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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第１区分
【発行日】平成21年7月16日(2009.7.16)

【公開番号】特開2007-47166(P2007-47166A)
【公開日】平成19年2月22日(2007.2.22)
【年通号数】公開・登録公報2007-007
【出願番号】特願2006-216241(P2006-216241)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｃ  19/56     (2006.01)
   Ｇ０１Ｐ   9/04     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｃ  19/56    　　　　
   Ｇ０１Ｐ   9/04    　　　　

【手続補正書】
【提出日】平成21年6月2日(2009.6.2)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　θτ＝振動駆動軸と主減衰軸の間の角度
　θω＝振動駆動軸と主弾性軸の間の角度
　τ１及びτ２＝各主減衰軸における減衰時定数
　ω１及びω２＝各主弾性軸における共振周波数
　ｋ＝梁に対する形状依存拡大縮小定数として、
　バイアスがｓｉｎ２θτ（１／τ１－１／τ２）／２ｋ　ｒａｄ／ｓｅｃに等しく、
　直角位相がｓｉｎ２θω（ω１－ω２）／２ｋ　ｒａｄ／ｓｅｃに等しい、
　クラスIIコリオリ振動ジャイロスコープ（ＣＶＧ）と、
　バイアスをほぼ零に減少させる手段と、
　直角位相をほぼ零に減少させる手段を備えた振動ジャイロスコープ。
【請求項２】
　前記ジャイロスコープのジャイロバイアス及び直角位相の大きさは、リアルタイムに連
続的に減少されることを特徴とする請求項１に記載の振動ジャイロスコープ。
【請求項３】
　θτ＝振動駆動軸と主減衰軸の間の角度
　θω＝振動駆動軸と主弾性軸の間の角度
　τ１及びτ２＝各主減衰軸における減衰時定数
　ω１及びω２＝各主弾性軸における共振周波数
　ｋ＝梁に対する形状依存拡大縮小定数として、
　ジャイロスコープのバイアスはｓｉｎ２θτ（１／τ１－１／τ２）／２ｋ　ｒａｄ／
ｓｅｃに等しく、ジャイロスコープの直角位相はｓｉｎ２θω（ω１－ω２）／２ｋ　ｒ
ａｄ／ｓｅｃに等しい、クラスIIコリオリ振動ジャイロスコープ（ＣＶＧ）を設けるステ
ップと、
　バイアスをほぼ零に減少させるステップと、
　直角位相をほぼ零に減少させるステップを備えた振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項４】
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　サーボ機構が動作可能に前記ジャイロスコープに結合され、推定されるバイアスを零に
するように、前記サーボ機構によりジャイロスコープへの駆動信号の調整を制御するステ
ップをさらに備えたことを特徴とする請求項３に記載の振動ジャイロスコープの駆動方法
。
【請求項５】
　前記ジャイロスコープは、前記ジャイロスコープに動作可能に接続された駆動電極及び
検出電極により駆動され、
　前記ジャイロスコープの直角位相をほぼ零に減少させるステップにおいて、
　前記駆動電極及び検出電極にＤＣ電圧を印加するステップと、
　前記ＤＣ電圧を介して、前記ジャイロスコープの主弾性軸の方向を変化させる負の静電
気ばねを梁に生じさせるステップをさらに備えたことを特徴とする請求項３に記載の振動
ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項６】
　角速度サーボ機構が動作可能に前記ジャイロスコープに結合され、前記ＤＣ電圧の大き
さ及び割合は、前記主弾性軸を駆動軸に一致させるように、かつ角速度サーボ機構の直角
位相部分を零に減少させるようにサーボ制御されることを特徴とする請求項５に記載の振
動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項７】
　振動梁ジャイロスコープにおける梁と、
　その梁に動作可能に結合され、前記梁を振動させるように駆動する駆動部品と、
　前記梁の振動を零に減少させる手段と、
　前記梁の直角位相を零に減少させる手段を備え、
　前記梁の直交する２つの面においてコリオリ力により振動を誘発させることを特徴とす
る振動ジャイロスコープ。
【請求項８】
　前記駆動部品は、前記梁の側面に対して約４５度に前記梁の角を交差して発振させるよ
うに前記梁を駆動し、
　小さな寸法公差が主弾性軸に沿った共振周波数がずれる原因となるときに、結果として
