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1. 発明の名称

マッサ-~機

広 特許請求の範囲

(1) もみ手段と ζ のもみ手段の動作位置変更用

手段ともみ手段の位置検出手段とを備えた本体と

、もみ手段の動作位置選択用のスイッチを備えて

本体 K 接続コードを介して倭続された操作器とか

ら構成され、操作器はスイッチの操作入力 K基い

てパルスコードデータ信号を作成して本体 K 送信

する第 1の制御回絡を具備し、本体は受信したパ

ルスコードデータ信号ともみ手段の位置検出手段

からの入力と K基いて動作位置変更用手段の制御

駆動出力を出力する第 2の制御回路を呉儀して成

る ζ とを特徴とするマッサ-::;機。

(~J 第 1の制御回路はスイッチの操作入力 K 応

じて数回のパルスデータコード信号を送信し、且

つ第 2の制御回路はパルスコードデータ信号の複

数回一致 κょD制御駆動出力を出力するよう K し
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て成る ζ とを特徴とする特許繭求の範幽第 1項目己

載のマッサージ機。

& 溌明の詳細な説明

本発明は椅子の背もたれや寝台内 K納められ、

もみ手段の駆動 κよってもみマツサ-:iを行なう

ととも κ、量的作位脳変更手段 K よるとのもみ手段

の移動や幅の変東を可~としたマツザージ機 κ 附

するものである。

ζ の種のマッサージ機 K訟いてはその使用者 K

老人が多い ζ とからして特 κ操作が簡単なものが

求められる。との点をふまえて、たとえばもみ手

段の動作位雌を変更させる際 K 、たとえば肩なら

肩6のスイッチを押せばもみ手段が自動的 VCJ宵の位

雌まで移動するよう κしたものが提案されている

が、乙の創作位胞の選択点を多くすれば必然的 K

スイッチの散も多くなってしまう。動作位雌の微

調整のためのスイッチを設けるとすると尚吏であ

る。一方、 ζ れらのスイッチは綿子や寝台 K 身体

をあずけたままで、操作できるよう κするのが好

ましいので、本体と接続コードで僚制された操作

(2) 

hnd
長方形



器 κ各スイッチを設ける ζ とが望まれる.-.ととろ

が上述のよう K スイッチの散が多〈なると、操作

器と本体とをつなぐ接続コードが大型化し、操作

性を感くしていた。

本発明は ζ のような点 κ鑑み為されたものであ

り、その目的とすると ζ ろは多機極化及び操作の

簡略化 K伴なうスイッチ散の増加 K も族統コード

が大型化ぜず、操作器 κよる手元操作を容易 K 行

1iうζ とのできるマツサーシ械を提供する K ある

。

以下本発明を図示実路例 κ接いて詳述する。 ζ

のマツワージ械は椅子の背もたれ内 K 組み込まれ

た.!J、寝台内 K組み込まれ、人体の緩，背中，肩

そして首をマッサージするものであるが、以下の

実施例では第 1図及び第 2図 K示すよう κ背もた

れをリクライニシクさぜ得る椅子の背もたれ内 κ

組み込んだものを示している。との椅子はパイヲ

で枠組みした下部枠制)1'(座部同とひじ掛け{紛)とを

設けるととも K 、背もたれ酬のフレーム(輔の下部

を下部枠 (81)1'(抱着し、フレーム闘の下端と下部枠

(3) 

機権，そして各レー JlJ(8)内を転動するとろ凶を備

えた機締軍部が架設されている。 ζ の機構音fSは正逆

転自在な'Eータ M を有してレー!レ (8)1'(泊って自走

するものであり、一対のもみ輪 (4)(4)を中央 κ取付

けた主軸 (1)と、 ζ の主軸川と略平行な支持枠 (40)と

の一端1'(1アボックス (10)を、他端 κ'Eータ M を配

役したもので、第 8図及び第 4図 κ示すよう tて主

軸(1)の両端 K筒体制)を遊転自在 K装着し、そして

ζ の筒体制 K レール (8)内を転勤する ζ ろ闘を更 K

遊転自在 κ取付けであり、支持枠叫の両端 K 遊転

自在 κ取付けた ζ ろ凶との総計 4つの ζ ろ凶κよ

って機構部がレー jレ(8)(8)問 K 架設されている。そ

して主軸(1)は中空軸であって内部~I'(同軸で移動軸

(2) 1.Ji貰掃されて凶て、移動軸 (2)は両端陀前記筒体

位1)が夫々スフライン結合で取付けられている。各

筒体凶 κはラック (9)とH歯み合う前記ピニオン(岱)が

設けられてなり、従って移動軸 (2)を回転させれば

機機部はレール (8)1'(泊って、背もたれ(判の背岡部

で上下動を行左う。

主軸(1)VL取付けられる一対のもみ輸 [4)は、共 κ

(6) 

抗日;p1ti5 8 -327 G U (之〉
側聞 K 刻ススヲリシク闘を取付けて、ひじ掛け(飽)

側面 K設けたレバー(聞の操作 κよる力ススヲリシ

ク附の伸縮で背もたれ(叫をリクライニシクさせ得

るよう K してお、り、背もたれ闘の両側フレーム(珂

κは夫々断面コ字型で関口面が対向する一対のレ

ール (8)を固着しである。また背もたれ附の上端 K

はヘッドレスト(鎚)が設けられ、背もたれ(叫の前面

κヘッドレスト(時 κ歪るまで設けられているカバ

ーシート(鈎)の背面両側 K は支持帯側を上下方向 K

夫々配設してあり、更 κヘッドレス卜(腿)の周郁か

ら背もたれ(刊の両側 κわたって前面 κクッシヨン

部制を形成しである。 ζζ で背もたれ(叫 κ合ける

クツシヨシ部位1)はその上下方向略中央から下方 K

かけて幅を大きくして人体の背中から援が鍬まり

込むような形状とし、単なるクッシヨシとしてだ

けではなく、人体の背を両側から保持するよう κ

している。

前配一対のレー JlJ(8)の関口縁 Uては夫々ラック (9)

を長手方向 K泊って闘積してあ D、両レール (8)(8) 

問 K ラック (9)と噛み合ラピニオシ悶:) .マッサージ

(4) 

