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(57)【要約】
本発明は、少なくとも一つの回転切断刃の駆動電気モー
タを含む電動草刈機、および、－電気モータにエネルギ
ーが供給されない休止フェーズ（１００）、－植物切断
方向での切断刃の回転に対応する第一の回転方向の回転
に電気モータが制御される草刈フェーズ（１０２）、－
電気モータが第一の回転方向とは反対の第二の方向に回
転するように一時的に制御されるときの一時的な刃の起
動フェーズ（１０８）を含む草刈機の制御方法に関する
。草刈機および刈払草刈機に適用される。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　－少なくとも一つの回転切断刃（２４ａ、２４ｂ）、
　－切断刃を駆動する回転電気モータ（３０）、
　－草刈フェーズ（１０２）のときに電気モータの回転を第一の回転方向に制御し、およ
び、刃の起動フェーズ（１０８）のときに前記電気モータの回転を第一の回転方向とは反
対の第二の回転方向に制御するように構成された電気モータの電子制御ユニット（４０）
、
を備える電動草刈機であって、
　－電気モータはブラシレスタイプのモータであること、および、
　－制御ユニット（４０）は、電気モータの少なくとも一つの巻線における誘導電流と電
気モータ（３０）の電力供給電流とのうちの少なくとも一つの測定回路を備え、そして、
電気モータの巻線における誘導電流の不在とモータの過度の電気消費とのうちの少なくと
も一つに応答して、刃の起動フェーズを開始するようにそれぞれ構成されていることを特
徴とする、草刈機。
【請求項２】
　制御ユニットはまた、電気モータの各始動のときに刃の起動フェーズを自動的に開始す
るように構成される、請求項１に記載の草刈機。
【請求項３】
　制御ユニットは、刃の起動フェーズのとき刃のブロック状況を検出し、電気モータの回
転シーケンスを第一の回転方向および第二の回転方向に交互に制御することを含むブロッ
ク解除操作（１２８）を引き起こすように構成される、請求項１または２に記載の草刈機
。
【請求項４】
　刃の起動フェーズのときに草刈機の切断高さを一時的に引き上げるように構成された電
気式切断高さ調整機構（１６）を含む、請求項１～３のいずれか一つに記載の草刈機。
【請求項５】
　モータの制御ユニットに接続された制御インターフェース（１８）を含み、制御インタ
ーフェースは刃の起動フェーズのトリガー要素を含む、請求項１に記載の草刈機。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、刃の自動ブロック解除機能を備える、電気バッテリによる給電型電動草刈機
に関する。本発明は、また、そのような草刈機および、特にその刃の駆動モータの制御方
法に関する。
【０００２】
　本発明は、私有地または公共の緑地のメンテナンスのために使用される、バッテリ型草
刈機または除草芝刈機の分野に用途が見出される。本発明は、自走式草刈機、携帯式草刈
機、さらに自律型ロボット化草刈機に使用することが可能である。
【背景技術】
【０００３】
　緑地をメンテナンスするために使用される草刈機の大部分が、少なくとも一つの回転刃
を収容する切断ハウジング、および刃の駆動モータを含む。モータは、熱モータまたは電
気モータであってよい。各刃は、その固有のモータで駆動することが可能であり、または
すべての刃は、単一モータで動かすことが可能である。
【０００４】
　切断ハウジングの細心のメンテナンスがないと、草刈残滓がハウジングに付着し、最終
的には固体の塊を形成する可能性がある。これらの塊は、それらが一定の大きさであると
き、刃の自由な回転の障害となる。また、草刈中に、そのまたはそれらの切断刃に到達す
る植物の量が、植物の切断および／または排出能力を超えるとき、植物の塊が形成される
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ことがあり得る。
【０００５】
　そのような塊は、そのまたはそれらの切断刃の動きを遅らせるか、さらには刃をブロッ
クすることがあり得る。
【０００６】
　欧州特許出願公開第２４２５７０１号明細書は、草刈作業中の刃の過負荷、したがって
刃のブロックを避けるために、自律型電動草刈機の切断高さを調節することを提案してい
る。
【０００７】