生じる４５度の駆動方向が、梁の主弾性軸の方向とほぼ一致することを特徴とする請求項
７に記載の振動ジャイロスコープ。
【請求項９】
　前記駆動部品は、前記梁の側面に対して約４５度に前記梁の角を交差して発振させるよ
うに前記梁を駆動し、
　前記梁の公差のばらつきが小さいときに、主減衰軸が梁の面に対してほぼ４５度の方向
になることを特徴とする請求項７に記載の振動ジャイロスコープ。
【請求項１０】
　前記ジャイロスコープのジャイロバイアス及び直角位相の大きさがリアルタイムに連続
的に減少されることを特徴とする請求項７に記載の振動ジャイロスコープ。
【請求項１１】
　前記振動梁は、第１及び第２の方向において、振動に対してほぼ対称な長方形、三角形
、六角形又は円形のプリズム（柱）を備えていることを特徴とする請求項７に記載の振動
ジャイロスコープ。
【請求項１２】
　前記第１の方向は前記第２の方向にほぼ直交することを特徴とする請求項１１に記載の
振動ジャイロスコープ。
【請求項１３】
　前記振動梁を平面で支持するフレームをさらに備え、前記第１の方向は面内方向であり
、前記第２の方向は面外方向であることを特徴とする請求項１２に記載の振動ジャイロス
コープ。
【請求項１４】
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　２つの主弾性軸と２つの主減衰軸を含む梁を有する２次元軸対称発振器を設けるステッ
プと、
　発振するための駆動部品で前記梁を駆動するステップと、
　前記梁のバイアスを零に減少させるステップと、
　前記梁の直角位相を零に減少させるステップを備えた振動ジャイロスコープの駆動方法
。
【請求項１５】
　前記梁の１つの面の駆動信号を増加させ、前記梁の面に直交する面の駆動信号を減少さ
せることにより、一定の駆動振幅を維持しつつ、前記梁の駆動軸と主減衰軸の間の角度を
零に減少させるステップをさらに含むことを特徴とする請求項１４に記載の振動ジャイロ
スコープの駆動方法。
【請求項１６】
　サーボ機構が前記梁に動作可能に結合され、推定されるバイアスを零にするように、前
記サーボ機構により前記梁の直交する２つの面への駆動信号の調整を制御するステップを
さらに備えたことを特徴とする請求項１５に記載の振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項１７】
　前記梁は、前記梁に動作可能に接続された駆動電極及び検出電極により駆動され、
　前記梁の直角位相をほぼ零に減少させるステップにおいて、
　前記駆動電極及び検出電極にＤＣ電圧を印加するステップと、
　前記ＤＣ電圧を介して、前記梁の直交する面の間を調整し、それにより、前記梁の主弾
性軸の方向を変化させる負の静電気ばねを梁に生じさせるステップをさらに備えたことを
特徴とする請求項１４に記載の振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項１８】
　角速度サーボ機構が動作可能に前記ジャイロスコープに結合され、前記ＤＣ電圧の大き
さ及び割合は、前記主弾性軸を駆動軸に一致させるように、かつ角速度サーボ機構の直角
位相部分を零に減少させるようにサーボ制御されることを特徴とする請求項１７に記載の
振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項１９】
　２つの主弾性軸と２つの主減衰軸を含む梁を有する２次元軸対称発振器を設けるステッ
プと、
　前記梁の側面に対して約４５度に前記梁の角を交差して発振させるように、駆動部品に
より前記梁を駆動するステップと、
　第１の期間において、前記梁の一対の面に垂直な方向において、前記梁の駆動軸に沿っ
て前記梁を駆動し、コリオリ力と対をなす振動を、前記梁の直交する一対の面に垂直な前
記梁の検出軸に沿って検出するステップと、
　第２の期間中、前記梁を駆動する駆動軸と検出軸を反転させるステップと、
　前記梁のバイアスを零に減少させるステップと、
　前記梁の直角位相を零に減少させるステップを備えた振動ジャイロスコープの駆動方法
。
【請求項２０】
　前記梁の１つの面の駆動信号を増加させ、前記梁の面に直交する面の駆動信号を減少さ
せることにより、一定の駆動振幅を維持しつつ、前記梁の駆動軸と主減衰軸の間の角度を
零に減少させるステップをさらに含むことを特徴とする請求項１９に記載の振動ジャイロ
スコープの駆動方法。
【請求項２１】
　サーボ機構が前記梁に動作可能に結合され、推定されるバイアスを零にするように、前
記サーボ機構により前記梁の直交する２つの面への駆動信号の調整を制御するステップを
さらに備えたことを特徴とする請求項２０に記載の振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項２２】
