Bereiche und durch-
scheinende Bereiche abwechselnd mit konstantem
Intervall in einem Drehnachweisbereich angeordnet
sind, wahrend im Anschlagbereich eine von der Form
im Drehnachweisbereich verschiedene Form vorge-
sehen ist. Weiterhin offenbart die europaische Pa-
tentanmeldungs-Offenlegungsschrift Nr. 0 699 896
einen Schrittmotor, bei dem ein Lagesensor nicht nur
die Anfangsposition der Motorwelle des Schrittmotors
bestimmt, sondern auch deren Drehwinkel.

[0004] Allerdings ist bei dem Stand der Technik nach
dem japanischen Patent Nr. 3484289 der Skalierbe-
reich &hnlich einer konstanten Feinskala ausgebildet,
so dass die laufende Position mit dem Skalierbereich
nicht erfasst werden kann. Um also die Referenzpo-
sition nachzuweisen, ist es notwendig, die gesamte
Zone in maximalem Umfang anzutreiben, wobei sich
das Problem stellt, dass zum Nachweisen der Re-

ferenzposition viel Zeit bendtigt wird. Wenn aufer-
dem die Position einmal verloren gegangen ist, bei-
spielsweise dann, wenn der Druckerkopf durch ei-
ne externe Kraft bewegt wird, oder wenn auf einen
optischen Sensor Stérungen einwirken, lasst sich ei-
ne korrekte Position nicht ermitteln, solange nicht
der Antrieb zu der Referenzposition erfolgt ist. Da-
her stellt sich das Problem, dass zum Zuriicksetzen
der Position viel Zeit beansprucht wird. Der Stand der
Technik gemaR der japanischen Patentanmeldungs-
Offenlegungsschrift Nr. 2009-65298 weist aulRerdem
das Problem auf, dass es viel Zeit in Anspruch nimmt,
die Referenzposition in einem Initialisierungsprozess
zu erkennen, ahnlich wie im Fall des japanischen Pa-
tent Nr. 3484289.

OFFENBARUNG DER ERFINDUNG

[0005] Es ist ein Ziel der vorliegenden Erfindung,
eine Antriebsvorrichtung, eine Kameratrégervorrich-
tung mit der Antriebsvorrichtung, eine Objektivvor-
richtung mit der Antriebsvorrichtung und ein Verfah-
ren zum Steuern der Antriebsvorrichtung anzugeben,
wobei die Bewegung einer angetriebenen Einheit in
eine spezifische Position in kurzer Zeit erfolgen kann.

[0006] Erfindungsgemal wird eine Antriebsvorrich-
tung gemal Anspruch 1 bis 8 geschaffen. Weiter-
hin wird zur Lésung der Aufgabe eine Kamerasockel-
vorrichtung nach Anspruch 9, eine Objektivvorrich-
tung mit einer Antriebsvorrichtung nach Anspruch 10,
ein Verfahren zum Steuern einer Antriebsvorrichtung
nach Anspruch 11, eine Antriebsvorrichtung nach An-
spruch 12 und 13 und ein Verfahren zum Steuern ei-
ner Antriebsvorrichtung nach Anspruch 14 bereitge-
stellt.

[0007] Erfindungsgemaly kénnen die Antriebsvor-
richtung, die Kameratrégervorrichtung mit der An-
triebsvorrichtung, die Objektivvorrichtung mit der An-
triebsvorrichtung und das Verfahren zum Steuern der
Antriebsvorrichtung geschaffen werden, bei denen
die Bewegung der angetriebenen Einheit in eine spe-
zifische Position in kurzer Zeit erfolgen kann.

[0008] Weitere Merkmale der Erfindung ergeben
sich aus der nachfolgenden Beschreibung beispiel-
hafter Ausfuhrungsformen unter Bezugnahme auf die
beigefligten Zeichnungen.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0009] Fig. 1 ist eine Schragansicht eines Kamera-
sockels gemal einer Ausflihrungsform der vorliegen-
den Erfindung.

[0010] Fig. 2A ist ein schematisches Diagramm ei-
ner Antriebseinheit gemafR der ersten Ausfuhrungs-
form.
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[0011] Fig. 2B ist ein schematisches Diagramm der
Antriebseinheit gemafR der ersten Ausfihrungsform.

[0012] Fig. 3 ist ein Blockdiagramm der Antriebsein-
heit gemaR der ersten Ausfuihrungsform.

[0013] Fig. 4A veranschaulicht ein Beispiel einer
Sensorschlitzform gemal der ersten Ausfiuhrungs-
form.

[0014] Fig. 4B ist eine Tabelle, die Endbereichswin-
kel der individuellen Flachen der Sensorschlitzform
gemal der ersten Ausflihrungsform darstellt.

[0015] Fig. 5 veranschaulicht ein Beispiel eines Aus-
gangssignals eines Drehdetektorsensors gemaR der
ersten Ausfihrungsform.

[0016] Fig. 6 ist ein Zustandsdiagramm gemanR der
ersten Ausfihrungsform.

[0017] Fig. 7 ist ein Flussdiagramm eines CPU-Pro-
zesses in einem Zustand ohne Flachenerkennung
gemal der ersten Ausflihrungsform.

[0018] Fig. 8 ist ein Flussdiagramm des CPU-Pro-
zesses in einem Referenzpositions-Suchzustand ge-
maf der ersten Ausfiihrungsform.

[0019] Fig. 9 ist ein Flussdiagramm des CPU-Pro-
zesses in einem normalen Betriebszustand gemaf
der ersten Ausfiihrungsform.

[0020] Fig. 10A veranschaulicht ein Beispiel ei-
ner Sensorschlitzform gemaR einer zweiten Ausfiih-
rungsform der Erfindung.

[0021] Fig. 10B ist eine Tabelle, die Endbereichs-
winkel individueller Flachen der Sensorschlitzform
gemal der zweiten Ausfihrungsform veranschau-
licht.

[0022] Fig. 11 ist ein Flussdiagramm des CPU-Pro-
zesses in einem Zustand ohne erkannte Flache ge-
maf der zweiten Ausfiihrungsform.

[0023] Fig. 12A ist ein Blockdiagramm einer An-
triebseinheit gemal einer dritten Ausfiihrungsform
der Erfindung, betrachtet aus einer Richtung der
Schneckenradwelle.

[0024] Fig. 12B ist ein Blockdiagramm der Antriebs-
einheit gemanl der dritten Ausfihrungsform bei Be-
trachtung aus einer Richtung rechtwinklig zu der
Schneckenradwelle.

[0025] Fig. 12C ist ein Blockdiagramm der Antriebs-
einheit gemank der dritten Ausfihrungsform bei Be-
trachtung aus der Richtung der Schneckenradwelle.

[0026] Fig. 13 ist ein schematisches Diagramm der
Antriebseinheit geman der dritten Ausflihrungsform.

[0027] Fig. 14A veranschaulicht ein Beispiel der
Sensorschlitzform gemal der dritten Ausfihrungs-
form.

[0028] Fig. 14B ist eine Tabelle, die Endbereichs-
winkel individueller Flachen der Sensorschlitzform
gemal der dritten Ausfiihrungsform veranschaulicht.

[0029] Fig. 15 veranschaulicht ein Beispiel von Aus-
gangssignalen eines Drehdetektors und eines Kan-
tennachweissensors gemalf der dritten Ausfiihrungs-
form.

[0030] Fig. 16 ist ein Flussdiagramm des CPU-Pro-
zesses in dem Zustand ohne Flachenerkennung ge-
malf der dritten Ausfliihrungsform.

[0031] Fig. 17 ist ein Blockdiagramm einer Antriebs-
einheit gemal einer vierten Ausfihrungsform der Er-
findung.

[0032] Fig. 18 ist ein Zustandsdiagramm gemaR der
vierten Ausfiihrungsform.

[0033] Fig. 19 ist ein Flussdiagramm des CPU-Pro-
zesses in einem Zustand mit registrierter Flachenpo-
sition gemal der vierten Ausfiihrungsform.

BESCHREIBUNG DER AUSFUHRUNGSFORMEN

[0034] Im folgenden werden beispielhafte Ausfiih-
rungsformen der vorliegenden Erfindung im einzel-
nen unter Bezugnahme auf die beigefligten Zeich-
nungen beschrieben. Jede der Ausfiihrungsformen
der vorliegenden Erfindung, die im folgenden be-
schrieben werden, Iasst sich allein oder als Kombina-
tion mehrerer Ausfiihrungsformen oder deren Merk-
malen implementieren, falls dies notwendig ist, oder
wenn die Kombination der Elemente oder Merkmale
der einzelnen Ausfihrungsformen in einer einzelnen
Ausfuhrungsform vorteilhaft ist.

(Erste Ausflihrungsform)

[0035] Im folgenden wird eine Antriebsvorrichtung
mit einer Positionsnachweisfunktion gemaf einer
ersten Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung
beschrieben. Fig. 1 ist eine Schragansicht eines Ka-
merasockels geman einer Ausfiihrungsform der Er-
findung. Aus Griinden der Zweckmafigkeit ist die in-
nere Struktur einer Neigungsantriebseinheit in dem
Diagramm dargestellt. Fig. 2A und Fig. 2B sind sche-
matische Diagramme, welche die Antriebseinheit des
in Fig. 1 dargestellten Kamerasockels aus zwei ver-
schiedenen Richtungen darstellen, wobei Fig. 2A ein
Diagramm aus der Richtung einer Welle eines Schne-
ckenrads 13 veranschaulicht und Fig. 2B ein Dia-
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gramm aus einer Richtung rechtwinklig zu der Welle
des Schneckenrads 13 veranschaulicht.

[0036] Der Kamerasockel enthélt eine Basis 1, ei-
ne Kopfeinheit 2 und eine Gehauseeinheit 3. Bezlg-
lich der an einem Installationsort fixierten Basis dreht
sich die Kopfeinheit in einer Schwenkrichtung, und
die Gehduseeinheit dreht sich in einer Neigungsrich-
tung. Damit andert eine Richtung einer im Inneren
des Gehauses vorgesehenen Kamera die Orientie-
rung in der Weise, dass ein Feldwinkel eines auf-
zunehmenden Bilds geandert werden kann. Die An-
triebseinheit enthalt einen Motor 11, eine Schnecke
12, das Schneckenrad 13 und eine Motorsteuerung
21 zum Drehen der Vorrichtung als Hauptkomponen-
ten, weiterhin vorgesehen sind ein Stift 14 und ein
Anschlag 15 zum Beschranken eines Drehwinkels als
Komponenten zusatzlich zu den Hauptkomponenten.
Wenn sich der Motor dreht, werden die Schnecke
und das Schneckenrad derart gedreht, dass die Vor-
richtung auf der gleichen Achse wie die des Schne-
ckenrads gedreht wird. Der Stift dreht sich zusam-
men mit der Vorrichtung, wahrend der Anschlag an
der Kopfeinheit fixiert ist und sich nicht zusammen mit
dem Schneckenrad dreht. Wenn also die Vorrichtung
sich um einen vorbestimmten Winkel dreht, schlagt
der Stift gegen den Anschlag, so dass eine weitere
Drehung verhindert wird und folglich der Drehwinkel
beschrankt ist. AuRerdem lauft ein Sensorschlitz als
Drehelement an einer Nachweisflache eines (ortsfes-
ten) Drehnachweissensors 16 (vorbei), um die Dre-
hung der Vorrichtung zu erfassen, so dass die Dre-
hung nachgewiesen werden kann.