　この対策は、植物の均一な高さにつながることはなく、草刈の結果は審美的な観点から
は平凡であるので、自走式草刈機に転用することは困難である。切断のより優れた均一性
にはすなわち、少なくとも一回の追加通行を必要とする。また、切断高さの調節は、切断
ハウジングのおおまかな洗浄の後に少しずつ形成される、または切断された植物の密度お
よび湿度の条件に従って突然形成される、上述した植物の塊に対しては効果がない。
【０００８】
　刃の駆動用熱モータを備える草刈機については、切断ハウジングを詰まらせ、刃の自由
な回転を妨げる植物の塊をある程度まで克服することが可能である。
【０００９】
　実際、一部の熱モータには手動ランチャが装備されている。モータを始動させるために
ユーザがランチャを作動させると、一般的に、刃の回転軸の位置に大きな力のトルクがか
かり、強制的に刃が切断方向に回転するように駆動する。また、ランチャの作動は、この
回転のために、切断ハウジングを詰まらせている植物の塊をはがすのに十分であり得る。
【００１０】
　対照的に、手動ランチャを備えていない電動草刈機については、切断ハウジング内の植
物の塊の問題は未解決のままである。したがって、電気モータの始動トルクが植物の塊の
抵抗に打ち勝つには不十分である場合、そのまたはそれらの切断刃はブロックされたまま
である。
【００１１】
　ブロック解除は、この場合、刃および特にその刃先付近の位置でのユーザの介入を必要
とする。このような介入は時間がかかるだけでなく、特に危険である。従って、それは望
ましくない。
【００１２】
　米国特許第７７９７９１５号明細書は、回転速度センサの信号に応答してドラムの逆回
転を実施するドラム付き草刈機およびドラムブロック解除システムを記載している。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１３】
【特許文献１】欧州特許出願公開第２４２５７０１号明細書
【特許文献２】米国特許第７７９７９１５号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１４】
　本発明は、上述の問題点を示さない電動草刈機を提案することを目的とする。
【００１５】
　一つの目的は、刃の位置でユーザが介入することなく、刃のブロック解除または自動的
解放の機能を備える電動草刈機を提案することである。
【００１６】
　本発明の目的は、さらに、刃の自由回転を妨害する可能性のある植物の塊が場合によっ
てはあるにもかかわらず、始動することが可能な電動草刈機を提案することである。
【００１７】
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　本発明のさらに別の目的は、刃の速度低下さらにはブロックを引き起こす、草刈中の詰
まり状況を克服することができる電動草刈機を提案することである。
【００１８】
　最後に、本発明の目的は、そのまたはそれらの切断刃の自動的解放を可能にする電動草
刈機の制御方法を提案することである。
【課題を解決するための手段】
【００１９】
　これらの目的を達成するために、本発明は、より具体的には、
－少なくとも一つの回転切断刃、
－切断刃を駆動する回転電気モータ、
－草刈フェーズのときに電気モータの回転を第一の回転方向に制御し、および、刃の起動
フェーズ（１０８）のときに前記電気モータの回転を第一の回転方向とは反対の第二の回
転方向に制御するように構成された電気モータの電子制御ユニット、
を備える電動草刈機に関する。
【００２０】
　本発明によると、
－電気モータはブラシレスタイプのモータであり、および、
－制御ユニット（４０）は、電気モータの少なくとも一つの巻線における誘導電流と電気
モータ（３０）の電力供給電流とのうちの少なくとも一つの測定回路を備え、そして、電
気モータの巻線における誘導電流の不在とモータの過度の電気消費とのうちの少なくとも
一つに応答して、刃の起動フェーズを開始するようにそれぞれ構成されている。
【００２１】
　制御ユニットはまた、電気モータの始動のときに、起こり得る刃のブロック状況を検出
し、ブロック状況に応答して刃の起動フェーズを自動的に開始するように構成することも
可能である。
【００２２】
　以下の説明では、簡略化のために、単一の切断刃および刃の単一の駆動電気モータを参
照する。しかしながら、本発明の草刈機には複数の切断刃を備えることが可能であること