　前記梁は、前記梁に動作可能に接続された駆動電極及び検出電極により駆動され、
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　前記梁の直角位相をほぼ零に減少させるステップにおいて、
　前記駆動電極及び検出電極にＤＣ電圧を印加するステップと、
　前記ＤＣ電圧を介して、前記梁の直交する面の間を調整し、それにより、前記梁の主弾
性軸の方向を変化させる負の静電気ばねを梁に生じさせるステップをさらに備えたことを
特徴とする請求項２１に記載の振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項２３】
　角速度サーボ機構が動作可能に前記発振器に結合され、前記ＤＣ電圧の大きさ及び割合
は、前記主弾性軸を駆動軸に一致させるように、かつ角速度サーボ機構の直角位相部分を
零に減少させるようにサーボ制御されることを特徴とする請求項１９に記載の振動ジャイ
ロスコープの駆動方法。
【請求項２４】
　小さな寸法公差が主弾性軸に沿った共振周波数がずれる原因となるときに、結果として
生じる４５度の駆動方向が、梁の主弾性軸の方向とほぼ一致することを特徴とする請求項
１９に記載の振動ジャイロスコープの駆動方法。
【請求項２５】
　前記駆動部品は、少なくとも１つの静電気駆動部品、磁気駆動部品及び圧電駆動部品を
備えたことを特徴とする請求項７乃至請求項１３のいずれか一項に記載の振動ジャイロス
コープ。
【請求項２６】
　前記駆動部品はセンサ部品として機能し、少なくとも１つの容量ピックオフセンサ、磁
気ピックオフセンサ、圧電抵抗センサ及び圧電ピックオフセンサを備えたことを特徴とす
る請求項２５に記載の振動ジャイロスコープ。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】発明の名称
【補正方法】変更
【補正の内容】
【発明の名称】振動ジャイロスコープ及びその駆動方法
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００１】
　本発明は、一般的に電気機械システムに関し、特に振動梁の駆動及び検出モードに関す
る。さらに具体的には、クラスIIコリオリ振動ジャイロスコープにおけるバイアス及び直
角位相の減少に関する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　一例を挙げれば、振動梁１０２の駆動振動は、第１の方向（例えば、面外の方向）に沿
う。そのため、駆動／検出部品１０５及び１０６は、振動梁１０２の駆動部品として機能
し、駆動／検出部品１１０及び１１２は、振動梁１０２のピックオフセンサとして機能す
る。他の例においては、振動梁１０２の駆動振動は、第２の方向（例えば、面内の方向）
に沿う。その場合、駆動／検出部品１１０及び１１２は、振動梁１０２の駆動部品として
機能し、駆動／検出部品１０５及び１０６は、振動梁１０２のピックオフセンサとして機
能する。
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【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１１】
　振動梁１０２は、垂直（上下）振動のための１又はそれ以上の節軸を備えている。例え
ば、振動梁１０２の垂直振動は、その節軸に対して生じる。振動梁１０２は、水平振動の
ための１又はそれ以上の節軸を有している。例えば、振動梁１０２の水平振動は、その節
軸に対して生じる。垂直振動のための節軸と水平振動のための節軸は、節点において交差
する。節点は、複数のほぼ直交する方向の内１又はそれ以上の方向において、振動に対し
てほぼ静止している。例えば、節点は、垂直振動及び水平振動の両方のあいだ、ほぼ静止
している。振動梁１０２は、その振動梁１０２の節点において、フレーム１１８を振動梁
１０２に結合するように機能する１又はそれ以上の接続部品１２０を有している。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２１】
　図２は、本発明の方法及び装置の一実施形態において、角を交差するように梁を駆動す
る理由を説明する図である。主減衰軸２０２はＸ軸２０４からθＤだけオフセットしてお
り、主弾性軸２０６はＸ軸２０４からθＸだけオフセットしている。ＸＰ２０８（Ｘピッ
クオフ軸）はＸ軸２０４からθＸだけオフセットしており、ＹＰ２１０（Ｙピックオフ軸
）はＹ軸２１２からθＹだけオフセットしている。
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