[0037] Als nachstes wird unter Bezugnahme auf ein
in Fig. 3 dargestelltes Blockdiagramm, in der die
Struktur der Antriebseinheit vereinfacht dargestellt
ist, ein Vorgang des Drehens der Antriebseinheit be-
schrieben. Im folgenden wird unterstellt, dass es sich
bei dem Motor um einen Schrittmotor handelt.

[0038] Eine CPU 20 sendet an die Motorsteuerung
21 einen Impuls mit einer Frequenz entsprechend
einer Drehgeschwindigkeit (Antriebssteuersignal), so
dass sich der Motor mit einer spezifizierten Ge-
schwindigkeit dreht. Die Motorsteuerung dreht den
Schrittmotor nach Maligabe der Frequenz der von
der CPU kommenden Impulse. In anderen Worten:
die CPU 20 ibernimmt die Rolle als Antriebssteue-
rung, die ein Antriebssteuersignal zum Antreiben der
Antriebseinheit ausgibt. Wenn der Schrittmotor (die
Antriebseinheit) sich dreht, dreht sich die Vorrichtung
als angetriebene Einheit zusammen mit dem Schne-
ckenrad, und auf’erdem dreht sich der Sensorschlitz
synchron mit der Relativbewegung der Antriebsein-
heit und der angetriebenen Einheit. Die CPU addiert
die Anzahl der Ausgangsimpulse bei Antrieb im Uhr-
zeigersinn (CW) in dem Diagramm, und sie subtra-
hiert die Anzahl der Ausgangsimpulse bei Antrieb im
Gegenuhrzeigersinn (CCW) in dem Diagramm, um

dadurch die Anzahl von Betriebsimpulsen P ;o VON
einer Referenzposition (spezifische Position) als An-
triebshub zu verwalten. Ein Winkel A8, der Dre-
hung der Vorrichtung und des Sensorschlitzes pro
Impuls bestimmt sich durch Parameter, die fir den
Motor und die Einstellung der Motorsteuerung ein-
deutig sind. Deshalb kann die CPU einen Winkel aus
einer laufenden Referenzposition (spezifischen Posi-
tion) anhand der Impulszahl erkennen.

[0039] Als ein Beispiel flir den Sensorschlitz als der
nachzuweisende Bereich des Drehnachweissensors
veranschaulicht Fig. 4A eine Form des Sensorschlit-
zes, wahrend Fig. 4B in Form einer Tabelle Endbe-
reichswinkel (°) auf der Seite der Gegenuhrzeiger-
richtung individueller Flachen A, der Form (Grenze
auf der Seite im Gegenuhrzeigersinn), Endbereichs-
winkel (°) auf der Seite im Uhrzeigersinn (Grenze
auf der Seite im Uhrzeigersinn), Winkelbreiten 6,(°)
und Ausgangspegel des Drehnachweissensors ver-
anschaulicht. Der Sensorschlitz besitzt zwei Berei-
che oder Flachen, die durch Aufdrucken mit schwar-
zer Tinte auf ein durchscheinendes Tréagerelement
gebildet sind. Bei dem einen handelt es sich um ei-
ne erste Flache in Form eines opaken, d. h. Licht
sperrenden Bereichs, der kein Licht durchlésst (Licht
sperrt), bei der anderen Flache handelt es sich um
eine zweite Flache in Form eines durchscheinenden
Bereichs, der transparent ist (Licht durchl&sst), wo-
bei die Flachen abwechselnd in Drehrichtung als Be-
triebsrichtung ausgebildet sind. Die Licht sperrenden
Bereiche und die durchscheinenden Bereiche sind
nicht in einem gleichférmigen Intervall in Betriebs-
richtung angeordnet, sondern mindestens einer der
mehreren Licht sperrenden Bereiche (im folgenden
als opake Bereiche bezeichnet) und der mehreren
durchscheinenden Bereiche weisen zwei oder mehr
Breiten auf. Bei dieser Ausfiihrungsform besitzen Fla-
chen A, als opake Bereiche nicht die gleiche Winkel-
breite 0,. Darliber hinaus sind Flachen A, als durch-
scheinende Bereiche nicht so angeordnet, dass sie
die gleiche Winkelbreite 8, aufweisen (weil die opa-
ken und die durchscheinenden Bereiche bei dieser
Ausfiihrungsform in Drehrichtung ausgebildet sind,
ist der Begriff Breite hier in der gleichen Bedeutung
wie Winkelbreite zu verstehen).

[0040] Wenn sich der Sensorschlitz dreht, wird der
Sensorschlitz an einer in dem Drehnachweissensor
verwendeten Lichtschranke umgeschaltet zwischen
dem opaken Bereich und dem durchscheinenden Be-
reich, und folglich andert sich der Ausgangspegel
des Sensorsignals. Fig. 5 veranschaulicht das Aus-
gangssignal des Drehnachweissensors fiir den Fall,
dass die Drehung bei konstanter Geschwindigkeit er-
folgt, um sich von einem Ende im Gegenuhrzeiger-
sinn (einem Endbereich fur den Fall, dass der Sen-
sorschlitz im Uhrzeigersinn gedreht wird) zu einem
Ende im Uhrzeigersinn (einem Endbereich, an dem
sich der Sensorschlitz im Gegenuhrzeigersinn dreht)
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zu bewegen. Wenn der Sensorschlitz an dem Dreh-
nachweissensor sich in einem opaken Bereich befin-
det, wird ein Pegel H ausgegeben. Wenn der Sensor-
schlitz sich an einem durchscheinenden Bereich be-
findet, wird ein Ausgangssignal mit dem Pegel L aus-
geben. Damit wird der Drehnachweissensor als Fla-
chennachweissensor oder Flachendetektor verwen-
det.

[0041] Die CPU besitzt aullerdem die Funktion ei-
nes Fehlfunktionsdetektors, der das Ausgangssignal
von dem Drehnachweissensor mit einem Winkel ver-
gleicht, der aus der von der CPU 20 ausgegebenen
Impulszahl berechnet wird, demzufolge die CPU er-
mitteln kann, ob die Vorrichtung vorgabegemaf dreht
oder nicht.

[0042] In dieser Ausfiihrungsform wird als Beispiel
der Fall behandelt, dass sich die Vorrichtung zusam-
men mit dem Schneckenrad dreht, wenn sich der
Schrittmotor dreht, und der Sensorschlitz sich damit
als nachzuweisendes Teil dreht. Allerdings ist die Er-
findung nicht auf diese Ausfihrungsform beschrankt.
Den gleichen Effekt erzielt man auch dann, wenn der
Drehnachweissensor als Detektor synchron mit dem
Sensorschlitz als nachzuweisender Bereich bewegt
wird.

[0043] Einzelheiten der Form des Sensorschlitzes
werden im folgenden beschrieben. In der vorliegen-
den Ausgestaltung lasst sich die Anzahl von Aus-
gangsimpulsen P, der CPU, die notwendig ist fur eine
Drehbewegung von der Grenze im Gegenuhrzeiger-
sinn zu der Grenze im Uhrzeigersinn in einer Flache
A, folgendermalien aus der Winkelbreite 6, und dem
Winkel ABse pro Impuls ermitteln:

F’x = eX/Aepulse

[0044] Allerdings gibt es eine Differenz zwischen AP
zwischen P, und der Anzahl von Ausgangsimpulsen
P.ount der CPU, wenn eine Flache A, tatséchlich von
der Gegenuhrzeigersinn-Grenze zu der Uhrzeiger-
sinn-Grenze bewegt wird.

AP =P P

count — T x

[0045] Hauptursache fir das Zustandekommen die-
ser Differenz AP ist eine Relativpositionsverschie-
bung aufgrund eines Montagefehlers zwischen dem
Drehnachweissensor und dem Sensorschlitz, wobei
durch diese Relativpositionsverschiebung der Wert
ABusition In dem Winkel AB entsprechend AP her-
vorgerufen wird. Dartber hinaus gibt es Ursachen
wie beispielsweise eine Nachweisgenauigkeit AB-
sensor der Lichtschranke und eine Druckgenauigkeit
A8, des opaken Bereichs.

AB = AePosition + ABgensor * Aeprint t

[0046] Deshalb wird die Form des Sensorschlitzes
derart eingerichtet, dass eine minimale Winkelbreite
Omin grofler ist als der zweifache Wert von A8, und
die Differenz zwischen jeder Fldche und anderen Fla-
chen ebenfalls gréfRer als das Doppelte von A@ ist.

Bumin > 2 X AB
8, -6, >2 x AB (x * )

[0047] Durch diese Ausgestaltung des Sensorschlit-
zes misst die CPU (Positionserkennungseinheit)
P.ount Und findet eine Flache A,, deren Differenz ge-
genlber einem Sollwert P, kleiner als +A8 ist, um da-
durch nachzuweisen, dass die laufende Position sich
in der Flache A, befindet. AuRerdem sei angenom-
men, dass die opaken Bereiche oder die durchschei-
nenden Bereiche einander an dem CW-Ende (dem
Endbereich auf der Seite im Uhrzeigersinn) nicht be-
nachbart sind und an dem CCW-Ende (dem Endbe-
reich auf der Seite im Gegenuhrzeigersinn) des Sen-
sorschlitzes ebenfalls nicht benachbart sind. Darlber
hinaus sind Winkelbreiten 6, und 8,4 der Flachen (A,
und A4g) benachbart zu den Enden (dem CW-Ende
und dem CCW-Ende) die gréten Winkel. Der Win-
kel ist derart eingestellt, dass jeder opake Bereich
und durchscheinende Bereich eine Differenz mit ei-
nem zweitgréfiten Winkelbereich (A; oder A,,) auf-
weist, die groer ist als eine Summe des Fehlers AB,
eines Montagefehlers AB;,,,; an dem Ende, und eines
Winkels A8, YONn dem Bewegungszustand bis zum
Anhalten des Motors.

e1 - e3 > A6 + AeIimit + Aemotor
816 — 014 > A0 + ABjjn + ABpgtor

[0048] Im folgenden wird anhand des in Fig. 6 darge-
stellten Zustandsdiagramms ein Prozessablauf nach
dem Netz-Einschalten beschrieben. Nach dem Netz-
Einschalten wird der Zustand einer nicht nachgewie-
senen oder erkannten Flache (S1) eingenommen,
in welchem eine Flachenerkennung vorgenommen
wird, um zu beurteilen, welche Flache gemal Fig. 4
die laufende Flache ist. Durch Erkennen der Flache
l&sst sich eine angenaherte Position in Erfahrung
bringen, allerdings wird diese Position als mit einem
Fehler £AB bezlglich einer Soll-Position betrachtet.
Um also die Position exakter zu erfassen, wird als
nachstes ein Referenzpositions-Suchprozess ausge-
fuhrt (S2). Wenn der Referenzpositions-Suchprozess
ausgeftihrt wird, so dass die Referenzposition er-
kannt wird, geht der Zustand Uber in einen Normal-
betriebszustand (S3). Indem stets nach der fixen Re-
ferenzposition (der spezifischen Position) beim Netz-
Einschalten gesucht wird, 1&sst sich auf diese Weise
die Position in einem Bereich eines Fehlers ABggso,
mit Hilfe des Detektors nachweisen, wobei der Fehler
im allgemeinen ausreichend kleiner als AB ist. Wenn
in einem Normalzustand die Position aufgrund eines
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Motorfehlers nicht erkannt werden kann, geht der Zu-
stand wiederum in einen Zustand nicht nachgewie-
sener Flache Uber, in der die Flachennachweisope-
ration durchgefiihrt wird. Wenn die Flache erkannt
ist, geht der Zustand zurlck in den Normalbetriebs-
zustand.