を明らかにすべきである。それらの切断刃は、草刈機の草刈位置でほぼ垂直な軸の周りを
、または、ほぼ水平な軸の周りを回転する刃であってもよい。らせん状切断ドラムを備え
る草刈機の場合、刃はほぼ水平な軸の周りを回転する。
【００２３】
　草刈機が複数の刃を有する場合、刃の単一の駆動電気モータを備えることが可能である
。複数の駆動モータ、例えば一つの刃毎のモータもまた想定することができる。したがっ
て、電子制御ユニットは、一つの駆動モータを、または異なる切断刃毎の複数の駆動モー
タを制御するように構成される。
【００２４】
　本発明は、植物の塊によって構成された回転に対する障害が、刃の二つの可能な回転方
向における回転に対する同じ抵抗に対抗するとは必ずしも限らないという知見に基づいて
いる。刃の解放の僅かな動きは、刃の旋回の少なくとも一部にわたって可能であることが
多い。
【００２５】
　刃の起動フェーズ中にモータを第二の回転方向に一時的に制御することにより、そのと
き刃を解放することができ、例えば、刃の旋回の一部にわたって刃の自由な動きを確保す
ることが可能である。この刃の自由な動きで刃が完全に解放されない場合、刃は少なくと
もある回転速度、したがってある回転運動モーメントを得ることが可能である。回転運動
モーメントは、モータのトルクだけでは不十分である場合に、起こり得るブロックを克服
するために有利に働く。さらに、切断のために画定された回転方向と反対方向のこの旋回
の一部のとき、刃は、反対方向への回転時、起こり得る植物の塊に遭遇し、植物の塊を不
安定化し、したがって、切断方向に回転を再開するとき、刃との次の遭遇についてその抵
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抗を減少させる。
【００２６】
　一時的な刃の起動フェーズの終了時に、第一の回転方向の回転を再開することが可能で
ある。
【００２７】
　制御ユニットはまた、刃の起動フェーズのとき持続的な刃のブロック状況を検出し、こ
の場合、電気モータの回転シーケンスを交互に第一の回転方向および第二の回転方向に制
御することを含むブロック解除操作を引き起こすように構成することもできる。これは、
起動フェーズで単純な反対方向の回転が刃を解放するのに不十分である好ましくない状況
に対応する。ある回転方向、続いて反対の方向の新しい回転シーケンスの制御によって、
そのとき刃のブロックを克服する機会を続行し、増加させることが可能になる。
【００２８】
　ブロック解除操作は下記の際に中断することが可能である：
－ブロック状況の消滅の直後、
－所定期間、例えば数秒の後、
－所定数の方向反転、例えば、十数回の反転の終了時。
【００２９】
　シーケンス終了時に刃がブロック解除されていなければ、モータの給電を自動的に遮断
してモータを安全化し、必要に応じて運転者に警告して刃の付近に介入させることができ
る。
【００３０】
　起動フェーズは、異なる方法で開始することが可能である。
【００３１】
　第一の可能性によれば、制御ユニットは、切断刃の駆動電気モータの各始動のときに自
動的に刃の起動フェーズを開始するように構成される。この場合、起こり得るブロック状
況の検出は、起動フェーズの前提条件を構成するものではない。電気モータの始動とは、
草刈機の保管期間または非稼働状態の終わりに起こり得るか、または草刈機の使用中に回
転を停止させる場合に起こり得る始動を意味する。後者の場合は、再始動である。
【００３２】
　さらに、刃の起動フェーズは、刃の起動フェーズに特有の、草刈機のユーザのコマンド
の不在状態で開始されるときに自動的に開始されると考えられる。
【００３３】
　草刈機を始動または再始動するためのユーザのコマンドは、刃の起動フェーズに特有の
コマンドとはみなされない。
【００３４】
　別の可能性によれば、上述のように、制御ユニットは、切断刃の駆動電気モータの始動
のときに刃のブロック状況を検出し、ブロック状況の検出に応じて刃の起動フェーズを自
動的に開始するように構成することが可能である。
【００３５】
　したがって、起動フェーズは必ずしもすべての始動のケースで開始されるとは限らず、
ブロック状況が検出された場合にのみ開始することが可能である。この場合にも、その唯
一の動作が草刈機の始動を開始するというユーザにとって、ブロック状況は可視化された
ままである。
【００３６】
　刃のブロック状況はまた、刃とモータの回転連動のために、刃の駆動モータのブロック