偏心内輪特1)と、 ζ の偏心内輪(41)の外周 κボー jし闘

を介して遊転自在 K装着された外輪同とから構成

され、そして偏心内輪附の内局面 Kは輪方向 κ構

凶が形成されていて、主軸(1)の外周聞 κ軸方向 K

設けた突条 (4局κ海側が摺動自在 K係合する ζ とで

、偏心内給与1)が主軸 (1)ととも κ回転し、また主軸

(1)の軸方向 κもみ輸 (4)が摺動自在とされている。

主軸川を回転させればもみ輸 (4)も少なくとも偏心

内輪 (41)が回転ずるのであるが、乙 ζ で一対のもみ

輪 (4)1'(訟ける各偏心内輪附は共 K同方向 κ同量だ

け偏心し、且つ主軸(1)1'(対して互い κ逆方向 K傾

斜して取付けられている。従って主軸 (1)の回転で

両もみ輪 (4)(4)のカバーシート(叫側への主軸 (1);から

の突出量が周期的 K変化するのみ左らず、カバー

シート幽)側 K おaける両もみ輪 (4)(4)の間隔も周期的

κ変化するものである。とのもみ輸 (4)(4)の主軸 (1)

k よる回転でカバーシート(闘を介して背もたれ附

K もたれている人体の背部をもみマッサージを行

なうわけである。ととろで ζ のもみマッサージは

もみ輸 (4)の回転方向 K よって二種のマツザージが

(6) 



ある。すなわち、両もみ輪 (4)(4)の主軸 (1)からの突

出援が大きい都分が、力パーシート (ω)を介して人

体の背部を上方から下方へと押庄しつつ移行して

いく場合(もみ下げ)と、逆 K 下方から上万へと

移行していく場合(もみ上げ)との二種である。

乙の点 K 闘しては動作説明の牒 K また触れる。

次 K 両もみ輸 (4)(4)聞の幅(ピッチ)を変えるた

めの機構 K ついて説明する。千アボックス (10)の上

部と、モータ M I'L間着した保持飯岡)と K わたり、

主軸(1)と平行な送タ軸(引を架設してある。回転駆

動されるとの送り軸 (3)は軸方向中央から一方を右

ねじ郡日1)、他方を左ねじ部聞とされ、両ねじ部位1)

閥 K 夫々連結アーム (33)の一端を蝶合さぜている。

両連結アーム闘の他端は夫々各もみ輪 14)の偏心内

輪特1)I'L連結されていて、また偏心内輪酬が前述の

よう K主軸川の軸方向 κ摺殴j自在であるととから

送り軸 (3)を一方向 κ回転させれば、両連結アーム

倒閣の間隔及び両もーみ輪 (4)I聞のピッチが広くなり

、逆方向 K 回転さぜれば狭くなる。ただし、本実

施例UI'Lあっては送 D軸 (3)が副伝する時、後述する

(7) 

が狭い状態でもみ輪 (4)を回転駆動する際、首筋の

よう K 挟み込む力が大きく働~ <箇所 κ沿いてはス

ラストばね回1)I'L抗して両もみ輪 (4)(4)がそのピ‘ソチ

が広くなゐ軸方向 K移動するよう K して安全性の

向上と軟らかいもみ味とが得られるよう κし、ま

た同時 K スラスト軸受のがたをスラストはね側 K

よる押圧でなくしているものである。

以上から明らかなよう κζ のマッサージ機 Vてあ

っては回転駆動される軸が主軸 (1) ，移動軸 (2) .そ

して送り軸 (3)の 8本があるが、 ζ れらは全て正逆

転自在なモータ MI'Lよって駆動される。尚、主軸

川と移動軸 (2)とは択一的 K駆動し得るものであり

、また送り軸 (3)は主軸 (1)iliモータ M I'L接続されて

いる時 κのみ、モータ M I'L接続し得るよう K 構成

してある。 ζ の動力切換機構と千アボックス (10)内

の減速機構 K ついて説明すると、動力切換機構は

遊星装鼠 (5)と 2つの電磁ヲレ-t S L， . S La .そし

て筒磁クラッチ SL.で構成され、遊昼装闘 (6);から

の出力は択一的 K一対のウオーム軸 (ll)(12) (!L伝達さ

れる。ウオーム軸 (11)I'Lは前配筒体制の外周 K スフ

(9) 

日開ilJ58-327Ca (8) 
ょう K 主軸(1)も必ず回転している ζ ともあって、

連結ア一心闘と、もみ輪 (4)の偏心内輪似1)との連結

はスラスト軸受を介して遊転自在となるよう κし

ている。すなわち、第告図 K示すよう K偏心内輪

附の内側面がわκ設けた延長筒郁 (41a)外周 κ連

結アーム附の端部の内フランジ岡両面をレース面

として一対のレース極附と、両レース板附と内フ

ランジ闘との対向面聞にリテナ闘で保持されたJf，

- J(.，附とを配憶してスラスト軸受を形成し、偏心

内輪例と連結アーム側とが遊転自在となるよう K

している。 ζ とで、両連結アーム闘を一対のもみ

輪 (4)(4)閥 K配蹴し、レース板附と偏心内輪担1)の延

長筒部 (41a )の端部κ固着した止め輪酬の閤κ圧

縮コイルばねであるスラストばね酬を設けてとの

スラストばね闘でスラスト軸受をもみ輪 (4)I'L向け

て押圧付勢し、もみ輸 (4)閣の幅を狭くするための

連結アーム闘の動きが1スラストばね凶)を介しても

み輪 (4)I'L伝えるよう κしているのは次のような理

由 K よるものである。つま夕、送 D軸 (3):を回転さ
ラ

せて両もみ輪 (4)(4)聞の巴ツチを狭くする際やピツ八十

(8) 

ライシ結合したウオームホイール (13)が噛合し、他

方のウオーム軸同 K は軸同 Kて支持されたウオー

ム$イー J(.， 04)が噛合する。ウオー ιホイー)(.， (13)の

回転は移動軸 (2)I'L、他方のウオームホイール同の

回転は同じく軸(1同κて支持された楕円千ァ同と、

主軸(1)(!L問者されて惰円千ア同と噛合する従動楠

円干ァ刊と κより主軸 (1)(!L伝達される。

遊星装随 (5)は図示例では玉軸受で構成して小製

化と動作音の低減とを図っている。すなわち太陽

歯車を内レース加1) .遊星ギアをボール同，内歯儲

車を外レース附，遊星宇ヤリアをリテナ阿で構成

し、ウオーム軸 (ll)の下端κ軸受捌を介して遊転自

圧 K 接着した力ラー 1闘の舛尉 κ内レース刷を尉着

している。 ζ の力ラ一色同 K はモータ M の出力軸 K
を

設けたヲーリ刊とベルト側で接続されるフーリ1li1l-¥

一体κ設けてある。またリテナ阿がウオーム軸 (loll

k闇省され、ダトレース(闘は軸受削で支持されたカ

バー倒 K固着される。タトレース倒をスラスト方向

κ押圧して外レース側とボール倒と内レース削と

の間 κスラスト予圧力を与えるスラストばね附や

(10) 



リテす倒を緩ラカバ一回)の上部 κはフーリ闘が一

体 K形成され、ウオーム軸 (1到の下街IVC設けたヲー

リ倒 K べルト附で接続される。今、ウオーム軸 (11)