[0049] Im folgenden werden Einzelheiten des Pro-
zesses fiur jeden Zustand erlautert.

[0050] Als erstes wird anhand des in Fig. 7 dar-
gestellten Flussdiagramms ein Flachenerkennungs-
Prozessablauf der CPU im Zustand der nicht erkann-
ten Flache beschrieben. Als erstes beurteilt die CPU,
ob die laufende Position einem opaken Bereich ent-
spricht (der opake Bereich befindet sich an einer
Stelle des Drehnachweissensors), basierend auf ei-
nem Pegel eines von dem Drehnachweissensor er-
fassten Signals (S101). Wenn die aktuelle Position
der opake Bereich ist, wird der Sensorschlitz im Ge-
genuhrzeigersinn gedreht (S102). Wenn die laufende
Position nicht dem opaken Bereich entspricht, wird
der Sensorschlitz im Uhrzeigersinn gedreht (S103).
Nach dem Betreiben des Motors und nachdem sich
der Ausgangspegel des Drehnachweissensors ein-
mal gedndert hat (S104), wird die Anzahl von Aus-
gangsimpulsen Pt der CPU fir den laufenden
Bereich geldscht (S105). Im Anschluss daran wird der
Motor kontinuierlich angetrieben, und es wird Uber-
wacht, ob der Motor solange angetrieben wird, bis
das Ausgangssignal des Drehnachweissensors sich
wiederum geandert hat (S106), oder bis die Impuls-
anzahl gleich oder groRer als P, .0 4 ist, entspre-
chend einer Summe der zweitgroRten Winkelbreite
Omaxe UNd AB (S107). Wenn der Ausgangspegel des
Drehnachweissensors sich erneut geadndert hat, be-
VOr P rent 9roBer wird als P, 4, SO Wird nach der
Flache A, mit einem Fehler zwischen P, Und Py
gleich oder kleiner +tAB gesucht. Auflerdem ist es
durch Beurteilen zusammen mit Information dartber,
ob die gemessene Flache ein opaker oder ein durch-
scheinender Bereich ist, méglich, festzustellen, um
welche Flache es sich bei der laufenden Position des
Sensorschlitzes handelt (S108).

[0051] Wenn andererseits P ent grofier als P 4
wird, so lasst sich beurteilen, dass die ausgemesse-
ne Flache die der Kante benachbarte grofite Flache
ist. Durch Beurteilen in Verbindung mit der Informa-
tion dartiber, ob die gemessene Flache ein opaker
Bereich oder ein durchscheinender Bereich ist, was
anhand des Ausgangssignals des Drehnachweissen-
sors geschieht, ist es ferner mdglich, die laufende
Flache zu bestimmen. Wenn die Flache beim Netz-
Einschalten beispielsweise A, ist, wird der Sensor-
schlitz von der Grenze im Uhrzeigersinn in Richtung
des Uhrzeigersinns zu A, gedreht. AnschlieRend wird
ermittelt, dass die laufende Position A, ist, nachdem
eine Drehung um P, .., 4 oder mehr stattgefunden
hat. AuBerdem gibt es einen Winkel A8, oder ei-

nen diesbezuglich groferen Winkel zwischen der Po-
sition und der Kante, basierend auf der oben an-
gesprochenen Bedingung bezlglich der Flache be-
nachbart zu der Kante. Deshalb kann der Motor an-
gehalten werden, ohne dass ein Anschlag der Kante
stattfindet.

[0052] In den Schritten S101 bis S103 in Fig. 7 wird
abhangig davon, ob die laufende Position der opa-
ke Bereich oder der durchscheinende Bereich ist,
als erstes die Richtung fir den Antrieb des Sensor-
schlitzes bestimmt (Antriebsrichtungs-Bestimmungs-
schritt). Dies geschieht zu dem Zweck, dass beim
Drehen des Sensorschlitzes das Anschlagen der
Kante nicht stattfindet. In anderen Worten: die An-
triebsrichtung wird festgelegt unter BerUlcksichtigung
der Charakteristika der Flachen A, und A,¢ als End-
bereiche (wobei es sich um einen opaken oder ei-
nen durchscheinenden Bereich handelt). Wenn die
laufende Position die Flache mit der Eigenschaft A,
(opaker Bereich) ist, dreht sich der Sensorschlitz
im Gegenuhrzeigersinn. Ist die laufende Position die
Flache mit der Eigenschaft von A,g (durchscheinen-
der Bereich), wird der Sensorschlitz im Uhrzeigersinn
gedreht. Selbst wenn also der Sensorschlitz aus der
Nachbarschaft der Kante herausgedreht wird, erfolgt
kein Antrieb in Richtung der Kante, so dass ein An-
schlag der Kante verhindert werden kann. Au3erdem
ist der Sensorschlitz derart konfiguriert, dass ein opa-
ker Bereich mit relativ groRer Breite von den Flachen
opaker Bereiche und ein opaker Bereich relativ gerin-
ger Breite unter den opaken Flachen auf verschiede-
nen Seiten bezlglich einer Basisposition liegen. Da-
mit 1asst sich die Mdglichkeit, dass eine volle Umdre-
hung notwendig wird, vermeiden, so dass ein effizi-
enterer Flachenerkennungsprozess erfolgen kann.

[0053] Als nachstes wird anhand des in Fig. 8
gezeigten Flussdiagramms ein Referenzpositions-
Nachweisprozessablauf im Referenzpositions-Such-
zustand beschrieben. Als erstes wird beurteilt, ob
der Antrieb ausgehend von der laufenden, von
dem oben erlauterten Flachenerkennungsprozess er-
kannten Flache ausgehend in Richtung der Refe-
renzposition erfolgt oder nicht (S201). Erfolgt der An-
trieb in Richtung zu der Kante, so wird der Antrieb
umgekehrt, so dass der Antrieb dann in der Rich-
tung zu der Referenzposition erfolgt (S202). Wenn
der Ausgangspegel des Drehnachweissensors sich
andert, lasst sich dadurch feststellen, dass die lau-
fende Flache gewechselt hat. Deshalb lasst sich ei-
ne Grenze einer spezifischen Flache nachweisen. In-
dem man die Grenze nachweist und die Anzahl der
Ausgangsimpulse P, ot VOn der CPU zusammen
mit einem Pegel des von dem Drehnachweissensor
nachgewiesenen Signals beurteilt, ist es auRerdem
mdglich, die an einer Grenze einer spezifischen Fla-
che (Grenze zwischen Ag und Agq in Fig. 4) eingerich-
tete Basisposition als Position an dem Sensorschlitz
zu beurteilen, die sich an einer Stelle befindet, die
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von dem Drehnachweissensor nachgewiesen wird,
wenn die Bewegung zu der Referenzposition stattfin-
det (S203). Nach dem Durchgang durch die Basispo-
sition wird beurteilt, ob die Betriebsrichtung des Mo-
tors im Uhrzeigersinn stattfindet oder nicht (S204).
Bei Betriebsrichtung im Uhrzeigersinn werden die Po-
sitionsdaten Pp.ion geloscht (S207), und der Refe-
renzpositions-Nachweisprozess endet. Wenn ande-
rerseits die Betriebsrichtung dem Gegenuhrzeiger-
sinn entspricht, wird der Antrieb in Richtung des Uhr-
zeigersinns umgekehrt (S205), und der Antrieb er-
folgt solange, bis ein erneuter Durchgang durch die
Referenzposition erfolgt (S206). Wenn die Basisposi-
tion passiert ist, werden die Positionsdaten geléscht,
und der Referenzpositions-Nachweisprozess endet.
Auf diese Weise wird die Basisposition stets aus der
festen Richtung her passiert, um die Positionsdaten
zu korrigieren. Damit I&sst sich ein Fehler der Positi-
onsdaten aufgrund einer Richtungscharakteristik der
Lichtschranke vermeiden, und damit I&sst sich die
Basisposition mit héherer Genauigkeit nachweisen.

[0054] Schliel3lich wird anhand des in Fig. 9 darge-
stellten Flussdiagramms ein Prozessablauf fir den
Normalbetriebszustand beschrieben. Im Normalbe-
triebszustand Uberwacht die CPU zunéchst, ob der
Ausgangspegel des Drehnachweissensors sich ge-
andert hat oder nicht (S301). Hat sich der Ausgangs-
pegel nicht gedndert, geht der Prozess zum Schritt
S302, in welchem beurteilt wird, ob der Ausgangs-
pegel sich andern sollte, basierend auf der Anzahl
von Impulsen der laufenden Position. Sollte sich der
Ausgangspegel nicht andern, so erfolgt die Beurtei-
lung, dass es kein Problem gibt. AnschlieRend geht
der Prozess zuriick zum Schritt S301, in welchem der
Ausgangspegel wiederum Uberwacht und der Pro-
zess wiederholt wird. Wenn andererseits im Schritt
S302 beurteilt wird, dass der Ausgangspegel des
Drehnachweissensors sich dndern sollte, basierend
auf beispielsweise Pp;io, flr den Fall, dass der Mo-
tor angesteuert wird, sich jedoch der Kamerasockel
nicht dreht aufgrund einer externen Kraft, so geht
der Prozess zum Schritt S305, in welchem ein Mo-
torfehlerzustand ermittelt wird. Dieser Zustand lasst
sich beurteilen als Fall, in welchem der Ausgangs-
pegel sich auch dann nicht &ndert, wenn Antrieb er-
folgt anhand einer Anzahl von Impulsen, die gréfer
ist als eine Summe der Anzahl von Betriebsimpul-
sen P, der gesamten Zone der laufenden Flache A,
und der Anzahl von Impulsen AP entsprechend AB,
wenn der Antrieb in eine Richtung erfolgt. Wenn au-
Rerdem der Antrieb zwischen den Flachen A, umge-
kehrt wird, 1&sst sich der Zustand als Fall beurteilen,
in welchem der Ausgangspegel sich selbst dann nicht
andert, wenn der Antrieb in umgekehrter Richtung er-
folgt mit AP oder gréRer als die Anzahl von Impulsen,
bei denen sich der Ausgangspegel das letzte Mal ge-
andert hat.

[0055] Wenn andererseits der Ausgangspegel im
Schritt S301 gewechselt hat, geht der Prozess zum
Schritt S303, in welchem beurteilt wird, ob der Aus-
gangspegel an der Stelle basierend auf gewechselt
haben sollte. Wenn der Motor angesteuert wird und
wenn ein Fehler, aufgrund dessen die Anzahl der
Impulse, bei der der Ausgangspegel gewechselt ha-
ben sollte, kleiner als AP ist, wird beurteilt, dass
der Vorgang korrekt ausgefuhrt wurde, und der Pro-
zess geht zum Schritt S304, in welchem die laufen-
de Flache gewechselt wird. Wenn andererseits im
Schritt S303 beurteilt wird, dass der Motor nicht an-
gesteuert wird, jedoch der Ausgangspegel nicht ge-
andert haben sollte, beispielsweise dann, wenn ei-
ne externe Kraft einwirkt, so dass der Kamerasockel
gedreht wird (der Antrieb erfolgt nicht korrekt), so
geht der Prozess zum Schritt S305 fiir einen Uber-
gang in den Motorfehlerzustand. Wenn der Motor-
fehler aufgetreten ist, werden Zustandsiibergange in
den oben angesprochenen Zustand nicht erkannt, in
welchem Fall der oben beschriebene Flachenerken-
nungsprozess nach einer vorbestimmten Zeit durch-
gefuhrt wird. Selbst wenn also der Motor voriberge-
hend aufgrund einer externen Kraft eine betriebliche
Fehlfunktion aufweist, I&sst sich die Position korrigie-
ren.