によっても現れる。ブロックは、回転の完全な欠如、一旋回未満の制限された回転、また
は所望の回転速度より、例えば１０倍など、はるかに低い回転速度での回転にも対応する
と考えられる。
【００３７】
　最後に、第三の可能性によれば、草刈機は、モータ制御ユニットに接続された制御イン
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ターフェースを含むことができ、制御インターフェースは、刃の起動フェーズのトリガー
要素を含む。この場合、起動フェーズの開始には、草刈機のユーザが、インターフェース
の手動トリガー要素、例えば、ボタン、レバーまたはペダルに作用することが求められる
。
【００３８】
　ユーザによる刃の起動フェーズのトリガーの可能性の存在は、上述したような自動トリ
ガーを排除するものではない。
【００３９】
　刃のブロック状況の検出は、様々な方法で行うことが可能である。特に、制御ユニット
は、電気モータの巻線における誘導電流と電気モータの電力供給電流とのうちの少なくと
も一つの測定回路を備えることが可能である。
【００４０】
　ブラシレスタイプの刃の駆動モータの場合、モータステータの巻線における誘導電流の
測定は、ロータの位置を決定し、モータ供給電流を制御するために使用される。モータの
給電にもかかわらず、ロータによる誘電電流が存在しないことの検出は、モータの、した
がって切断刃のブロック状況を特徴付ける。
【００４１】
　したがって、モータまたは切断刃に関連する回転センサまたは回転速度センサなしに、
ブロック状況を確立することができる。
【００４２】
　より正確には、誘導電流の測定回路は、ステータの一つ以上の巻線に対して設けられて
もよい。本発明の枠内で使用されるタイプのブラシレスタイプのモータは、実際に、一般
に三つ以上の複数の巻線を有するステータを備え、この巻線に供給電圧が周期的に印加さ
れ、モータを回転させる。これは例えば、三相制御などの多相電圧制御である。
【００４３】
　誘導電流の測定は、直接的な測定ではなく、三相モータでは、ステータの少なくとも二
つの巻線における電流の測定から設定される間接的な測定である。ステータの巻線に流れ
る電流は、実際には、巻線に印加される電圧、巻線の電気抵抗、巻線の誘導、およびステ
ータの巻線の前方のロータの磁石の移動から生じる逆起電力の作用に依存する。これは誘
導電流と呼ばれるこの逆起電力から生じる電流の一部であり、これにより回転、回転の欠
如、および必要に応じてモータの回転速度を決定することが可能になる。上述のように、
誘導電流は、いくつかの巻線での測定電流から、および上述の他のパラメータから設定さ
れるので、間接的に測定される。
【００４４】
　この場合、モータのブロックは、モータおよび刃の回転連動のために刃のブロックを反
映すると考えられる。制御ユニットはまた、供給電流測定回路を含むことが可能である。
供給電流測定は、ステータの一つ以上の特定の巻線、またはステータのすべての巻線に印
加される電流として理解される。この場合、切断刃およびモータのブロック状況は、モー
タの単純な過度の電気消費によって特徴付けられる。
【００４５】
　付随的に、草刈機は、切断高さ調整機構を備えていてもよい。これは、例えば、電気ジ
ャッキであり、ジャッキの制御ユニットである。それは、刃の起動フェーズのとき、また
は詰まりのとき、切断高さを自動的に上げるように構成され得る。切断高さ調整機構は、
例えば、草刈機の車輪の位置、草刈機フレームに対する切断ユニットの位置、あるいはま
た草刈機のフレームに対する切断刃の高さの位置に作用することが可能である。
【００４６】
　刃の起動フェーズのときの切断高さの増大は、起動フェーズ時の刃の下方、または刃の
正面に存在する可能性のある植物のすべてまたは一部を切断刃から除去することを可能に
し、したがって、刃の回転を促進する。
【００４７】
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　草刈機の制御方法は：
－電気モータにエネルギーが供給されない少なくとも一つの休止フェーズ、
－電気モータにエネルギーが供給され、植物の切断方向での切断刃の回転に対応する第一
の回転方向に回転制御される少なくとも一つの草刈フェーズ、
－電気モータが第一の回転方向とは反対の第二の方向に回転するように一時的に制御され
る少なくとも一つの一時的な刃の起動フェーズ、