κ制動を加えた状態でモータ MVCよりカラー l崎及

び内レース削を回転させれば、リテす倒 K て11'1ー

ル聞は公転を妨げられ、その場で自転のみを行な

い外レース闘を回転させる。そしてヲーリ倒，ベ

ルト (54)，そしてヲーリ闘を経てウオー ι軸(叫が回

転する。逆 κ ウオーム軸 Ú~ vc制動を加えてお‘けば

、ベルト(刊を通じて外レース倒がロックされてい

るのでボール闘が自転及び公転を行なってリテナ

凶を介しウオーム軸 (11)を回転させる。

出力を取り出したいウオー ι軸 (11)仰とは逆のウ

ォーム軸 (I~ (11) vc制動を加えるわけであるが、 ζ の

制動は各ウオーム軸 (11)同の端部 K 設けた電磁ヲレ

ーキ SLI• SL. .で行左ラ。ウオー ι軸 (11)vc対する

電磁ヲレーキ SLIがウオ-b軸 (11)の上端 κ、ウオ

ーム軸 Ú~ vc対する電磁ヲレーキ SL，がウオー ι軸

仙のフーリ倒よりも下方の下端 κ設けられている

以外は両電磁ヲレーキ SLI.SL.は同構成であって

(11) 

皆I~ 外周との閣 K 軸受同が配設されるコア同はウオ

ーム軸附 κスフライニJ結合で取付けられ、コイ J!J

同 K通電すればクラッチシユ一同が復帰ばね同 K

抗して上動してコァ同 κ接触し、ウオーム軸仰の

回転をクラッチシユ-(13) ，コア V却を通じてウオ-

b 軸倒 K 伝え、送り軸 (3)を回転させるのである。

と ζ ろで、とのマツザージ機は後述するよう κ

、操作器 (6)からの入力 κ応じて自動的 κ両もみ輸

(4)のレール (8)vc泊った上下位陣と、両もみ輪 14)聞

の幅と、もみ輸 (4)の回転位鑑とを定める機艇をも

っている。 ζ のための各動きの検出手段 κついて

述べる。まず両もみ輪 (4)のレー J!J(8) vc泊った上下

位鑑は、第 5図.第 T図及び第 8図 K示すよう κ

第 1円板聞と第 B円低倒の回転と、 2つの光電裂

のスイッチ PSI.PS.VCよって検出する。両円板倒

蜘)は移動軸 (2)の回転 κ伴なって一体 K 回転するも

のであるととも K、レール (8)vc泊った移動軸 (2)の

移動範閥内では 1回転以下の回転しかしないよう

K 移動軸 (2);からの減速比が定められたものであっ

て、ウオームホイー J!Ju3) vc付設された千ア側，乙

U3) 

n問11;J58-327GU (4) 
、共 K コイル(岡，ヨーク(晒，コア(同.づレ一宇シ

ユー倒，そして復帰ばね闘で織成され、コイル(咽

K通電して待た励磁力 K よ Dヲレーキシユー闘を

復帰ばね剛 K抗して吸引し、ウオーム軸 (11)Ú~ vc夫

々スフライン結合で軸方向 κ摺動自在とされてい

るづレーキシユー闘をコア刷 K 接触させてウオ一

心軸 (11)同を制動するのである。

残る送り軸 (3)はウオーム軸同及び電磁クラッチ

S いを通じて駆動される。ウオー ι 軸 O~ の直上 K

は同軸でウオーム軸闘が設けられ、送 D軸 (3)の一

端 κ設けたウオームホイール闘がウオーム軸凶 κ

噛合している。 ζ れらウオーム軸倒及びウオーム

ホイール岡を納めた千アボックス (94)は、手アボッ

クス (10)上 K ヨーク支持台倒を介して取付けられた

電磁クラッチ SL.の上面 K 取付けられている。電

磁クラッチ SL.は、コイル同.ヨーク(11) .コア問

'クラッチ!I~一同，復帰ばね同等から構成され

るもので、クラッチシュー聞はウオーム軸仰の上

端κスフライン結合で回転力伝達可能 K且つスラ

スト摺動自在 κ取付けられ、ウオーム軸同の上端

Ú~ 

れと噛合う"ァ側、千ア側と噛合いクラッチ闘を

介して接続されたヂァ闘を減速輪列とし、第 1円

板闘を苧ア側 κ噛み合わせている。尚、噛合いク

ラッチ凶を介在させているのは組立時の便宜を図

ったもので、機構郁を背もたれ凶の最上部 K セッ

トした状態で、噛合いクラッチ闘を外して第 1円

板間及び第 S円板倒とスイッチ PS1. PS.とK よる

綾上端検出信号が出るよう K両円飯間側を回転さ

せ、そして噛合いクラッチ闘をばね聞 K よる付勢

で噛合わせるのである。本実施O1Jvcあっては検出

すべき機機部の上下位鑑を首や肩の位櫨 K対応す

る上端 yl、臨む位世 K対応する下端 ya、そして背

中の位櫨 K対応する点 y.の 8点とし、第 1円板側

κは YI点と y.点との聞の移動距離 K対応する中心

角を有する円弧孔 C29a)を設け、第 S円板倒 κは

機構部の上下端聞の移動 K対応する第 S円飯蜘)の

回転角を 86 0
0
から引いた値 K略等しい中心角の

円弧孔 (80a)を一端が円弧干し C29a)とだぶるよう

K設けてある。スイッチ PSIは円弧孔 C29a)を、

スイッチ PS，は円弧孔 C80a)を検出するよう K、

u4l 
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光篭裂である両スイッチ P51，P5.の発光素子と受