[0056] Fur diese Ausfiihrungsform wurde der Dreh-
vorgang des Kamerasockels beschrieben, wobei der
kreisférmige Sensorschlitz zum Einsatz gelangt. Al-
lerdings kann ein von dieser Ausfihrungsform ab-
geleitetes System gemal der Erfindung in &hnlicher
Weise Anwendung finden bei einer Linearbewegung,
ahnlich einer Bewegung eines Druckerkopfs. Ins-
besondere sind der zu detektierende Teil und der
Flachennachweissensor derart angeordnet, dass ein
Drehwinkel (ein Versatz in Betriebsrichtung) des zu
detektierenden Teils in Bezug auf den Flachennach-
weissensor einem Antriebshub der angetriebenen
Einheit entspricht. Damit Isst sich die vorliegende
Erfindung nicht nur bei einer Drehantriebsvorrichtung
einsetzen, sondern auch bei einer linearen Antriebs-
vorrichtung. Gemal obiger Beschreibung findet die
Erfindung Anwendung bei einer Drehantriebsvorrich-
tung, bei der der zu detektierende Teil und der Fla-
chennachweissensor derart angeordnet sind, dass
der Versatz in Betriebsrichtung des zu detektieren-
den Teils, beispielsweise in Form des Sensorschlit-
zes, in Bezug auf den Flachennachweissensor zum
Nachweisen zweier Flachen auf dem Sensorschlitz
in Form des Drehnachweissensors dem Antriebshub
der angetriebenen Einheit entspricht. Allerdings ist
die vorliegende Erfindung nicht auf die Anwendung
bei einer Drehantriebsvorrichtung beschrankt. Bei-
spielsweise kann die vorliegende Erfindung auch bei
einer Linearantriebsvorrichtung angewendet werden,
indem der zu detektierende Teil und der Flachen-
nachweissensor in der Weise ausgestaltet werden,
dass ein Versetzungshub des zu detektierenden Teils
in Bezug auf den Flachennachweissensor (ein Ver-
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satz in Betriebsrichtung) einem Antriebshub der an-
getriebenen Einheit entspricht.

[0057] Dartber hinaus werden der Drehnachweis-
sensor einschliel3lich einer Lichtschranke als Pho-
todetektorelement und der Sensorschlitz verwendet,
letzterer gebildet durch die opaken Bereiche und die
durchscheinenden Bereiche. Allerdings ist es mog-
lich, die vorliegende Erfindung durch einen Photo-
reflektor und einen Sensorschlitz zu realisieren, wo-
bei letzterer durch reflektierende und nicht-reflektie-
rende Bereiche gebildet wird. Dartiber hinaus kann
ein beliebiges Element, beispielsweise in Form eines
Schalters, verwendet werden, solange dessen Nach-
weis- oder Detektorsignal umschaltet, wenn die An-
triebseinheit gedreht wird.

[0058] Die Form des Sensorschlitzes ist nicht not-
wendigerweise eine solche, bei der sich der Winkel
allmahlich von einem bis zum anderen Ende andert,
wie dies in Fig. 4 dargestellt ist, der Sensorschlitz
kann jede Form haben, solange die oben angespro-
chene Bedingung erfillt ist. Der Winkel des opa-
ken Bereichs und des durchscheinenden Bereichs ist
ebenfalls nur ein Beispiel. Es ist nicht notwendig, den
opaken Bereich und den durchscheinenden Bereich
symmetrisch auszugestalten, wie es bei der Ausfih-
rungsform der Fall ist. Man kann einen beliebigen
Winkel wéhlen, solange die oben angesprochene Be-
dingung erfullt ist.

[0059] Was die Form des Sensorschlitzes angeht,
so sind der opake Bereich mit der grof3ten Breite un-
ter den mehreren opaken Bereiche (ein gréfRter opa-
ker Bereich oder eine grofite erste Flache), und der
durchscheinende Bereich mit einer gré3ten Breite un-
ter den mehreren durchscheinenden Bereichen (ein
groéfter durchscheinender Bereich oder eine gréfite
zweite Flache) auf einander abgewandten Seiten in
Bezug auf die Basisposition an dem Sensorschlitz an-
geordnet, wenn dieser an einer Stelle angeordnet ist,
die nachgewiesen wird, wenn die Vorrichtung als an-
getriebene Einheit zu der Referenzstelle (der spezi-
fischen Stelle) bewegt wird, wobei die Bereiche an
Stellen angeordnet sind, die am weitesten von der
Basisposition entfernt sind.

[0060] Beim Nachweisen der Referenzstelle wird die
Basisstation stets am Schluss im Uhrzeigersinn pas-
siert. Es ist aber auch mdglich, eine Struktur einzu-
richten, bei der die Basisposition im Gegenuhrzeiger-
sinn passiert wird, um die Referenzstelle nachzuwei-
sen. Der Ort der Basisposition wird eingestellt auf die
Stelle mit einer Entfernung von 180 Grad bezliglich
der Kante, mdglich ist aber auch die Einstellung der
Basisposition an einer beliebigen Stelle.

[0061] Auferdem erfolgt das Verfahren zum Zurtick-
kehren von einem Motorfehler automatisch nach Ab-
lauf einer vorbestimmten Zeit, jedoch ist es auch

mdglich, basierend auf einer Entscheidung der Fla-
chenerkennungsoperation zu beurteilen, wann die
Operation als nachstes auszuflihren ist, um die Stelle
zu korrigieren, wenn die Flache erkannt ist.

[0062] Durch das oben beschriebene Verfahren
Iasst sich der Vorgang des Nachweisens der Basis-
position ohne Anschlagen an der Kante durchfiihren,
ohne dass Uber den gesamten Umfang hinweg gear-
beitet wird. Aus diesem Grund lasst sich die Initiali-
sierung rasch erreichen. Dartber hinaus kann die Po-
sition erneut wieder eingenommen werden mit Hilfe
eines geringfligigen Ablaufs, ohne dass Uber den ge-
samten Umfang gearbeitet wird, auch dann, wenn der
Detektor durch Rauschen beeintrachtigt wird, oder
wenn der Motor voriibergehend nicht korrekt arbeitet,
bedingt durch eine externe Kraft. Darlber hinaus las-
sen sich diese Effekte mit einer einfacheren Struktur
erreichen.

(Zweite Ausfuhrungsform)

[0063] Im folgenden wird eine zweite Ausfiihrungs-
form der Erfindung beschrieben.

[0064] Die Struktur ist die gleiche wie bei der ers-
ten Ausfiuhrungsform, die in den Fig. 1 bis Fig. 3
dargestellt ist. Diese Ausfuhrungsform unterscheidet
sich von der ersten Ausfiihrungsform in der Form
des Sensorschlitzes, ein Beispiel davon ist in den
Fig. 10A und Fig. 10B dargestellt. Auch bei dieser
Ausfuhrungsform sind in Drehrichtung als Betriebs-
richtung die opaken Bereiche, die kein Licht durch-
lassen, als erste Flachen, und die durchscheinen-
den Bereiche, die transparent sind (die Licht durch-
lassen) als zweite Flachen ausgebildet. Daruber hin-
aus sind der opake Bereich und der durchscheinende
Bereich nicht in einem gleichmaRigen Intervall in Be-
triebsrichtung angeordnet, sondern zumindest einer
von den mehreren opaken Bereichen und den meh-
reren durchscheinenden Bereichen weist zwei oder
mehr Breiten auf. Bei der zweiten Ausfihrungsform
sind auf der Uhrzeigersinn-Seite der Basisposition
die opaken Bereiche (A13, A15, A17, A19, A21 und
A23) mit einem konstanten Winkel 6,,,,, gro3er als der
doppelte Fehler AB ausgebildet, und die durchschei-
nenden Bereiche (A14, A16, A18, A20, A22 und A24)
sind mit verschiedenen Winkeln ausgebildet, so dass
eine Differenzwinkelbreite zwischen jedem Bereich
und einem anderen Bereich grélier als das Doppelte
von AB ist. Auf der Gegenuhrzeigersinn-Seite der Ba-
sisposition sind die durchscheinenden Bereiche (A2,
A4, A6, A8, A10 und A12) und die opaken Berei-
che (A1, A3, A5, A7, A9 und A11) unter entgegen-
gesetzten Bedingungen ausgebildet. Man beachte,
dass die Basisposition eine Grenze bedeutet, an der
das den opaken Bereich und den durchscheinenden
Bereich bildende Muster an dem durch den opaken
Bereich und den durchscheinenden Bereich bilden-
den Sensorschlitz wechselt und verschieden ist von
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der Referenzstelle (der spezifischen Position), die ei-
nen Bezug bildet, wenn die Position auf dem Sen-
sorschlitz definiert wird (die Position der angetriebe-
nen Einheit entsprechend der Position auf dem Sen-
sorschlitz). Bei dieser Ausfuhrungsform ist die glei-
che Stelle als Basisposition und als Referenzposition
eingestellt. Allerdings kénnen Basisposition und Re-
ferenzposition verschiedene Stellen sein.

[0065] Die Winkelbreiten 8, und 6,, der Flachen A,
und A,, benachbart zu der Kante sind groRRer einge-
stellt als eine Summe aus 8,,,;,, dem Fehler A8, dem
Montagefehler AB;;,,; an der Kante, und dem Winkel
AB,.1or ZWiSschen einem Bewegungszustand und dem
Anhaltepunkt des Motors.

e1 > emin + A6 + AeIimit + Aemotor
e24 > emin +AB + AeIimit + Aemotor

[0066] Der allgemeine Prozessablauf ist der gleiche
wie bei der ersten in Fig. 6 dargestellten Ausflh-
rungsform, allerdings ist der Prozess in den Schrit-
ten S106 bis S108 im Rahmen des Flachenerken-
nungsprozesses des Zustands ,Flache nicht erkannt”
nach Fig. 7 (Bewegungsmodus fiir spezifische Positi-
on) von demjenigen der ersten Ausflihrungsform ver-
schieden. Aus diesem Grund ist der Prozess dieses
Teils in dem Flussdiagramm nach Fig. 11 dargestellt.

[0067] Zuerst wird &hnlich wie bei der ersten Aus-
fihrungsform der Prozess von S101 bis S104 aus-
geflhrt, so dass der Antrieb solange erfolgt, bis der
Ausgangspegel des Drehnachweissensors wechselt.
Wenn der Ausgangspegel umschaltet, geht der Pro-
zess zum Schritt S105, in welchem ein Bewegungs-
hub P ent in der laufenden Flache geldscht wird. Im
Anschluss daran wird der Motor kontinuierlich solan-
ge angetrieben, bis der Ausgangspegel erneut wech-
selt (bis zum Ergebnis JA in S106), oder bis P,.
rent 9roBer wird als die Anzahl von Impulsen P, 4
entsprechend einem Winkel, bei dem es sich um
die Summe einer Minimumwinkelbreite 6,,;, und dem
Fehler AB handelt (bis die angetriebene Einheit um
einen vorbestimmten Hub oder mehr (bis das Ergeb-
nis JA im Schritt S121 lautet) in einem Zustand ange-
trieben wird, in welchem die betrachtete Flache nach
dem Wechsel in S104 erkannt wird). Wenn P ot IiM
Schritt S121 gréRer als P, 4ist (JA im Schritt S121),
so wird festgestellt, dass die Antriebsrichtung nicht
in Richtung der Referenzposition erfolgt, sondern in
Richtung der Kante. Daher geht der Prozess zum
Schritt S122, wo ein Rickwartsbetrieb erfolgt, und
dann geht der Prozess zum Schritt S123. Im Schritt
S123 wird der Sensorschlitz gedreht, bis der Aus-
gangspegels Drehnachweissensors wechselt. Wech-
selt der Pegel, so geht der Prozess zum Schritt S124.