を備えることができる。
【００４８】
　方法の各フェーズは、何回か開始または繰り返されることが可能である。さらに、異な
るフェーズの順序は、上述したものとは異なることがあり得る。
【００４９】
　草刈フェーズは、起こり得る刈り取るべき植物を切断することを可能にする方向の刃の
回転に対応する。草刈フェーズは、必ずしも植物の実際の草刈を意味するものではなく、
刃の切断ゾーン内の植物の実際の存在も意味しない。
【００５０】
　既に説明したように、刃の起動フェーズを開始するためのいくつかの可能性が提供され
る。特に：
－刃の起動フェーズは、電気モータの始動のときに自動的に開始されることが可能であり
、
－刃の起動フェーズは、電気モータの始動のときの刃のブロック状況の検出に応答して開
始されることが可能であり、
－刃の起動フェーズは、草刈フェーズのときの刃のブロック状況の検出に応答して開始さ
れることが可能であり、
－刃の起動フェーズは、ユーザからのコマンドに応答して開始されることが可能である。
【００５１】
　刃の起動フェーズは、刃の駆動電気モータに電圧を印加するコマンドに続いて、モータ
の始動のときに開始されると考えられる。
【００５２】
　刃のブロック状況の検出は、上述のように、モータおよび／または刃の回転の欠如によ
って特徴付けることが可能である。刃のブロック状況の検出はまた、モータの回転速度が
異常に低いことによって特徴付けることが可能である。
【００５３】
　したがって、方法の特定の実施形態によれば、刃の起動フェーズは、指示速度よりも小
さい、第一の回転方向での電気モータの回転速度の検出に応答して開始されることが可能
である。
【００５４】
　刃の起動フェーズは、草刈機の永続的な動作モードではないという点で一時的である。
刃の起動フェーズに続いて草刈フェーズ、または切断刃の持続的なブロックの場合には休
止フェーズが続く。
【００５５】
　起動フェーズはまた、好ましくは時間的に制限されるという意味でも一時的である。
【００５６】
　刃の起動フェーズは、例えば、切断刃の回転の一部に対応する期間維持されることが可
能である。
【００５７】
　刃の起動フェーズは、０．５～５の範囲の切断刃の回転数に対応する期間維持されるこ
とが可能である。
【００５８】
　起動フェーズの終わりに、方法は、草刈フェーズの再開と草刈フェーズを伴う継続のう
ちの一つを含むことが可能である。
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【００５９】
　さらに、草刈フェーズの再開、草刈フェーズの継続はそれぞれ、刃の起動フェーズのと
きに、指示値より大きいモータまたは刃の回転速度の条件を付けることが可能である。
【００６０】
　回転速度が不十分である場合、またはブロックの場合、草刈機は休止フェーズに置くこ
とが可能である。別の可能性によれば、既に説明したように、第一の回転方向および第二
の回転方向の交互の回転を含むブロック解除フェーズが開始されることも可能である。
【００６１】
　最後に、上述したように、刃の起動フェーズは、草刈機の切断高さの一時的な引き上げ
を含むことが可能である。
【００６２】
　本発明の他の特徴および利点は、図面を参照して以下の説明から明らかになるであろう
。この説明は例示的なものであり、限定するものではない。
【図面の簡単な説明】
【００６３】
【図１】本発明による自走式草刈機の斜視図である。
【図２】切断刃駆動軸を通る、図１の草刈機の部分断面図である。
【図３】草刈機の制御方法の主要な様相を図示したフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００６４】
　各々の図の同一または類似の部分には同じ参照符号が付されており、互いに図を参照す
ることができる。
【００６５】
　図１の草刈機は、自走式タイプの草刈機１０である。草刈機は、フレーム１４に取り付
けられた切断ユニット２０を含む。切断ユニットは、図１には見えない平行四辺形のサス
ペンションによってフレームに接続されている。切断ユニットは、フレーム１４に対して
垂直方向に自由に移動することができるので、それを地面に近づけたり離したりして切断
高さを変更する。切断ユニットの垂直移動は、電気ジャッキ機構１６によって確保される
。
【００６６】
　ハンドルの端部に配置されたインターフェース１８は、様々な制御装置および、場合に