光素子とを夫々第 1円飯岡及び第 Z円依倒 K また

がって配鼠してある。発光素子が出す光を受光素

子が円弧 3し(ZOa)(BOa)を通じて受ける時をオン状

態とすると、両スイッチ P51. P 51が共 K オンする

時は機構都が yl点 κih夕、スイッチ P51のみがオ

シであれば機僧都は YI点と y.点との閥、スイッチ

P51が才シからオフ、あるいはオフからオニIVCな

る時 K は機構都がy.点κ、両スイッチ P51.P5.が

共 K オフであればy.点と y.おの岡 κ、そしてスイ

ッチ P5.のみがオシ κなる時 Kは y.点 K機構都が

ある ζ とを検出するのである。

もみ輪 (4)聞の幅の検出は、第 9図及び第 1 0図

K示すよう κ一方の連結アーム岡 κ送り軸 (3)と平

行左検出版聞の一端を取付けて、 T アボックス (9~

の外商 K取付けた Bつの光電裂のスイッチ P53 

P 5.の各発光素子と受光素子との簡を 2つの長孔

(38a)(38b)を備えた検出版刷の他端が通るよう K

し、スイッチ P5.が長孔 (88a )を、スイ"チ P5‘ 

が長孔 (88b)を検出するよう κしてある。との幅

同

オシする一対のリードスイッチ L51，L5.を取付け

てある。 ζ 乙でリードスイッチ L51がもみ輪 (4)と

とも K 回転する円板同の磁石川と対向してオンす

る時 κ は、もみ輪 (4)のカパーシート (ω)側への突出

量が最大であるよう κ、リードスイッチ L52がオ

シする時 Vては突出盆が最小であるよう κしている

。尚、これら非接触型スイッチであるスイッチ

P51~P5 ・及びリードスイッチ L51，LS.VC代えて

リ三ツトスイッチのような接触製スイッチを用い

てもよいのはもちろんである。

以上のよう κ構成されたマッサージ機 κたける

動作の選択操作はひじ掛け(凶~VC 着脱自在とされた

操作者量 (6)VCよって行なう。椅子内 K配魁された本

体制御部や電源回路 DVC後続コード (7)を介して接

続された ζ の操作器 (6)は第 1 1図 K 示すよう κ、

「収納 J ， r動作 J， r停止」の 8位置切換型の

スイッチ SW.、「背すじ伸ばし」ともみ Kシける

「首 Jr肩 Jr背 Jr脹」の各フツシユオン製で

動作上、では択一選択型となるスイッラ SWSO~SW3'

で梅成されたスイッチ SW.、もみ位鼠を上乃至下

刊
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κついても首筋や脊柱起立筋の位置 κ対応する最

小幅 XIと、肩甲骨の内側の位騒 κ対応する中間幅

x.と、肩の広いと ζ ろ K対応する最大幅 x・の 8点

を検出するものとし、スイッチ P5.がオ :.1時 κス

イッチ P5.が長孔 (88a )の一対面でオフ K なる時 κ

はわ点、両スイッチ P5.，P5.;OI共 K オンであれば

XIと XI点との問、スイッテ P5. ;Oiオシでスイッチ

PS.がオンからオフ乃至オフからオシとなる時を

わ点、スイッチ P5.のみがオンであれば X.点と h

点との問、スイッチ PS.がオフで且つスイッチ

P S.がオフであれば X.点 κ夫々両もみ輪 (4)(4)がる

る ζ とを検出するよう K している。第 1Z図 κス

イッチ PS1~PS，のオシオフ状顧と、もみ輸 (4) の

上下位置及びピッチとの関係を示す。

そしてもみ輪 (4)の回転位置 κよって異なるカバ

ーシート脚)側への突出量を後述する理由 κよタ検

出するためのものとしだ、主軸(1)vc園者した円板

。却の千アボックス (10)側の面 κ磁石川を取付けると

とも κ、第 8図 K示すよう κ千アボックス (10)の側

面の主軸 (1)をはさんだ位置 κ、磁石川 κ感応して

。崎

κ指定するヲツシユオン誕のスイッチ SW.， 5Ws ， 

両もみ輪 (4)の閣のピッチであるもみ幅を広〈乃至

狭〈指定するフツシユオン型のスイッチ 5We ， S W， 

を有し、また本体制御郁κなける電源スイッチ

SWI vc応勤して点灯する電源パイロット用発光素

子 LI、指定動作 K 移るまでの期間中 κ点滅し常時

は消灯する発光家子 L.、そしてスイッチ 5Wao ~ 

5W・4κ 夫々対応して点灯するべく設けられた発光

索子 L.o~ L.，を有している。特 κ 各スイッチ

SWI1"""，SWI4の倶u方 K夫々対応して配値されている

発光素子 L.1""'" L"は、同時 Kζ の操作器 (6)の表面

K設けた人体の様式図の各苅応位置ともなるよう

Kしている。つまり儀式図の首位債に発光諒子Lu

を配値するととも Kζ の側方 VCr首」を指定する

スイッチ SW.lを配麗して判別しやすくしているの

である。スイッチ 5W..SW，もその押釦部を三角形

又は逆三角形とし、移動方向を押釦都の形状から

も判別し縛るよう K し、吏 K スイッチ SWe，SW，VC

ついては「広< J r狭<J vc夫々対応する矢印を

表示して判別しやすくしている。

U8) 



ζ のよう κ多数のスイッチを備えた操作器 (6)を

椅子から着脱自在とするとなると、各スイッチを

本体制御翻)VC独立した信号線で接続すれば信号館

の散がきわめて多くなって接続コードが大型化し

、操作性が悪くなる。そ ζ で、第 1 4図及び第 1

5図 K示すよう κ操作器 (6)内と本体制御都内と K

夫々 1 チツヲマイク口コシピユータのような制御

回路 CPUl，CPU，を設け、両者の聞は I~ )レスコード

K よるデータ信号の送受を行なうものとし、操作

器 16)への B本の電源線と、データ信号の送受のた

めの S本の信号館のみで、つまり 4芯のカール裂

接続コード (7)で本体制御部と電源回路 D とを操作

様 (6)vc後続するよう κして操作器 (6)を手元 K なけ

る ζ とと、接続コード川が細いもので良〈カール

劃を用いられる乙とを併せて、操作器 (6)の操作性

を向上させているものである。尚、第 14図 vcj;~ 

いて、 A は発光素子駆動回路、 Dは電源回路、 E

はスイ‘フチ PSl，PS2から左る上下位置検出回路、

Fはスイッチ pS.，PS.からなる幅位置検出回路、

G はリードスイッチ LSI，LS.からなる突出量検出

。司

らが一致して b れば必要 K応じて発光素子 L2及び

L. o~L.. の点灯指示信号を発光素子駆動回路 AVC

出力する。ただしスイッチ SW.~ SW7 vcついては

その投入期間中 I~ ルスコードのヂータ信号を送信

し、制御回路 CPU，vc j;~ lI"¥て受信期間中のみ動作

を笑行させる。

次 K操作器 (6)への入力 K応じて行念われる動作

を説明する。篭源スイッチ SWIを投入すれば発光

素子 Llのみが点灯する。そしてこの時 K スイッチ

SW.が「停止 Jvcあれば何ら動作せず、また「収

納」 κあってもみ輪 (4)が収納位櫨 K ある場合 K し

てもまた何ら動作しない。しかしスイッチ SW.が

「動作 Jの位鼠 Kあれば、電磁づレーキ SLl がウ

才一心軸 (11)κ 制動を加えて右回転するをータ M が

主軸 (1)のみを回転させ、もみ輪 (4)玄電源スイッチ

SWIの投入時vcj;~ける場所でウオーム軸閥、主軸

川を介して駆動してもみ上げ動作を行なわせる。

と ζ ろでもみ輸 (4);が収納位雌 κあるというのは、

もみ輪 (4):が上端で且つ幅を最大とするととも K 突

出量が最も小さい状態 Kあるととを示し、電源ス

位1)
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回路、 Hはソレノイド駆動回路、 Iはモータ駆動

回路である。制御回路CPU，がその信号形成回路C.