[0068] Wenn der Ausgangspegel im Schritt S108 er-
neut wechselt, geht der Prozess zum Schritt $S124,

in welchem der Bewegungshub Pt geldscht wird.
Der Fall, dass der Prozess zum Schritt $S124 geht,
entspricht dem Fall, dass der Sensorschlitz sich
im Gegenuhrzeigersinn direkt im Anschluss an den
Nachweis der Position durch den Drehnachweissen-
sor bewegt, und zwar von A2 nach A3, von A4 nach
A5, von A6 nach A7, von A8 nach A9, von A10 nach
All oder von A12 nach A13. Ansonsten handelt es
sich um den Fall, dass der Sensorschlitz sich im Uhr-
zeigersinn direkt im Anschluss nach dem Nachweis
der Position durch den Drehnachweissensor bewegt,
und zwar von A23 nach A22, von A21 nach A20, von
A19 nach A18, von A17 nach A16, von A15 nach
A14 oder von A13 nach A12. Wenn der Prozess zum
Schritt S124 geht, so wird bestatigt, dass der An-
trieb in Richtung der Referenzposition erfolgte. Durch
Ausflhrung des in Fig. 8 dargestellten Referenzpo-
sitions-Nachweisprozesses in diesem Zustand lasst
sich die Referenzposition exakt ermitteln. Die Schritte
S101 bis S122 werden als Antriebsrichtungs-Bestim-
mungsschritt zum Bestimmen der Antriebsrichtung in
Richtung Basisposition betrachtet.

[0069] Durch Ausfihren des Antriebs solange, bis
der Sensor erneut passiert, lasst sich die laufende
Flache erkennen. Der Prozess, der fur diesen Zweck
ausgefuhrt wird, [auft von S123 bis S127 (Flachener-
kennungsschritt). Der Bewegungshub Pt in der
laufenden Flache wird geléscht (S123). In S125 wird
der Motor kontinuierlich solange angetrieben, bis der
Ausgangspegel des Drehnachweissensors umschal-
tet (bis das Ergebnis bei S125 JA wird). Schaltet der
Ausgangspegel um, geht der Prozess zum Schritt
S126. Wenn im Schritt S126 der Bewegungshub P,
rent Nicht grofer als P, 4 ist, geht der Prozess zum
Schritt $124, und wenn der Bewegungshub P ent
groRer als P, 4 ist, geht der Prozess zum Schritt
S127, in welchem die Flache in der gleichen Weise
erkannt werden kann wie bei der ersten Ausfiihrungs-
form nach Fig. 10B. Nach dem Erkennen der Flache
geht der Prozess zum Schritt S128, und der Flachen-
erkennungsprozess wird abgeschlossen.

[0070] In anderen Worten: der Prozess des Ablaufs
gemal Fig. 11 lasst sich folgendermalien zusam-
menfassen: Die Vorrichtung wird in der Antriebsrich-
tung angetrieben, die entsprechend der durch den
Drehnachweissensor detektierten Flache bestimmt
wird, wenn der Antrieb in dem Bewegungsmodus flr
eine spezifische Position gestartet wird (S102 und
S103). Nachdem die von dem Drehnachweissensor
erkannte Flache wechselt (JA in S104), wird die Dreh-
richtung der Vorrichtung umgekehrt (S122), wenn die
Vorrichtung um einen vorbestimmten Hub oder mehr
in dem Zustand bewegt wird, in dem der Wechsel der
Flache erkannt wird. Damit wird die Breite (der Win-
kel) einer Flache nach Durchgang der Flache mitdem
kleinsten Winkel 6,,,;, gemessen, und die Flache wird
anhand der in der Tabelle 10B dargestellten Daten
erkannt. In dem Sensorschlitz dieser Ausflihrungs-
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form besitzen auf einer Seite (der Uhrzeigersinn-Sei-
te) bezuglich einer vorbestimmten Basisposition (Re-
ferenzstelle) an dem Sensorschlitz in Relativ-Bewe-
gungsrichtung des Drehnachweissensors samtliche
opaken Bereiche eine vorbestimmte Minimum-Brei-
te B, und die durchscheinenden Bereiche besit-
zen unterschiedliche Winkel gréf3er als die Minimum-
Winkelbreite 8,,,;,. Auf der anderen Seite (der Gegen-
uhrzeigersinn-Seite) besitzen sdmtliche durchschei-
nenden Bereiche eine vorbestimmte Minimum-Win-
kelbreite 0,,,, wahrend die opaken Bereiche unter-
schiedliche Breiten aufweisen, die jeweils gréf3er sind
als die Minimum-Winkelbreite 8.

[0071] Durch Einfiigen mehrerer Flachen mit dem
minimalen Winkel 8,,;;, ist es auf diese Weise mdglich,
zu erkennen, ob die Antriebsrichtung in Richtung der
Basisposition oder in Richtung der Kante stattfindet,
wenn ein Antrieb erfolgt, um eine Bewegung entspre-
chend einer Summe des doppelten Werts der Mini-
mum-Winkelbreite 8,,, und des Fehlers A8 zu errei-
chen. Deshalb ist es mdglich, rascher zu beurteilen,
ob die Bewegungsrichtung die Richtung zu der Basis-
position ist. Was die Flache benachbart zu der Kan-
te angeht, so reicht es aus, dass die Flache gréfer
ist als eine Summe von 6,;, und A6, der Wert,
der notwendig ist zum Anhalten des Motors. Deshalb
I&sst sich die Flache auch in einem kleineren FI&-
chenbereich erkennen, ohne dass an der Kante an-
geschlagen wird.

[0072] Was das Verfahren zur Ausbildung der opa-
ken Bereiche und der durchscheinenden Bereiche
auf dem Sensorschlitz angeht, so missen nicht samt-
liche Breiten der opaken Bereiche (der durchschei-
nenden Bereiche) auf einer Seite (mit den durch-
scheinenden Bereichen (dem opaken Bereich) auf
der anderen Seite) beziiglich der Basisposition der
vorbestimmten Minimumbreite 6, entsprechen. Der
Sensorschlitz kann, vielmehr auch folgendermalien
ausgestaltet werden: auf einer Seite bezlglich einer
vorbestimmten Basisposition des Sensorschlitzes in
der Relativ-Bewegungsrichtung des Drehnachweis-
sensors besitzt der Sensorschlitz die mehreren opa-
ken Bereichen mit einer relativ geringen Breite und
die mehreren durchscheinenden Bereiche mit ver-
schiedenen Breiten, die jeweils gréRer sind als die-
jenige der mehreren opaken Bereiche auf der einen
Seite. Auf der anderen Seite beziglich der vorbe-
stimmten Basisposition besitzt der Sensorschlitz die
mehreren durchscheinenden Bereiche mit relativ klei-
ner Breite, und die mehreren opaken Bereiche mit
unterschiedlichen Breiten, die jeweils grof3er sind als
diejenige der mehreren durchscheinenden Bereiche
auf der anderen Seite. Um aber rascher beurteilen zu
kdénnen, ob die Bewegungsrichtung diejenige in Rich-
tung der Basisposition ist, wie bei der obigen Ausflh-
rungsform als Beispiel vorgestellt wurde, ist es bevor-
zugt, eine Struktur zu wahlen, bei der die opaken Be-
reiche eine vorbestimmte minimale Breite auf einer

Seite beziiglich der Basisposition aufweisen und die
durchscheinenden Bereiche eine vorbestimmte Mini-
mumbreite auf der anderen Seite aufweisen.

[0073] Das von dieser Ausfiihrungsform abgeleitete
System ist ahnlich dem von der ersten Ausfuhrungs-
form abgeleiteten System.

[0074] Bei dem oben beschriebenen Verfahren ist
es zusatzlich zu dem Effekt dhnlich demjenigen der
ersten Ausflihrungsform méglich, mit einem kleineren
Antriebshub zu beurteilen, in welcher Richtung aus-
gehend von der Basisposition die laufende Position
liegt. Deshalb lasst sich die Basisposition rascher er-
kennen, und dementsprechend lasst sich die Initiali-
sierung schneller durchfihren. Weil dariber hinaus
die Anzahl von Bereichen erh6ht werden kann, kann
ein Zustand, in welchem der Antrieb durch eine ex-
terne Kraft angehalten wird, schneller nachgewiesen
werden. Weil es nicht notwendig ist, dass der Teil be-
nachbart zu der Kante die Flache mit dem gréften
Winkel ist, ist man in der Auswahl der Form des Sen-
sorschlitzes und einer Position der Kante flexibler.

(Dritte Ausflhrungsform)

[0075] Im folgenden wird eine dritte Ausfiihrungs-
form der Erfindung beschrieben.

[0076] Fig. 12A bis Fig. 12C sind Diagramme, wel-
che die Antriebseinheit aus zwei verschiedenen Rich-
tungen darstellen, wobei die Fig. 12A und Fig. 12C
Ansichten aus einer Achsenrichtung des Schnecken-
rads 13 sind, wahrend Fig. 12B eine Ansicht aus ei-
ner Richtung rechtwinklig zur Achse des Schnecken-
rads 13 ist. Verglichen mit den Fig. 2A und Fig. 2B
der ersten Ausflhrungsform ist der Anschlag 15 ein
anderer, und ein Kantendetektor mit einer Kanten-
maskierplatte 18 sowie ein Kantensensor 19 sind zu-
satzlich vorgesehen. In dem in Fig. 12A dargestell-
ten Normalzustand maskiert die Kantenmaskierplat-
te den Nachweisbereich der Photoschranke als Kan-
tensensor. Wenn andererseits eine Drehung aus dem
vorbestimmten Winkel hinaus erfolgt, wie in Fig. 12C
dargestellt ist, wird die Kantenmaskierplatte von dem
Stift weggedriickt, so dass sie sich derart dreht, dass
der Kantensensor den Zustand nachweist, in wel-
chem Licht durchgelassen wird.

[0077] Fig. 13 zeigt ein Blockdiagramm, in welchem
die Struktur der Antriebseinheit vereinfacht darge-
stellt ist. In der in Fig. 13 dargestellten Struktur sind
im Vergleich zu Fig. 3 der ersten Ausfiihrungsform
eine Lichtschranke als Kantensensor und die Kan-
tenmaskierplatte hinzugefligt, und dementsprechend
kann die CPU ein Signal des Kantensensors erfas-
sen.