よってはディスプレイを含む。インターフェースにより、ユーザは、必要に応じて、その
動作パラメータを調整することによって、草刈機を運転することができる。
【００６７】
　図２にさらによく示されているように、切断ユニット２０は、二つの切断刃２４ａ、２
４ｂを収容し、図１で見られる収集タンク２６に刈草を排出するためのチャネル２５を有
する切断ハウジング２２を含む。切断ユニット２０はまた、刃の駆動モータ３０を含む。
それは電気モータであり、図示した例では、ブラシレスタイプのモータである。
【００６８】
　刃の駆動モータ３０は、モータ軸３２ａを備え、その端部には、切断刃２４ａのうちの
一つが取り付けられている。歯車付きトランスミッションシステム３４は、モータ軸３２
ａと、第二の切断刃２４ｂが取り付けられている第二の軸３２ｂとを一緒に回転させる。
トランスミッションシステムの歯車セットは、ベルト付きトランスミッションに置き換え
ることが可能である。したがって、二つの切断刃２４ａおよび２４ｂは、互いに一緒に回
転し、駆動モータ３０と一緒に回転する。
【００６９】
　切断ユニット２０は、さらに、電気モータの制御ユニット４０を含む。制御ユニットは
、図１で見られるバッテリ４４からのモータの給電の管理専用の第一の電子カード４２を
含む。第一の電子カード４２は、特に、モータ３０のステータの異なる巻線に印加される
電圧および電圧シーケンスを制御して、モータの回転、モータの回転方向およびモータの
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回転速度を固定することを可能にする。
【００７０】
　制御ユニット４０は、さらに、モータ３０のステータの一つ以上の巻線でロータによる
誘導電流を測定するための第二の電子カード４７を含む。第二の電子カード４７は、一つ
以上のステータの巻線に接続される一つ以上の電流測定回路を含む。また、第二の電子カ
ードは、第一の電子カード４２からモータ制御データを受信する。測定された電流から、
および、そこから導出された誘導電流から、第二の電子カード４７は、特に回転における
ロータの位置およびその動きを推定することを可能にする。これは、モータ３０と一緒に
回転する刃の回転の有無を測定することになる。
【００７１】
　第二の電子カード４７および電流測定回路は、また、モータの全体的な給電電流を測定
し、この電流の異常増加からモータのブロック状況を推定するのに有利に働くことができ
る。
【００７２】
　制御ユニット４０の他の電子カード４８は、草刈機を前進させるための電気モータの制
御、上述の電気ジャッキ１６の制御またはインターフェース１８の制御のような制御ユニ
ットの付属機能のために備えられている。
【００７３】
　図３のフローチャートは、草刈機の動作、特に刃の駆動電気モータ３０の制御を示して
いる。
【００７４】
　図３の参照番号１００は、電気モータ３０の休止フェーズに対応し、電気モータは、給
電されていない。モータおよび刃は回転しない。休止フェーズ１００は、例えば、草刈機
の保管時、非稼働時、または切断刃に対する人間の介入時を占める。
【００７５】
　モータの始動は、例えば、図１で見られるインターフェース１８のプッシュボタンまた
はキースイッチに対するユーザの動作によって引き起こされ得る。電気モータの始動は、
休止フェーズ１００から草刈フェーズ１０２への移行を示し、該草刈フェーズのとき、刃
の駆動電気モータは、第一の回転方向に回転するように給電される。第一の回転方向はま
た、草刈に適した刃の回転方向に対応する。草刈フェーズでは、草刈機を使用して植物を
刈ることができ、必要に応じて、刈り取られた植物を収集タンク２６に収集することがで
きる。
【００７６】
　図示した実施例では、始動時の休止フェーズ１００から草刈フェーズ１０２への移行は
三つの方法で行うことができる。
【００７７】
　矢印１０４によって示される第一の可能性によれば、休止フェーズから草刈フェーズへ
の移行は即時であり得る。従って、切断刃は、植物の切断方向に回転するように駆動され
る。
【００７８】
　矢印１０６によって示される第二の可能性によれば、休止フェーズから草刈フェーズへ
の移行は、刃の起動フェーズ１０８を介して行われ得る。
【００７９】
　上述のように起動フェーズ１０８は、刃の駆動電気モータが第一の回転方向とは反対の
第二の回転方向に回転するように給電される短時間の一時的なフェーズである。刃の起動
