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【手続補正書】
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【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】
　駆動信号に対する非線形応答により特徴づけられるデバイスを駆動するのに適したデバ
イスドライバ回路であって、
　デバイス非線形応答曲線に関連する補償されていない駆動信号（ｘｉ）を生成するよう
に構成されるドライバ入力回路要素と、
　前記補償されていない駆動信号（ｘｉ）を受け取るように構成され、関連する補償され
たデバイス駆動曲線を有するパラメトリックベジェ関数Ｂ（ｔ）に基づいて対応する補償
された駆動信号（ｙｏ）を生成するように構成される補償回路要素であって、前記Ｂ（ｔ
）が、
　前記補償されたデバイス駆動曲線上の（ｘｉ，ｙｏ）のための最小及び最大値にそれぞ
れ対応する固定された開始ポイントと固定された終了ポイントと、
　Ｂ（ｔ）に従って前記補償された駆動信号（ｙｏ）を発生するために用いられ、座標（
ｘｃ，ｙｃ）により特徴づけられる予め定義される制御ポイントＰ１と、
　０から１の正規化された値に対応する範囲を有するパラメータｔと、
　により特徴づけられ、
　前記補償回路要素がパラメトリック関数と出力関数とを例示する補償算術論理を含み、
　前記パラメトリック関数補償算術論理が、少なくとも（ｘｉ）と（ｘｃ）とに応答して
、Ｂ（ｔ）に従って前記補償されたデバイス駆動曲線上に対応するパラメータｔの値を発
生し、
　前記出力関数補償算術論理が、少なくとも前記結果のパラメータｔの値と（ｙｃ）とに
応答して、Ｂ（ｔ）に従って前記対応する補償された駆動信号ｙｏを発生する、
　前記補償回路要素と、
　前記補償された駆動信号（ｙｏ）に基づいて前記デバイスを駆動するように構成される
、ドライバ出力回路要素と、
　を含む、回路。
【請求項２】
　請求項１に記載の回路であって、
　前記パラメトリックベジェ関数が２つの制御ポイントＰ１とＰ２とを有する３次関数で
ある、回路。
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【請求項３】
　請求項１に記載の回路であって、
　前記補償された曲線がｘｉ＝２（１－ｔ）ｔｘｃ＋ｔ２及びｙｏ＝２（１－ｔ）ｔｙｃ

＋ｔ２として表され得る、回路。
【請求項４】
　請求項３に記載の回路であって、
　前記パラメトリック関数補償算術論理が１つの乗算と１つの加算と１つの平方根と１つ
の減算と１つの除算とを含み、前記出力関数補償算術論理が２つの乗算と１つのシフトと
１つの加算とを含む、回路。
【請求項５】
　請求項１に記載の回路であって、
　前記デバイスが少なくとも１つの発光ダイオード（ＬＥＤ）であり、前記補償されてい
ない駆動信号（ｘｉ）が前記少なくとも１つのＬＥＤを駆動する順方向電流であり、前記
デバイス非線形応答曲線がＬＥＤ輝度に対する人間の知覚応答に対応する、回路。
【請求項６】
　請求項１に記載の回路であって、
　前記補償されていない駆動信号（ｘｉ）と前記補償された駆動信号（ｙｏ）とが実質的
に等しいビット精度を有するデジタル信号である、回路。
【請求項７】
　請求項１に記載の回路であって、
　前記補償回路要素が、制御ポイントＰ１座標（ｘｃ，ｙｃ）と座標（ｘｃ，ｙｃ）から
導かれる１つ以上の定数ｋｎとを記憶する、回路。
【請求項８】
　駆動信号に対する非線形応答により特徴づけられる発光ダイオード（ＬＥＤ）を駆動す
るのに適したＬＥＤドライバであって、
　少なくとも１つのＬＥＤのためのＬＥＤ非線形応答曲線に関連する補償されていない駆
動信号（ｘｉ）を生成するように構成されるドライバ入力回路要素と、
　前記補償されていない駆動信号から前記少なくとも１つのＬＥＤのための補償された駆
動信号を生成するように構成され、関連する補償されたデバイス駆動曲線を有するパラメ
トリックベジェ関数Ｂ（ｔ）に基づいて対応する補償された駆動信号（ｙｏ）を生成する
ように構成される補償回路要素であって、前記Ｂ（ｔ）が、
　前記補償されたデバイス駆動曲線上の（ｘｉ，ｙｏ）のための最小及び最大値にそれぞ
れ対応する固定された開始ポイントと固定された終了ポイントと、
　Ｂ（ｔ）に従って前記補償された駆動信号（ｙｏ）を発生するために用いられ、座標（
ｘｃ，ｙｃ）により特徴づけられる予め定義される制御ポイントＰ１と、
　０から１の正規化された値に対応する範囲を有するパラメータｔと、
　により特徴づけられ、
　前記補償回路要素がパラメトリック関数と出力関数とを例示する補償算術論理を含み、
　前記パラメトリック関数補償算術論理が、少なくとも（ｘｉ）と（ｘｃ）とに応答して
、Ｂ（ｔ）に従って前記補償されたデバイス駆動曲線上に対応するパラメータｔの値を発
生し、
　前記出力関数補償算術論理が、少なくとも前記結果のパラメータｔの値と（ｙｃ）とに
応答して、Ｂ（ｔ）に従って前記対応する補償された駆動信号ｙｏを発生する、前記補償
回路要素と、
　前記補償された駆動信号を用いて前記少なくとも１つのＬＥＤを駆動するように構成さ
れるドライバ出力回路要素と、
　を含む、ＬＥＤドライバ。
【請求項９】
　請求項８に記載のＬＥＤドライバであって、
　前記パラメトリックベジェ関数が２つの制御ポイントＰ１とＰ２とを有する３次関数で
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ある、ＬＥＤドライバ。
【請求項１０】
　請求項９に記載のＬＥＤドライバであって、
　前記補償されていない駆動信号ｘｉと前記補償された駆動信号ｙｏとが実質的に同じビ
ット精度を有するデジタル信号である、ＬＥＤドライバ。
【請求項１１】
　請求項８に記載のＬＥＤドライバであって、
　前記補償された曲線がｘｉ＝２（１－ｔ）ｔｘｃ＋ｔ２及びｙｏ＝２（１－ｔ）ｔｙｃ

＋ｔ２として表され得る、ＬＥＤドライバ。
【請求項１２】
　請求項８に記載のＬＥＤドライバであって、
　前記パラメトリック関数補償算術論理が１つの乗算と１つの加算と１つの平方根と１つ
の減算と１つの除算とを含み、前記出力関数補償算術論理が２つの乗算と１つのシフトと
１つの加算とを含む、ＬＥＤドライバ。
【請求項１３】
　請求項８に記載のＬＥＤドライバであって、
　前記補償されていない駆動信号（ｘｉ）が前記少なくとも１つのＬＥＤを駆動する順方
向電流であり、前記デバイス非線形応答曲線がＬＥＤ輝度に対する人間の知覚応答に対応
する、ＬＥＤドライバ。
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