[0078] Fig. 14A zeigt ein Beispiel einer Form des
Sensorschlitzes. Fig. 14B ist eine Tabelle, die End-
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bereichswinkel einzelner Flachen der Sensorschlitz-
form veranschaulicht. Fig. 15 zeigt Ausgangssignale
des Drehnachweissensors und des Kantensensors,
wenn der Sensorschlitz mit konstanter Geschwindig-
keit ausgehend von der Kante im Gegenuhrzeiger-
sinn (der Kante, wenn der Sensorschlitz im Uhrzei-
gersinn gedreht wird) zu der Kante im Uhrzeigersinn
(der Kante, wenn der Sensorschlitz im Gegenuhrzei-
gersinn gedreht wird) gedreht wird. Die Form des
in Fig. 14A dargestellten Sensorschlitzes ist &hnlich
derjenigen nach Fig. 10 der zweiten Ausfihrungs-
form, allerdings ist die Ausgestaltung der Flachen
verschieden aufgrund der Kantenposition. Wenn der
Sensorschlitz, wie oben erldutert, in die Nahe der
Kante angetrieben wird, wird die Maskierplatte weg-
gedruickt, so dass der Kantensensor den Zustand er-
fasst, in welchem Licht durchgelassen werden kann
und folglich das Ausgangssignal den Pegel L an-
nimmt. Ist der Sensorschlitz von der Kante abgerickt,
detektiert der Kantensensor den Zustand, in welchem
Licht durch die Maskierplatte blockiert wird und dem-
entsprechend das Ausgangssignal den Pegel H hat.

[0079] Der allgemeine Prozessablauf ist ahnlich der
ersten Ausfihrungsform gemaR Fig. 6, allerdings
ist der Flachenerkennungsprozess des Zustands mit
nicht erkannter Flache verschieden. Fig. 16 veran-
schaulicht den Ablauf des Prozesses.

[0080] Zunéachst ermittelt die CPU ein Signal von
dem Kantensensor (S131). Hat das Signal von dem
Kantensensor einen H-Pegel, wird ahnlich wie bei der
ersten und der zweiten Ausfiihrungsform beurteilt, ob
die laufende Position dem opaken Bereich entspricht
oder nicht, basierend auf dem Signal des Drehnach-
weissensors (S101). Entspricht die laufende Position
dem opaken Bereich, so wird der Sensorschlitz im
Gegenuhrzeigersinn gedreht (S102). Ist die laufende
Position nicht der opake Bereich, wird der Sensor-
schlitz im Uhrzeigersinn gedreht (S103), und der Pro-
zess geht zum Schritt S135.

[0081] Im Schritt S135 wird ermittelt, ob das Aus-
gangssignal des Kantensensors vom H-Pegel auf
den L-Pegel gewechselt hat. Ein Wechsel von H-
auf L-Pegel bedeutet, dass die laufende Position ei-
ne der Kantenpositionen ist und der Sensorschlitz in
Richtung auf eine der Kanten gedreht wird, und der
Prozess geht weiter zum Schritt S136, um die An-
triebsrichtung umzukehren, anschlieBend erfolgt ei-
ne Rickkehr zum Schritt S127. Wenn der von dem
Kantensensor ausgegebene Pegel sich nicht vom H-
auf den L-Pegel andert, geht der Prozess zum Schritt
S104. Der Schritt S104 und die nachfolgenden Schrit-
te sind ahnlich dem Prozess der zweiten Ausflh-
rungsform nach Fig. 11, demzufolge die Flache er-
kannt werden kann. Man beachte, dass der Prozess
nicht zum Schritt S104, sondern zum Schritt $S135
geht, wenn ,NEIN” festgestellt wird im Schritt S104
und nach dem Schritt S122, der verschieden ist vom

Schritt S104 und den nachfolgenden Schritten nach
Fig. 11 der Ausflihrungsform 2.

[0082] Wenn andererseits das Signal des Kanten-
sensors den L-Pegel aufweist, wird das Signal des
Drehnachweissensors ermittelt (S132). Wenn die
laufende Position dem opaken Bereich entspricht,
wird der Sensorschlitz im Uhrzeigersinn gedreht
(S133). Ist die laufende Position nicht der opake Be-
reich, so wird der Sensorschlitz im Gegenuhrzeiger-
sinn gedreht (S134). Wenn das Signal des Kanten-
sensors L-Pegel hat, I8sst sich die Flache erkennen,
indem einfach gepruft wird, ob die laufende Positi-
on dem opaken Bereich oder dem durchscheinen-
den Bereich entspricht, basierend auf dem Signal des
Drehnachweissensors, und deshalb geht der Pro-
zess dann zum Schritt S127.

[0083] Ein von dieser Ausflihrungsform abgeleitetes
System ermdglicht eine Struktur, bei der anstelle der
Verwendung der Lichtschranke fur die Kantenerken-
nung und der Kantenmaskierplatte ein Mikroschalter
verwendet wird, mit dem eine Feder verbunden ist,
aulerdem ein Element zum Dricken des Schalters,
so dass der Mikroschalter in der N&he der Kante ge-
druckt wird. Im Ubrigen ist es mdglich, jede Struk-
tur zu verwenden, solange das Nachweissignal zu
dem Zeitpunkt wechselt, zu dem eine Drehung um
360 Grad oder mehr stattfindet. Die Form des Sen-
sorschlitzes ist ahnlich wie bei der zweiten Ausfih-
rungsform, kann aber auch &hnlich der ersten Aus-
fuhrungsform sein. Wie oben in Verbindung mit ab-
geleiteten Systemen beschrieben wurde, kann von
jeder Form Gebrauch gemacht werden, solange die
Form der Bedingung genigt.

[0084] Durch das oben beschriebene Verfahren wird
mit einer vereinfachten Struktur bei gleichzeitiger Er-
zielung des gleichen Effekts wie bei der zweiten Aus-
fuhrungsform der Antrieb Uber einen Drehwinkel von
360 Grad oder mehr erreicht.

(Vierte Ausfuhrungsform)

[0085] Im folgenden wird eine vierte Ausfiihrungs-
form der Erfindung beschrieben.

[0086] Fig. 17 ist ein Blockdiagramm, in welchem
der Aufbau der Antriebseinheit gemal der vierten
Ausfuhrungsform der Erfindung vereinfacht ist. In
Fig. 17 ist im Vergleich zu der ersten Ausfiihrungs-
form nach Fig. 3 ein Speicher 22 als Speichereinheit
zum Speichern der Positionsdaten jeder Flache (das
heifl3t des Antriebshubs) hinzugefigt.

[0087] Fig. 18 veranschaulicht ein Zustandsdia-
gramm fir die vierte Ausfiihrungsform der Erfindung.
In Fig. 18 istim Vergleich zu der ersten Ausflihrungs-
form nach Fig. 6 die Referenzpositionssuche (S2)
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weggelassen, stattdessen ist eine Flachenpositions-
registrierung (S4) hinzugefigt.

[0088] Beim Netz-Einschalten liest die CPU Daten
einer vorbestimmten Adresse in dem Speicher, um
zu beurteilen, ob die Positionsdaten jeder Flache re-
gistriert sind. Sind sie registriert, so wird ahnlich wie
bei der ersten Ausfiihrungsform der Zustand ,FI&-
che nicht erkannt” eingenommen, in welchem der
Fladchenerkennungsbetrieb ausgefuhrt wird. Weil bei
dieser Ausfuhrungsform die Referenzpositionssuche
nicht notwendig ist, geht der Prozess zum Normal-
betrieb Uber, nachdem die Flache erkannt ist. Wenn
im Normalbetrieb ein Motorfehler auftritt, wird ahn-
lich wie bei der ersten Ausfihrungsform der Zustand
der nicht erkannten Flache eingenommen, in wel-
chem erneut ein Flachenbestimmungsbetrieb statt-
findet. Wenn andererseits die Positionsdaten beim
Netz-Einschalten nicht registriert sind, erfolgt eine
Registrierung der Flachenpositionen. Wenn dieser
Flachenregistriervorgang abgeschlossen ist, ist die
Flache erkannt, und der Prozess geht Uber in den
Normalbetrieb.

[0089] Als nachstes wird anhand des in Fig. 19
gezeigten Flussdiagramms der Flachenpositions-Re-
gistriervorgang erlautert. Wenn dieser Vorgang ge-
startet wird, wird zunachst der Sensorschlitz bis zum
Ende im Uhrzeigersinn bewegt (S401), entweder ma-
nuelle oder durch die Steuerung des Motors um ei-
nen Bewegungshub, der fir die Bewegung bis hin
zum Ende ausreicht. Im Anschluss daran wird beur-
teilt, wahrend der Sensorschlitz im Gegenuhrzeiger-
sinn gedreht wird (S402), ob der Ausgangspegel des
Drehnachweissensors wechselt (S403). Wenn der
Ausgangspegel wechselt, wird die die Position ange-
bende Impulszahl in dem Speicher registriert (S404).
Dieser Registriervorgang wird solange wiederholt, bis
der Sensorschlitz das Ende im Gegenuhrzeigersinn
erreicht (S405). Nachdem der Sensorschlitz das En-
de im Gegenuhrzeigersinn erreicht hat, wird er in die
entgegengesetzte Richtung bewegt, und es erfolgt
in 8hnlicher Weise eine Positionsregistrierung (S406
bis S409). Auf diese Weise ist es mdglich, Daten zu
ermitteln, welche die Winkelbreite jedes Bereichs an-
geben, in welchem ein Fehler A, jtion @bhangig von
der Befestigungsgenauigkeit des Drehnachweissen-
sors und des Sensorschlitzes, wie bereits fur die ers-
te bis dritte Ausfihrungsform erldutert, berticksichtigt
wird. Deshalb ist es mdglich, die Position exakter zu
erkennen. Der Unterschied zwischen dem minimalen
Schlitzwinkel und jeder Flache, der bei der ersten bis
dritten Ausfihrungsform doppelt so groR ist wie A8
oder gréRRer, muss hier nur gréRer sein als eine Sum-
me von ABg.ngor UNd AB,iy. Deshalb kann die Sen-
sorschlitz-Form feiner sein. Wenn aul3erdem die Fla-
che erkannt ist, kann die Position in einem Bereich
des Fehlers A8, des Detektors erkannt werden.
Damit ist es nicht notwendig, eine Referenzpositions-
Erfassung vorzunehmen.

[0090] Ein von dieser Ausflihrungsform abgeleite-
tes System ermdglicht die Verwendung eines in die
CPU eingebetteten Speichers, obschon der Spei-
cher dieser Ausflihrungsform hier separat von der
CPU vorgesehen ist. Die Flachenpositionsregistrie-
rung kann zweimal oder noch haufiger vorgenommen
werden, und es ist méglich, den Ubergang in den Fl&-
chenregistrierzustand vorzunehmen, wenn eine vor-
bestimmte Bedingung im Normalbetriebszustand er-
fullt ist.

[0091] Durch das oben beschriebene Verfahren ist
es zusétzlich zu dem Effekt der ersten bis dritten Aus-
fuhrungsform mdglich, die Breite des Sensorschlitzes
noch feiner auszubilden. Daher kann das Nachwei-
sen eines Drehfehlers aufgrund einer externen Kraft
ebenso wie der Flachenerkennungsvorgang mit ei-
nem kleineren Bewegungshub durchgefiihrt werden.
Aulerdem ist es nicht notwendig, die Referenzposi-
tionserkennung bei der Initialisierung vorzunehmen,
es ist lediglich die Flachenerkennung ausreichend.
Aus diesem Grund kann die Initialisierung rascher ab-
geschlossen werden.