フェーズは、もし必要であれば、切断刃の位置での切断抵抗を制限することを可能にする
、切断ユニットの引き上げ１５０の制御を伴うことが可能である。
【００８０】
　矢印１１０で示される第三の可能性によれば、起動フェーズ１０８を介する移行は、刃
のブロックが存在しないことを確認するステップ１１２を条件とすることができる。この
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確認は、例えば、第一の回転方向での回転のために電気モータを給電し、回転センサ４６
（図２）が回転信号を出すかどうかを確認することによって行われる。ブロックが存在し
ない場合には、確認ステップ１１２の直後に、矢印１１４で示すように草刈フェーズ１０
２が続く。反対の場合には、確認ステップの後に、矢印１１６によって示されるように、
刃の起動フェーズ１０８が続くことが可能である。
【００８１】
　刃の起動フェーズ１０８の終わりに、電気モータは、矢印１１８によって示されるよう
に、草刈フェーズ１０２に直接移行することができる。起動フェーズは、また、矢印１２
０によって示されるように、ブロックが存在しないことの確認ステップ１２２を含むか、
または、そのステップがその後に続くことが可能である。このステップは、上述のブロッ
クなし確認ステップ１１２に匹敵する。
【００８２】
　矢印１２４が示すように、刃の起動フェーズ１０８のブロックなし確認ステップ１２２
に続いて、ブロックがない状態で草刈フェーズが続く。
【００８３】
　反対の場合、すなわちブロックがある場合、矢印１２６によって示されるように、刃の
起動フェーズ１０８にブロック解除ステップ１２８が続く。ブロック解除操作１２８は、
上述のように、第一および第二の回転方向での電気モータの高速給電シーケンスを含む。
ブロック解除は、いわば、反対の回転方向での刃の起動操作を数回繰り返すことに等しい
。
【００８４】
　矢印１３０によって示される、刃のブロックが存在しないことを確認する新規なステッ
プ１３２が、ブロック解除ステップの終わりに備えられている。
【００８５】
　確認ステップ１３２がブロック解除、すなわちモータの回転したがって刃の回転を確か
めることを可能にするとき、矢印１３４によって示されるように、草刈フェーズ１０２が
続く。
【００８６】
　反対に、反対方向への所定回数の回転の試みの後、または所定期間の後に、ブロック解
除の失敗が確認ステップ１３２のときに見つかると、矢印１３６で示すように休止フェー
ズへ戻り、刃のメンテナンスまたは手動によるブロック解除の起こり得る操作を可能にす
る。この戻りフェーズは、場合によっては、ユーザへの欠陥信号（視覚信号、音響信号等
）の提示と関連する。
【００８７】
　参照番号１４２は、矢印１４０が示すように草刈フェーズ１０２中に発生する可能性の
ある回転制御の起こり得る操作を示している。それは、刃の駆動モータの回転または刃の
回転の連続的または定期的な確認であり得る。それは、上述の確認ステップ１１２、１２
２および１３２に匹敵する。
【００８８】
　通常の回転の場合、矢印１４４によって示されるように、草刈フェーズ１０２が続行さ
れる。
【００８９】
　突然のブロックの場合、モータ制御は矢印１４６で示されるように刃の起動フェーズ１
０８を再開することができる。それは、場合によっては、切断ユニットの引き上げ１５０
を伴うこともできる。
【００９０】
　図３は、刃の駆動モータ制御の一つの特定の可能性を示しているにすぎないことに留意
されたい。
【符号の説明】
【００９１】
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１４　フレーム
１６　電気ジャッキ機構
１８　インターフェース
２０　切断ユニット
２２　切断ハウジング
２４ａ、２４ｂ　切断刃
２５　チャネル
２６　収集タンク
３０　刃の駆動モータ
３２ａ　モータ軸
３２ｂ　第二の軸
３４　歯車付きトランスミッションシステム
４０　制御ユニット
４２　第一の電子カード
４４　バッテリ
４７　第二の電子カード
４８　他の電子カード
１００　休止フェーズ
１０２　草刈フェーズ
１０８　起動フェーズ
１１２　確認ステップ
１２２　確認ステップ
１２８　ブロック解除操作
１３２　確認ステップ
１５０　切断ユニットの引き上げ
【図１】 【図２】
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