で作成して送信するデータ送信指示信号 κのっと

り、操作器 (6)の制御回路 CPU，VC沿いては操作され

た SW2~ SW7 vc応じて例えば 4ピットパルスから
ス

なる各別のバ}レ〈コードデータ信号を信号形成回路

BIκ 拾いて作成して ζ れを休止期聞をはさんで敵

国繰 P返して本体制御都の制御回路 CP U2 vc送信

する。そして制御回路 CP Ut Vてないてはとのヂー

タ信号の受信 κ際してノイズ排除能力をもたせる

ため κ信号判別回路 C2で送られてきたデータ信号

の複数回の一致を待ってとれをラッチして各検出

回路 EFGからの入力信号とうツチしたデータ信号

の内容とを動作指示回路 CIで照合して各駆動回路

H、 1vc出力信号を送出するととも K、制御回路

CPU1VC受信確認データ信号と必要であれば準備中

を示す発光素子いのための点灯指示信号とをもみ

輪 (4)が指定状顧と在るまで繰り返して送信する。

そして制御回路 CPUIは信号判別回路 B2 vc沿いて

ζ の点灯指示信号を複敵国サシヲリンクしてとれ

仰)

イツチ SWIの投入時 K もみ輸 (4)がとの収納位魁 K

左〈しかもスイッチ SW.が「収納」の位艦 κあれ

ば、とのマッサージ機の使用を終ってスイッチ

SWaを「動作」から「収納 JVC切換えた際と問じ

動作を行念う。すなわち制御回路CPUaκ お‘いては

、操作器 (6)の制御回路CPUlκ 単備中を示す発光素

子 Laの点灯指示信号を送出して発光素子 L.を点滅

させるととも K、まずモータ Mの左回駈と電磁ヲ

レーキ SLaVCよるウオーム軸同の制動を行左わぜ

てもみ輪 (4)を最上端れの位置まで上動さぜ、 Yl点

κ達すればモータ M は友回転としたままで、電磁

ヲレーキ SLlと電磁クラッチ SLoとを作動させ、

もみ輪 (4)の幅が最大幅 x.となるよう κし、しかる

後 κ電磁クラッチ Sいのみを切離してもみ輪 (4)を

X8 ， Ylの位置で回転さぜる。そしてとの 1回転中

K磁石刊でリードスイッチ L5.がオシした時点で

、つまりもみ輪 (4)の突出量が最小となった時点で

金負荷及び発光素子いをオフさせる。発光繁子LIO

'"'"' L.. が点灯していた時 κはとれらもオフとする

。もみ輪 (4)が ζ の収納位置 κあれば、椅子 K 勢い

凶
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よく腰かける人がもみ輪 (4)Kからだを強くぶつけ

る ζ とが念いよう K しているものである。

さて、任意の位置 κむいてもみマッサージを行

なわせる Kはスイッチ SW2を「動作 Jとする。と

れκよって前述のよう κもみ輪 (4)はその位績で回

転を始めてもみ上げ動作を行左うのであるが、 ζ

の位腫を変更させる Vてはスイッチ S恥 ~SW7 を選

択操作する。スイッチ SW.を投入している期間中

はモータ Mは左回転 K転じるととも κ電磁ヲレー

キ SL.のみが作動し、移動軸 (2)の回駈でもみ輪 (4) 

を上動さぜる。スイッチ SW5の投入であればもみ

輪 (4)を下動させ、スイッチ SW・の投入がなされた

ならその投入期間中だけモータ M を左回転させる

ととも κ電磁ヲレーキ SLIと電磁クラッチ SLa と

を作動させて両もみ輪 (4)のピッチが広がるよう K

する。またスイッチ SW7が投入されたのであれば

モータ M を右回転させて、もみ輔 (4)の幅を狭くす

る。とれらスイッチ SW，~ SW7の投入期間中は発

光素子いを点滅させて移動中である ζ とを表示さ

せている。そして ζ れらのスイッチ SW.~ SW，か

回)

が傾斜している ζ とと背骨 κ直接もみ輸 (4)があた

らないよう K しているととと Vてよる動作禁止区域

S.としてある。そして動作禁止区域 S.の存在 K よ

って、動作区域 S，も後述する動作から明らかなよ

うK、 X'点よ Pも内側で首や清から腰までのもみ

l倫 (4)の自由な上下動がなされる区間と、 X2点よタ

外側 K あって下方への動作が制限され、またもみ

輪 (4)の収納用ともなる区域と κ実質上二分されて

いる。尚、とのよう K設定した動作区域 S，は人体

の背部 K位置する「つぽ」の存在点を充分 κカバ

ーする範囲でもある。また、最初 K 述べたよう K

、椅子の背もたれ(凶 vclo'けるクツシヨシ郡白1)の形

状が下部 κ沿いて幅を大きくしているのも、 ζ の

動作禁止区域 S.κ 対応させて、動作区域 SIを聞む

よう κ配置したとと K よるものであって、座り心

地の向上と安全性及び人体の必要な箇所 K ついて

はマッサージを行なえるよう Kするとととを図っ

ているものであ D、吏 K はデザイン面 K 沿いても

、肩音sKたいては広範囲なマッサージを行なえる

ものである ζ とを視覚的κうったえるよう κして

岡
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ら手を離せば、その時点の位置でもみ輪 (4)κ よる

もみ上げ動作が再開される。

ただし上記の移動動作 κ シいてスイッチ SW5及

びスイッチ SW.の投入 K よる!ilJ作 K ついてはもみ

輪 (4)の初期位置 K よって動きが異なる。す左わち

本実施例 κたいては、もみ輪 (4)が本来動き得る範

囲内 κ制御回路cpu.内のヲロクラムとして動作禁

止区域 S2を設けてあって、上自己スイッチ SW..SW.

k よるもみ輸 (4)の移動;がとの動作禁止区域 S，κ入

るがそれがあるからである。動作禁止区域 S.とは

第 1 2図及び第 18図 K斜線で示す区域であって

、 y. y.点及び X. XI点とで掴まれる区域である。

ζ の区域 κ沿いてもみ輪 (4)がもみ動作を行なうと

すると眼をはさみ込んだ D肋骨をはさむ危険があ

る。 ζ の危険を除くと同時 κ肩の部分にないては

広範囲なマッサージを行なえるよう κするとと、

そしてもみ輪 (4)の収納Jを行なえるよう κするため

κ、もみ輪 (4)の可動範囲の両側下部κ動作禁止区

域 S.を設けて動作区域 SIを T字状としたわけであ

る。尚、第 1 2図中のわ聞の区域も両もみ輪 (4)(4) 