[0092] Bei den obigen Ausfihrungsformen wurde
die Vorrichtung der vorliegenden Erfindung anhand
eines Beispiels erlautert, bei dem die angetriebene
Einheit gedreht wird. Allerdings ist die Erfindung nicht
auf den Drehantrieb beschrankt, der gleiche Effekt
l&sst sich auch bei einem Linearantrieb erreichen.
Insbesondere kann der gleiche Effekt wie bei der vor-
liegenden Erfindung mit einer Struktur erreicht wer-
den, bei der der Sensorschlitz (der zu detektieren-
de Teil) eine Struktur hat, bei der die ersten Flachen
und die zweiten Flachen alternierend in Linearbewe-
gungsrichtung als Antriebsrichtung angeordnet sind,
um von dem Sensor detektiert zu werden, der zusam-
men mit der angetriebenen Einheit angetrieben wird.

[0093] Die in einer der obigen Ausflihrungsformen
beschriebene Antriebsvorrichtung Iasst sich anwen-
den als Antriebsvorrichtung fiir eine Schwenk- und
Neigemechanismus eines Kamerasockels, auf dem
eine Bildaufnahmevorrichtung montiert ist. Auf die-
se Weise ist es mdglich, einen Kamerasockel zu
realisieren, der einen Initialisierungsprozess fir ei-
nen Schwenkwinkel und einen Neigungswinkel in
einfacher Weise dadurch abschlieBen kann, dass
ein Schwenk- und ein Neigevorgang in einem klei-
nen Winkelbereich vorgenommen wird, ohne dass
ein Schwenkvorgang bzw. ein Neigungsvorgang in
einem grofRen Winkel bei der Initialisierung im An-
schluss an das Netz-Einschalten vorgenommen wer-
den muss.

[0094] AuRerdem kann der Antriebsvorrichtung ge-
mal den oben beschriebenen Ausfiihrungsformen
eingesetzt werden als Antriebsvorrichtung eines Me-
chanismus' zum Antreiben eines Objektivs in Rich-
tung der optischen Achse einer Objektivvorrichtung,
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die eine Linse enthalt, welche in Richtung der opti-
schen Achse beweglich ist. Damit ist es mdglich, ei-
ne Objektivvorrichtung zu realisieren, die einen Initia-
lisierungsvorgang fur eine Objektivposition rasch ab-
schlieRen kann, indem lediglich das Objektiv in einem
kleinen Bewegungsbereich angetrieben wird, ohne
dass das Objektiv in einem grolen Bewegungsbe-
reich fur die Initialisierung nach dem Netz-Einschal-
ten angetrieben werden muss. In diesem Fall kann
die Antriebsvorrichtung als Drehantriebsvorrichtung
eines zylindrischen Steuerkurvenmechanismus zum
Antreiben des Objektivs in Richtung der optischen
Achse eingesetzt werden, oder die erfindungsgema-
Re Antriebsvorrichtung kann fir einen Linearantrieb
zum Antreiben des Objektivs in Richtung der opti-
schen Achse realisiert werden.

[0095] Aufierdem besitzen bei jeder der obigen Aus-
fuhrungsformen sowohl die durchscheinenden Berei-
che als auch die opaken Bereiche zwei oder mehr
verschiedene Breiten (Winkelbreiten), allerdings soll-
te diese Struktur nicht als Beschrankung interpre-
tiert werden. Beispielsweise ist es mdglich, von ei-
ner Struktur Gebrauch zu machen, bei der samtliche
durchscheinenden Bereiche die gleiche Breite auf-
weisen, wahrend lediglich die opaken Bereiche ver-
schiedene Breiten besitzen, und umgekehrt.

[0096] Wahrend die vorliegende Erfindung unter
Bezugnahme auf beispielhafte Ausfuihrungsformen
erlautert wurde, versteht sich, dass die Erfindung
nicht auf die beispielhaften Ausflihrungsformen be-
schrankt ist. Der Schutzumfang der nachfolgenden
Anspriche ist der breitesten Interpretation zugéng-
lich, so dass samtliche Modifikationen und &quivalen-
ten Strukturen und Funktionen umfasst sind.

Patentanspriiche

1. Antriebsvorrichtung, umfassend:
eine Antriebseinheit, ausgebildet zum Antreiben ei-
ner angetriebenen Einheit;
eine Steuerung, ausgebildet zum Steuern der An-
triebseinheit;
einen zu detektierenden Teil, bei dem mehrere erste
Flachen und mehrere zweite Flachen mit einer von
den mehreren ersten Flachen verschiedenen Cha-
rakteristik abwechselnd angeordnet sind; und
einen Detektor, ausgebildet zum Nachweisen, wel-
che von den mehreren ersten Flachen oder den meh-
reren zweiten Flachen an einer vorbestimmten Nach-
weisposition positioniert ist, wobei
einer von dem zu detektierenden Teil und dem De-
tektor dazu ausgebildet ist, sich in Verbindung mit ei-
ner Bewegung der angetriebenen Einheit, angetrie-
ben durch die Antriebseinheit, in Bezug auf die An-
triebseinheit zu bewegen;
Breiten der mehreren ersten Flachen, die bezuglich
einer vorbestimmten Basisposition davon auf einer
Seite des zu detektierenden Teils angeordnet sind,

verschieden voneinander sind und gréfer sind als ei-
ne Breite irgendeiner der mehreren ersten Flachen,
die auf der bezlglich der vorbestimmten Basispositi-
on anderen Seite des zu detektierenden Teils ange-
ordnet sind,

Breiten der mehreren zweiten Flachen, die bezug-
lich der vorbestimmten Basisposition auf der anderen
Seite des zu detektierenden Teils angeordnet sind,
verschieden voneinander sind und gréfer sind als ei-
ne Breite irgendeiner der mehreren zweiten Flachen,
die auf der bezlglich der vorbestimmten Basispositi-
on einen Seite des zu detektierenden Teils angeord-
net sind, und

wenn die Antriebsvorrichtung in einem Bewegungs-
modus flr eine spezifische Position arbeitet, in wel-
chem die angetriebene Einheit zu einer spezifischen
Position bewegt wird, die Steuerung die Antriebsein-
heit derart steuert, dass die angetriebene Einheit in
einer Richtung angetrieben wird, die sich bestimmt
nach MaRgabe einer von dem Detektor nachgewie-
senen Flache, wenn der Betrieb in dem Bewegungs-
modus fur die spezifische Position gestartet wird, und
die Antriebsrichtung der angetriebenen Einheit um-
kehrt, um die angetriebene Einheit zu der spezifi-
schen Position zu bewegen, falls die angetriebene
Einheit um einen vorbestimmten Hub oder mehr in ei-
nem Zustand bewegt wird, in welchem, nachdem die
von dem Detektor nachgewiesene Flache gewech-
selt hat, die geadnderte Flache nachgewiesen wird.

2. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, weiterhin
umfassend einen Fehlfunktionsdetektor, der beurteilt,
ob die Antriebsvorrichtung die angetriebene Einheit
korrekt antreibt oder nicht, basierend auf einem An-
triebssteuersignal von der Steuerung zum Steuern
der Antriebseinheit, und einem von dem Detektor
kommenden Detektorsignal.

3. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 2, weiterhin
umfassend eine Positionserkennungseinheit, konfi-
guriert zum Erkennen einer Position der angetrie-
benen Einheit basierend auf einem Ausgangssignal
des Detektors und dem Antriebssteuersignal, wobei,
wenn der Fehlfunktionsdetektor beurteilt, dass die
Antriebsvorrichtung nicht korrekt antreibt, die Positi-
onserkennungseinheit eine Position der angetriebe-
nen Einheit erkennt.

4. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 2 oder 3,
weiterhin umfassend eine Speichereinheit, konfigu-
riert zum Speichern eines Antriebshubs des zu detek-
tierenden Teils entsprechend dem Antriebssteuersi-
gnal der Steuerung,
wobei die Speichereinheit den Antriebshub jeweils
entsprechend der Breite jeder der mehreren ersten
Flachen und der Breite jeder der mehreren zweiten
Flachen speichert.
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5. Antriebsvorrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 4, bei der der zu detektierende Teil sich relativ
zum Detektor dreht.

6. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 5,
weiterhin umfassend einen Kantendetektor, welcher
nachweist, dass der zu detektierende Teil Gber einen
vorbestimmten Winkelbereich hinaus gedreht wurde,
wobei der zu detektierende Teil einen Drehbewe-
gungsbereich von 360 Grad oder mehr aufweist.

7. Antriebsvorrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 4, bei dem der zu detektierende Teil sich in einer
linearen Richtung relativ zum Detektor bewegt.

8. Antriebsvorrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 7, bei der der Detektor einen Photodetektor ent-
halt, und eine von der ersten Flache und der zwei-
ten Flache ein opaker, Licht blockierender Bereich ist,
wahrend der andere ein durchscheinender Bereich
ist, welcher Licht durchlasst.

9. Kamerasockelvorrichtung, umfassend die An-
triebsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
konfiguriert zum Antreiben der angetriebenen Einheit
in Schwenkrichtung oder Neigungsrichtung.

10. Objektivvorrichtung mit einer Antriebsvorrich-
tung, wobei die Antriebsvorrichtung aufweist:
eine Antriebseinheit, die ein in Richtung der optischen
Achse bewegbares Objektiv als eine angetriebene
Einheit antreibt;
eine Steuerung, die die angetriebene Einheit steuert;
einen zu detektierenden Teil, in welchem mehrere
erste Flachen und mehrere zweite Flachen, die ei-
ne von derjenigen der ersten Flachen verschiedene
Charakteristik aufweisen, abwechselnd angeordnet
sind; und
einen Detektor, welcher nachweist, welche der meh-
reren ersten Flachen oder der mehreren zweiten FIa-
chen an einer vorbestimmten Detektorposition posi-
tioniert ist, wobei:
von dem zu detektierenden Teil und dem Detektor
sich einer in Verbindung mit der Bewegung der ange-
triebenen Einheit, angetrieben von der Antriebsein-
heit, bewegt;
Breiten der mehreren ersten Flachen, die bezuglich
einer vorbestimmten Basisposition davon auf einer
Seite des zu detektierenden Teils angeordnet sind,
verschieden voneinander sind und gréfer sind als ei-
ne Breite irgendeiner der mehreren ersten Flachen,
die auf der beziiglich der vorbestimmten Basispositi-
on anderen Seite des zu detektierenden Teils ange-
ordnet sind,
Breiten der mehreren zweiten Flachen, die bezlg-
lich der vorbestimmten Basisposition auf der anderen
Seite des zu detektierenden Teils angeordnet sind,
verschieden voneinander sind und gréfer sind als ei-
ne Breite irgendeiner der mehreren zweiten Flachen,
die auf der beziiglich der vorbestimmten Basispositi-

on einen Seite des zu detektierenden Teils angeord-
net sind, und

wenn die Antriebsvorrichtung in einem Bewegungs-
modus flr eine spezifische Position arbeitet, in wel-
chem die angetriebene Einheit zu einer spezifischen
Position bewegt wird, die Steuerung die Antriebsein-
heit derart steuert, dass die angetriebene Einheit in
einer Richtung angetrieben wird, die sich bestimmt
nach MaRgabe einer von dem Detektor nachgewie-
senen Flache, wenn der Betrieb in dem Bewegungs-
modus fur die spezifische Position gestartet wird, und
die Antriebsrichtung der angetriebenen Einheit um-
kehrt, um die angetriebene Einheit zu der spezifi-
schen Position zu bewegen, falls die angetriebene
Einheit um einen vorbestimmten Hub oder mehr in ei-
nem Zustand bewegt wird, in welchem, nachdem die
von dem Detektor nachgewiesene Flache gewech-
selt hat, die geadnderte Flache nachgewiesen wird.