位省

いるわけである。さて、とのよう KJlj}]作禁止区域

s.を動作区域 SIの両側上部の下方κ存在させた ζ

とからもみ輪 (4)の下動は次の二通りとなる。スイ

ッチ SW5vcよるもみ輪 (4)の下動を行念わせる際 K

もみ輸 (4)の初期位置がとの動作禁止区域 S2の直上

κある時 κは、第 16図のイ区間 K示すよう K ス

イッチ S恥の投入κ従ってまずもみ輸 (4)を下D!lJさ

せ、もみ輸 (4)i.Ji yl点 κ まで下降したならば上下位

随検出回路 Eからの入力で動作指示回路 CIはいっ

たんもみ輪 (4)の下動を停止させて X.点 κくるまで

もみ輸 (4)閣の幅を狭〈さぜ、その後 κもみ輪 (4)を

再度下動さぜるのである。第 12図中の Jl.tート R，

を通るわけである。もみ輪 (4)の初期位憶が h 点の

聞であれば jレート R.VC示すようにまっす<.K下動

する。 ζ のよう κルー jレRIで示すように、下動と

幅を狭〈する動作とが必要左時 κまず y.点 κ遥す

るまで下動を行なわせるよう Vとして lハるのは、下

駁]が y.点を通過するかどうかはスイッチ SW5の操

作を行左う使用者の操作次第であ D、まず幅を狭

〈してから下動させたのでは時としてわずか κ下

岡
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1it1させるだけである κもかかわらず第 1 2図 K 示

すよう左ルート R.を経る ζ とKなるからであって

、遊星装闘 (5lの機能、フ i !:J上下動とビツチ変突

を同時 K行なえない ζ とを考えた場合、設短距離

で移動するよう K しているわけである。そしても

み輪 (4)の初期位嵐が yl点より上であるならスイッ

チ SWeの投入でれまで幅を広くするよう K もみ輪

(4 )は移動し得るが、 yl点より下であれば X2点でも

み輸 (4)の移動を停止させる。いずれにしてももみ

輸 (4) が移動眼界 κ 遥した後もスイッチ SW， ~SW7

の投入が続行される時 K は金負荷を停止させて、

移動限界 K達した ζ とを使用者 K知らぜるよう κ

してなり、またスイッチ SW‘-SW7から手を離し

た時点でもみ上げ動作を再開するよう κしている

。

次 K スイッチ SW.(t(よる機能 K ついて説明する

。乙乙でスイッチ SWaoκ よる「背すじ伸ばし」と

はもみ輪 (4);を回転駆動するととなく上下動さぜ、

もみ輪 (4)の外輪闘を背すじ K治って転動さぜる動

作であ D、スイッチ SW2を「動作」とし、スイツ

位力

灯したままである。すなわちもみ輸 (4);が下動中 K

スイッチ SW.が押されればその時点で第 1 6図中

の口区聞に示すよう κもみ輸 (4)は上動κ転じ、上

動中 K スイッチ SW‘が押されればその時点で下動

κ転ずる。手動反転を行なえるわけである。また

スイツす SW. • S W7が押されたならば、もみ輪 (4)を

XI点と XI点との問 K公いてのみ、もみ輪 (4)聞の幅

を広げた D狭めた Dする動作 κ転じ、乙の後突出

量を色ツ卜して元の動作 κ復帰する。そしてとの

両スイッチ SW，.SW7が押されている聞及び突出量

セット中は発光素子 L.を点滅させる。吏 κy1 • y. 

の位鑑 κもみ輸 (4):が達しでもなお、、 ζ れらの限界

点を越える方向への動作を指定するスイッチ SW.

• SWI が押されて凶る時 κはモータ Mのみを停止

させる。また XI• XJの眼界点 K 達してもなお、スイ

ッチ SW'.SW7が押されている時 κは発光素子 L.oを

点灯させたまま金負荷をオフとし、スイッチ SW.

• SW7 がオフとなれば突出量のセットの後κ回動

反転動作 κ復帰させる。

スイッチ SWIIを投入すれば発光業子 LI1の点灯

側

日開1135 8 -3 2 7 G Q ;.δ) 
チ Sw. 0 を投入すれば前自己のようなデータ信号の送

受 K よって、制御回路CPU2はまずその t準備制作を

行なうととも κ操作器 (6)の発光家子L.oの点灯と発

光孫子 L.の点棋を行なわせる。乙の準備動作とは

もみ輪 (4)が XI点と x・との閥 κある時 κはもみ輪 (4)

閥の幅を狭めて X.点まで移Jp]させ、そして h 点ま

でもみ輪 (4)が移動した時、あるいは初期から XI点

とれとの間 κもみ輪 (4)がある時 Kはもみ輸 (4)を凶

転させて ζ の l副転中(t(;1，"けるリードスイッチ

LSIのオンで発光素子いを消灯させるとともにも

み輪 (4)の上動を闘始させる。もみ輪 (4)の突出量を

最大 κ保った状態で上動を闘始さぜるのである。

そして yl点 κ 達すれば上下位質検出回路 Eからの

入力 κょD モータ M の回転方向を転じて下観JVC移

させる。下端 ys点 κ達すれば逆 κ上動に移る。上

下端で自動反転して動作を継続するのである。ま

たこのスイッチ SW.。κよる動作中κ、スイッチ

SW. - SW7が投入されlると、 ζ れらのスイッチ

SW. - SW7 VCよる動作が上記背すじ仰はしの動作

に割 D込んで実行される。ただし発光素子Laoは点

側

とともに発光索子 L.が点滅し、まずもみ輪 (4)を YI

点まで上動させ、次いで XI点となるまでもみ輪 (4)

の間隔を決める。そしてもみ輸 (4):が Xハ YI点 κ遥

した時 κ発光素子 L.を消灯し、もみ上げを開始す

る。スイッチ b.W.1がいったん投入された後 K スイ

ッチ SW.--SW7 が投入されれば、 ζ れらのスイッ

チ SW，-SW7が投入されている期間中のみ、発光

素子 L.の点滅ととも κもみ上げを停止して上下動

乃至もみ輪 (4)聞の幅変更を行ない、スイッチ sw.

~ SW7が解除されれば発光素子LI1を点灯したまま

とれら κよって移動した位置でもみ輪 (4)の回転κ

よるもみ上げが再開される o スイッチ SW.Iの投入

がなされた左らば発光素子L.，を点灯さぜ、そして

発光素子いを点滅させつつもみ輪 (4)を上下位置検

出回路 E及び幅位櫨検出回路 Fからの入力 K基い

てまず上下動を、そして幅合ぜをして、もみ輪 (4)

が XI Y 1 点 K くれば、発光素子いを消灯して ζ の

時 κはもみ下げ 111作を開始する。更 κスイッチ

SWs.を投入すれば、発光素子LIIの点灯がなされ、

また発光素子いの点誠を伴ない次のよう左動作を

脚)
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経た後κ「背」位蹴κ*けるもみ上げを開始する

。すなわちスイッラ sW..の投入時点κシけるもみ
i繍(4)の位置がy，点よりも上方 κある時κは、つま

Dスイッチ PSIがオンである時 κは第 1 6図中の

ハ区間で示すよう K まずもみ輸 (4)の回転をそれま

での回転方向と同方向で継続させてとの 1回転中

K リードスイッチ LS.がオシした時点で下動 κ移

す。もみ輪 (4)の突出量を小さくした状顧で下動さ

せるのである。 ζ れはそれまで肩や首でもみ運動

を行なっていたもみ輸 (4)を下動 κ移す場合、スイ

ッチ SW.VCよる下動であればスイッチ SWーから手

を離ぜばその時点で下動が停止するものの、スイ

ッチ SW..やスイッチ SWac vcよる指定位臨までの移

動期間中 κついては、その下巌lは使用者の意志 κ

よるものではなく、 itc.後述するよう κスイッチ

SW. ~ SW7の投入で下動が停止するものの、もし

もみ輸 (4)の突出量が大きい状離のまま、両スイッ

チ SW.."'SW" の投入 κ伴なう下動がなされた場

合、もみ輸 (4)7.)..肩などを上方から強〈圧迫する訟

それがある。乙の危険を排除するため K 、まず突

U!l) 

をいったん投入してその指定位霞 K なけるもみ上

げ乃至もみ下げがなされている時 K 、スイッチ

SW.，._， SW7 が投入されればこの指定動作が発光素

子 L.I"_'L..を点灯させたまま割 D込んで実行され

、また乙の指定動作が移動限界 K遥七てもなされ

ている時、あるいはスイッチ SW."_'SW7が同時 κ

Bつ以上投入された時 κは金負荷をオフし、スイ

ッチ SW."_'SW7のオフを待ってもみ上げ乃至もみ

下げの動作を移動した後の位艦で再開する。

以上の説明から明らか左ょう κ、スイッチ SW'1

，._， SWμ あるいは SW..の W ずれかの投入で、手厳)VC

よる位 l貨合わぜを行なわなくとも首，肩，背，腰

の 4箇所のいずれか κもみ輪 (4)が自動的 κ移動し

てその場でもみ動作を開始したり、幅を自動色ツ

卜して背すじ伸ばしを開始するものであるととも

に、乙の自動的 κセットされた場所がマッサージ

を求める位値とずれているような場合 κは手動移

動を行なうためのスイッチ SW‘'"S W7の指定動作が

割り込んで実行され、移動した位置でもみ動作乃

至背すじ伸ばし動作が再開されるものであるため

信司

11問UJ58- 327G~1 (9) 
出量を小さくした後 K下動させるのである。さて

、 ζ の下動で YI点 K 遥した時、もみ輪 (4);が Xa点よ

り広い位憧 K ある時 K はもみ輪 (4)のピッチを狭め

て X，点 K くるよう κし、しかる後 K もみ上げを開

始する。ただしもみ輪 (4)の巴ツチが初期から Xl点

とXaとの樹 κあるならば、もみ輪 (4);がその下動で

わ点 κ達した時 K もみ上げを開始する。更に初期

位鐙がy.点よタ下方でるれは ζ の時κは XI点との
間 K もみ輪 (4)があるので、 y.点κ達するまで上動

を行ない。その後ただち K もみ上げを闘始する。

スイッチ SW..を投入した際 κは発光素子L..が点灯

し、また発光素子 Laの点滅を伴左つでもみ輪 (4)を

Xl点と XI点の聞で且つ y.点 K 位置するよう K もみ

輪 (4):をまず移動さぜる。 ζ の時の下動は前述のス

イッチ SWIIを投入した時と同様 κもみ輪 (4)の突出

量を小さくした後 κ行なわれ、またJj/J作禁止区域

Saを避けて前述のスイッチ SW.を投入した時と同

様の Juート RI， Raを経て y.点 K 達するまで行なわ

れる。その後、もみ輪 (4)VCもみ上げ動作を行なわ

せるのである。尚、 ζ れらスイッチ SWII'" SWa. 

(S~ 

κ、求める位 1離で動作を行なわせ得るものである

。しかも上配動作説明中では述べなかったが、ス

イッチ SWIO'"SWI‘の投入 κ伴なう指定場所への

移動中 κ、つまり発光素子 L.が点滅中 K スイッチ

SW，，._， SW7を操作した場合 Kは動作指示回路 C1κ

沿いて上記指定場所への移動のための出力をキヤ

シセルしてその時点の位債でスイッチ SW.O~SWH

の指定動作を開始ずるよう K して、指定場所への

移動中 K マッサージを求める場所があった時 Kは

、すぐにマッサージに移れるよう κもしているた

め K 操作性がきわめて良好なものである。

ととろでもみ動作 K もみ上げともみ下げとがあ

り、またスイッチ SWIl"_'SW..の投入κよる指定場

所でのもみ動作vcj;，~いて制御回路 CPU .iJ>らの出力

で屑のみをもみ下げとし、他の指定場所 κついて

はもみ上げ動作としている乙とはすで κ述べたが

、これは首や背，膝 K ついてはもみ上げの方が効

果が高〈、肩 κついてはもみ下げの方が高いから

であって、もみ輪 (4)の回転方向を指定する操作ス

イッチを設けず κスイッチ畝の増加 K伴なう繁雑

Cl4) 

-403-

hnd
長方形

hnd
長方形

n
ハイライト表示

n
ハイライト表示



をさけつつ、マツザージ効果の向上をもみ場所の

指定のみで得られるよう κしているものである。

また乙れ κ伴なって、スイッチ SW.を「動作」 κ

した後、スイッチ SW.を操作せず κスイッチ SW.