11. Verfahren zum Steuern einer Antriebsvorrich-
tung,
wobei die Antriebsvorrichtung aufweist:
eine Antriebseinheit, die eine angetriebene Einheit
antreibt;
eine Steuerung, die die Antriebseinheit steuert;
einen zu detektierenden Teil, an dem mehrere ers-
te Flachen und mehrere zweite Flachen mit einer
von denjenigen der ersten Flachen unterschiedlichen
Charakteristik abwechselnd angeordnet sind; und
einen Detektor, welcher nachweist, welche von den
mehreren ersten Flachen oder von den mehreren
zweiten Flachen des zu detektierenden Teils an einer
vorbestimmten Nachweisposition positioniert ist,
wobei einer von dem zu detektierenden Teil und dem
Detektor zur Bewegung im Verein mit der Bewegung
der angetriebenen Einheit, angetrieben durch die An-
triebseinheit, konfiguriert ist,
wobei Breiten der mehreren ersten Flachen, die be-
zlglich einer vorbestimmten Basisposition davon auf
einer Seite des zu detektierenden Teils angeordnet
sind, verschieden voneinander sind und gréR3er sind
als eine Breite irgendeiner der mehreren ersten Fla-
chen, die auf der bezlglich der vorbestimmten Basis-
position anderen Seite des zu detektierenden Teils
angeordnet sind, und Breiten der mehreren zweiten
Flachen, die bezlglich der vorbestimmten Basispo-
sition auf der anderen Seite des zu detektierenden
Teils angeordnet sind, verschieden voneinander sind
und gréRer sind als eine Breite irgendeiner der meh-
reren zweiten Flachen, die auf der bezlglich der vor-
bestimmten Basisposition einen Seite des zu detek-
tierenden Teils angeordnet sind,
wobei das Verfahren umfasst: Betreiben der An-
triebsvorrichtung in einem Bewegungsmodus fir ei-
ne spezifische Position, in welchem die angetriebene
Einheit zu einer spezifischen Position bewegt wird,
und
wobei das Betreiben der Antriebsvorrichtung um-
fasst:
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einen Antriebsschritt des Antreibens der angetrie-
benen Einheit in einer Antriebsrichtung, welche be-
stimmt wird nach MalRgabe einer von dem Detek-
tor erkannten Flache, wenn der Betrieb in dem Be-
wegungsmodus fiir die spezifische Position gestartet
wird; und

einen Antriebsrichtungs-Umkehrschritt des Umkeh-
rens der Antriebsrichtung der angetriebenen Einheit
fur den Fall, dass die angetriebene Einheit um einen
vorbestimmten Hub oder mehr in einem Zustand be-
wegt wird, in welchem nach einem Wechsel der von
dem Detektor erkannten Flache die geadnderte Flache
nachgewiesen wird.

12. Antriebsvorrichtung, umfassend:
eine Antriebseinheit, ausgebildet zum Antreiben ei-
ner angetriebenen Einheit;
eine Steuerung, ausgebildet zum Steuern der An-
triebseinheit;
einen zu detektierenden Teil, bei dem mehrere erste
Flachen und mehrere zweite Flachen mit einer von
den mehreren ersten Flachen verschiedenen Cha-
rakteristik abwechselnd angeordnet sind; und
einen Detektor, der nachweist, welche von den meh-
reren ersten Flachen oder von den mehreren zweiten
Flachen des zu detektierenden Teils an einer vorbe-
stimmten Nachweisposition positioniert ist, wobei:
einer von dem zu detektierenden Teil und dem De-
tektor sich in Verbindung mit einer Bewegung der an-
getriebenen Einheit, angetrieben durch die Antriebs-
einheit, bewegt;
der zu detektierende Teil eine grofite erste Flache
mit einer unter den mehreren ersten Flachen gré3ten
Breite enthélt und eine gréBte zweite Fldche mit einer
unter den mehreren zweiten Flachen grofiten Breite
enthalt, wobei die grofite erste Flache und die gréfite
zweite Flache auf einander gegentiberliegenden Sei-
ten in Bezug auf eine vorbestimmte Basisposition des
zu detektierenden Teils sowie am weitesten von der
Basisposition entfernt angeordnet sind, wobei die Ba-
sisposition sich an der vorbestimmten Nachweisposi-
tion befindet, wenn die angetriebene Einheit zu einer
spezifischen Position bewegt wird; und
wenn die Antriebsvorrichtung in einem Bewegungs-
modus fir eine spezifische Position arbeitet, in dem
die angetriebene Einheit zu der spezifischen Position
bewegt wird, die Steuerung die Antriebseinheit derart
steuert, dass sie die angetriebene Einheit in einer An-
triebsrichtung antreibt, die sich bestimmt nach Mal3-
gabe einer von dem Detektor nachgewiesenen Fla-
che, wenn der Betrieb in dem Bewegungsmodus fir
die spezifische Position gestartet wird, und die An-
triebsrichtung der angetriebenen Einheit umkehrt, um
die angetriebene Einheit zu der spezifischen Position
hin zu bewegen, falls die angetriebene Einheit um ei-
nen vorbestimmten Hub oder mehr in einem Zustand
bewegt wird, in welchem, nachdem die von dem De-
tektor nachgewiesene Flache gewechselt hat, die ge-
anderte Flache nachgewiesen wird.

13. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 12,

bei der die Breiten der mehreren ersten Flachen auf
einer Seite des zu detektierenden Teils in Bezug auf
die vorbestimmte Basisposition, bei der die gréflite
erste Flache angeordnet ist, grof3er sind als eine Brei-
te irgendeiner der mehreren ersten Flachen, die auf
der anderen Seite des zu detektierenden Teils in Be-
zug auf die vorbestimmte Basisposition, wo die gro3-
te zweite Flache liegt, angeordnet sind, und

Breiten der mehreren zweiten Flachen auf der ande-
ren Seite des zu detektierenden Teils in Bezug auf
die vorbestimmte Basisposition, wo die grofite zweite
Flache angeordnet ist, grof3er sind als eine Breite ir-
gendeiner der mehreren zweiten Flachen auf der ei-
nen Seite des zu detektierenden Teils in Bezug auf
die Basisposition, wo die grofite erste Flache liegt.

14. Verfahren zum Steuern einer Antriebsvorrich-
tung, wobei die Antriebsvorrichtung aufweist:
eine Antriebseinheit, die eine angetriebene Einheit
antreibt;
eine Steuerung, die die Antriebseinheit steuert;
einen zu detektierenden Teil, bei dem mehrere ers-
te Flachen und mehrere zweite Flachen, die eine be-
ziglich derjenigen der mehreren ersten Flachen ver-
schiedene Charakteristik aufweisen, abwechselnd
angeordnet sind; und
einen Detektor, der nachweist, welche von den meh-
reren ersten Flachen oder von den mehreren zweiten
Flachen des zu detektierenden Teils an einer vorbe-
stimmten Nachweisstelle positioniert ist,
einer von dem zu detektierenden Teil und dem De-
tektor zur Bewegung im Verein mit der Bewegung
der angetriebenen Einheit, angetrieben durch die An-
triebseinheit, konfiguriert ist,
wobei der zu detektierende Teil eine grolte erste
Flache mit einer unter den mehreren ersten Flachen
grélten Breite und eine gréte zweite Flache mit
einer unter den mehreren zweiten Flachen grofiten
Breite enthalt, wobei die gréfRte erste Flache und die
grélte zweite Flache auf einander gegenulberliegen-
den Seiten in Bezug auf eine vorbestimmte Basispo-
sition des zu detektierenden Teils und am weitesten
entfernt von der Basisposition angeordnet sind, wo-
bei die Basisposition an einer vorbestimmten Nach-
weisposition gelegen ist, wenn die angetriebene Ein-
heit zu einer spezifischen Position bewegt wird,
wobei das Verfahren umfasst: Betreiben der An-
triebsvorrichtung in einem Bewegungsmodus fir ei-
ne spezifische Position, in welchem die angetriebene
Einheit zu der spezifischen Position bewegt wird,
wobei das Betreiben der Antriebsvorrichtung um-
fasst:
einen Antriebsschritt des Antreibens der angetrie-
benen Einheit in einer Antriebsrichtung, welche be-
stimmt wird nach MaRRgabe einer von dem Detek-
tor erkannten Flache, wenn der Betrieb in dem Be-
wegungsmodus fiir die spezifische Position gestartet
wird; und
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einen Umkehrschritt des Umkehrens der Antriebs-
richtung der angetriebenen Einheit fiir den Fall, dass
die angetriebene Einheit um einen vorbestimmten
Hub oder mehr in einem Zustand bewegt wird, in wel-
chem nach einem Wechsel der von dem Detektor er-
kannten Flache die geénderte Flache nachgewiesen
wird.

Es folgen 20 Seiten Zeichnungen
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FIG. 4B
Flache |Grenze im Gegen-} Grenze im Uhr- Winkel- Ausgangspegel des

Ax uhrzeigersinn [°]| zeigersinn [°] breite 6x[°] |Drehnachweissensorg
A1 -179 -140 39 H

A2 -140 -135 5 L

A3 -135 -100 35 H

A4 -100 -90 10 L

A5 -90 -60 30 H

A6 -60 -45 15 L

A7 -45 -20 25 H

As -20 0 20 L

A9 0 20 20 H

A1) 20 -45 25 L

A1t 45 60 15 H

A12 60 90 30 L

A13 90 100 10 H

At4 100 135 35 L

A15 135 140 5 H

A6 140 ‘ 179 39 L
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FIG. 10B
Flache |Grenze im Gegen-} Grenze im Uhr- | Winkel- Ausgangspegel des
Ax | uhrzeigersinn (°1| =zeigersinn [°] | breite 6x[°] Prehnachweissensorg
A1 -178 -130 49 Hi
A2 -130 -125 5 L
A3~ ~-125 -85 30 H
A4 -85 -90 5 L
As -90 -65 25 H
As -65 _-60 5 L
A7 -60 -40 20 H
As -40 -35 5 L
Ag =35 -20 15 H
A10 -20 -15 i) L
A1 -15 -5 10 H
A2 -5 0 5 L
A3 0 5 ) H
A4 5 15 10 L
A5 15 20 5 H
A6 20 35 15 L
A 35 40 5 H
At 40 60 20 L
At9 60 65 5 H
A20 65 90 25 L
A21 90 85 5 H
A22 85 125 30 L
A23 125 130 5 H
A24 130 179 49 L
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FIG. 14B
Grenze im " Grenze im Winkel- | Ausgangspegel Kantensensor-
Flache Gegenuhr- ‘ Uhrzeiger- breite | des Drehnach- Ausgangs-

Ax zeigersinn [°] |  sinn [°] Ox{°] | weissensors ) pegel

AL -190 . -186 | & L L |

A2 | 185 | 180 | s L H |
A3 | -180 ~ -130 50 H H
A4 -130 -125 5 L H

As -125 -95 30 H H

As -95 -90 5 L H

A7 -90 -65 25 H H

As -65 -60 S L H

Ag -60 -46 20 H H

A10 -40 -35 5 L H

A1 -35 -20 1§ H H

A12 -20 -15 5 L H

A3 -16 -5 10 H H

At4 -5 0 ) L H
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A20 40 60 20 L H

A21 60 65 5 H H

A22 65 90 25 L H

A23 90 95 S H H
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