~ SW7の操作 K よる任意場所でもみ動作を行なわ

ぜている時 Kは、制御回路CPU.7)為らの指令で発光

素子 L.を点滅ではなく点灯状態とし、スイッチ

SW.の操作を促すようにしてある。 ζ れは、肩 K

もみマッサージを行危う場合、もみ下げが効果が

ある K もかかわらず、上配のような際 κは前述の

よう κもみ上げしか行なわないからであって、ス

イッチ SW3を操作して自 IWJEツトした時 K ももみ

輪 14)の位艦の調整を行なえる ζ とからしても、ス

イッチ SW.で任意位蹴のマッサージを行なわぜる

方が好ましいからである。また、とのようなスイ

ッチ SW.の操作を促す表示として、ヲザーなどを

用いてもよいが、準備中表示用の発光素子 L.を兼

用すれば表示も彼雑 K ならずコスト的 κも安価と

なる。準備中の表示の際の点裁を区別するため K

点灯させる他 κ、点滅速度を変えてもよい。

。母

jししたい場合 κは、スイッチ SW.をいったん「収

納」乃至「停止 Jとした後、再度「動作 JVL切換

えればよい。 ζ れらの説明から明らかなよう κ、

操作用のスイッチ群 SW.~ SW，の各操作 κ対する

制御回路CPU.VCかける認識は、スイッチ SW. .ス

イツチ SW.(スイッチ SW.o~ SW"は同順位)、ス

イツチ SW.~ SW，の順位でなされ、特 κ スイッチ

S W. VC 対してスイッチ SW，~ SW7の操作 K よる動

作が制り込み笑行されるものの、スイッチ SW3の

内容がスイッチ SW.~ SW7 VLてキャンセ lレされる

ととは、スイッチ SW3の噂備露1J作中 κなける指定

場所への移動 K 関するスイッチ SW ， ~SW7 による

宇ヤシセ}むを除いてない。

次 κ 制倒l回路CPUω‘らの出力 κ よる金負荷、つ

ま.!J 'Eータ M 、電織づレーキ SLt. S L.、褐磁クラ

ッチ SL.の動作タイ三ンク κついて説明する。第

1 6図は ζ れら金負荷の動作タイ三シクチャー卜

であって、図中 vは発光繁子 L.が点滅する区間、

tはもみ動作乃至背すじ伸ばし動作の笑行区間で

ある。図からも明らかなよう κ、モータ M が閉転

。司

nm]!!;] S8-327G8 (10) 
第 14図 K示す制御回路CPU.内のタイマ一回路

C，は、スイッチ SW.を「動作」とした時点、ある

いはスイッチ SW.が「動作」で電源スイッチ SWt

を投入した時点から略 1 5分後 K スイッチ SW.を

「収納」とした時と同ーのデータ信号を動作指示

凶路 CIVC出力するもので、との時聞が経過した時

K もなあ、スイッチ SW.が「動作 Jvcあればもみ輪

14)の収納動作を開始するよう κしているものであ

る。とれは椅子 K座ってマッサージを受けている

状績のまま使用者が眠ってしまった際を考慮した

ものであり、過剰なマッサ -;iκよる影響を除く

ものである。ただし、使用者が連続してマッサー

ジを受けたい時 K はスイッラ SW2~SW7 の操作で

リセットできるようにしである。マッサージを終

えたい場合 Kはスイッチ SW.を「収納 J乃至「停

止 Jvc切換えればよい。「収納 Jとした際 K は前

述のよう κもみ輪 14);が収納位置κ移動した後、金

負荷がオフとされる。「停止」とした際 κはその

時点で金負荷が才フされる o スイッチ SW.のいず

れかを操作した後、とのスイッチ SW・を宇ヤジセ

包局

を始める時、そのためのスイツチの操作時点から

時間 aだけ遅延して回転を開始するよう K してい

る。また電磁づレーキ SLI.SL.及び電磁クラッチ

SL. のオン動作も時間 P だけ遅延させて;1;~ 1)、更

κ電磁づレーキ SLI.SL.の一方がオンからオフ、

他方がオづからオシへと在る時 κ両者が共 κオシ

κなってモータ MVC過負荷をかけないよう κする

ため κ両者を共κオフとする微小時間 rを設け、

r<α<戸としている。モータ Mがいずれの方向の

回転もスムース K 開始し、またモータ MVC過負荷

がかからないよう κするととも K回転方向が変わ

ると同時 K オンとなる電磁づレ一宇 SLI• S L.が変

わる時陀はそれまでの回転方向 κぉ、けるモータ M

の慣性回転をそれまでの負荷との簸続のしばしの

継続 κて急速 VL$~さまるよう K しているものであ

る。更 K 前述のよう κ金負荷がオフと左る時、特

K スイッチ SW.~ SW7の操作 κよってもみ輪 14)が

移動限界 κ達しても念会、スイッチ SW.~ SW7の

操作が継続していて金負荷をオフとする時、遊星

装瞳 (5)を用いている関係上、モータ M を無負荷と

倒
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すると動作が不定となり、機構上の移動限界をモ

ータ M の慣性回転でオーバーラシするなそれを有

しているので、 ζ の金負荷がオフと在る場合、オ

ーバーラシのシそれを招〈 ζ とのない負荷である

主軸 (1)をモータ MI'L接続するための篭磁づレーキ

S LIを短時間 8だけオンさせたり、オンを継続さ

せてモータ M のt貫性回転をもみJlJ作で吸収するよ

うκしている。乙の時間 8は l秒以内の短時闘で

よく、オーバーラシの完全防止のための消貨電刀

は微小である。

以上のよう κ、本発明 κあっては動作位闘の選

択用のスイッチを操作するだけで、}宵や首、眼等

の指定位櫨までもみ手段が移動するものであって

、求める部位 K もみ手段を簡単 K 移動させる ζ と

ができるものであり、しかも ζ れらのスイッチは

せ
本体と接続コードで擬統された操作器 K設けた〈の

であるので手元操作を容易 K行なえるのはもちろ

ん、本体と操作器と K 夫々パルスコードデータ信

号を送受する制御回路を設けたので、多機鋭化や

操作の簡略化を図ってスイッチ敵が多くなった場

ω) 

ツチを示す。

代理人 弁理士 石団長七

い1)

11関口J58- 327G~) (11) 

合 K も後続コードが大型化せず、 ζ の点 K ないて

も操作揖の操作性が良凶ものである。

4 図面の簡単な説桝

第 1闘は本発明一実施例を背もたれ内 K組み込

んだ椅子の斜視図、第 B図は向上の椅子の背面力

バーを外した状態の斜視図、第 8図は一笑施例の

破断背面図、第告図は同上の破断平面図、第 5図

は向上の側面図、第 6図は向上のギアボックス郁

の破断平面凶、第 7図は上下位置の検出手段の斜

視図、第 8図 (a)(b)は伺上の検出位置の説明図、第

9図はもみ輪聞の幅の検出手段の斜視図、第 1 0 

凶 (a)(b)は向上の検出位艦の説明図、第 1 1図は操

作崩の正面図、第 1 2図はもみ輪の動作範剖及び

両検出手段のIiIJ作とを示す説明図、第 1 3閣は人

体上 κかけるもみ輸の動作範囲の説明白、第 1 4 

凶は一実施例のづロック回路図、第 1 O図は具体

回路図、第 1 6 凶 (I)~ (ヨ)は向上の動作タイムチャ

ートであって、 (4)はもみ手段としてのもみ輪、，6)

は操作器、 (7)は接続コード、 CPUt及びCP U.は夫々

制御回路、 SW'I~ SWa4 は動作位鼠選択用のスイ

帽。

第 i図
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第 12図
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