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【手続補正書】
【提出日】平成26年3月7日(2014.3.7)
【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】
　マーキングエンジンによりプリントマスター（１２０）を用意するシステム（１００）
であって、
　－長手方向軸線（６８０）を有する円柱状サポート（６００）と
　－該円柱状サポート上に少なくとも１層のマークをマークするマーキングヘッドと、を
具備しており、
　〇該円柱状サポートは該マーキングヘッドに対し該サポートの長手方向軸線の周りを第
１速度で回転し、前記回転は該円柱状サポートの接線となる第１速度ベクトル（６７０）
を規定しており、
　〇該マーキングヘッドは該長手方向軸線に平行な低速走査方向に沿って、該第１速度に
対しロックされた第２速度で移動し、前記移動は第２速度ベクトル（６７１）を規定して
おり、
　〇該第１（６７０）及び第２（６７１）速度ベクトルの和（６７２）は該円柱状サポー
トの軸線（６８０）と直交する接線に対し角度αを規定し、
　〇該マーキングヘッドは該長手方向軸線の周りのインターレースされた螺旋路（６１０
，６１１）に沿うマークを創るマーキング要素（６２０，６２１）のＮ個（Ｎ＞１）の平
行な列を有しており、
　〇マーキング要素（６２０，６２１）の各列はマーキングピッチＰ（６３１）を有して
おり、
　〇異なる列の該マーキング要素はマーキングヘッドの解像度をＮ倍に増加するためにイ
ンターレースされており、
　〇インデックス番号ｉを有する第１列のノズルとインデックス番号ｊを有する第２列の
ノズルの間の、該長手方向軸線に直交する方向の距離は、Ｄ[ｉ][ｊ]（６６０）の非ゼロ
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値を有しており、この距離Ｄ[ｉ][ｊ]（６６０）は該螺旋路（６１０，６１１）間の不均
等間隔（６４０，６４１）を導入しており、
－該第１及び第２列（６２０，６２１）のノズル間の、該円柱状サポートの長手方向軸線
（６８０）の方向で測定した距離（９２０）がｍ＊Ｐ／Ｎ＋ｒ＊Ｄ[ｉ][ｊ]＊ｔａｎ（α
）に等しく、ここでｍは整数であり、そして０．１＜ｒ＜１．９であり、それにより螺旋
路（９５０，９５１）の間の間隔（９１０）の不均等さが減じられるか、又は取り除かれ
る該システム。
【請求項２】
　前記マーキングヘッドがインクジェットプリントヘッドであり、前記マーキング要素が
インクジェットノズルである請求項１に記載のシステム。
【請求項３】
　前記プリントマスターがフレキソグラフィックプリントマスターである請求項１から２
の何れか１つに記載のシステム。
【請求項４】
　前記マーキングヘッドがレーザーヘッドであり、前記マーキング要素がレーザー要素で
ある請求項１に記載のシステム。
【請求項５】
　０．５＜ｒ＜１．５である請求項１から４の何れか１つに記載のシステム。
【請求項６】
　マーキングヘッドを有するマーキングエンジンによりプリントマスター（１２０）を用
意する方法であって、
　－長手方向軸線（６８０）を有する円柱状サポート（６００）上に、マーキングヘッド
を用いて、少なくとも１層のマークをマークする過程と、
　－該マーキングヘッドに対し、該円柱状サポートを該長手方向軸線の周りに第１速度で
回転させる過程であって、該回転が該円柱状サポート（６００）の接線となる第１速度ベ
クトル（６７０）を規定する、該回転させる過程と、
　－該マーキングヘッドを、該長手方向軸線（６８０）に平行な低速走査方向に、該第１
速度にロックされた第２速度で移動させる過程であって、該移動が第２速度ベクトル（６
７１）を規定する、該移動させる過程と、を具備しており、
　－該第１（６７０）及び第２速度（６７１）ベクトルの和（６７２）が、該円柱状サポ
ートの軸線（６８０）に直交する接線に対し角度αを規定し、
　－該マーキングヘッドが、該長手方向軸線（６８０）の周りのインターレースされた螺
旋路（６１０，６１１）に沿いマークを創るマーキング要素のＮ個（Ｎ＞１）の平行な列
（６２０，６２１）を有しており、
　－マーキング要素の各列はマーキングピッチＰ（６３１）を有し、異なる列（６２０，
６２１）の該マーキング要素はマーキングヘッドの解像度をＮ倍に増加させるためにイン
ターレースされており、
　－インデックス番号ｉを有するノズルの第１列とインデックス番号ｊを有するノズルの
第２列の間の長手方向軸線に直交する方向の距離が、非ゼロの値Ｄ[ｉ][ｊ]（６６０）を
有しており、この距離Ｄ[ｉ][ｊ]（６６０）は該螺旋路（６１０，６１１）間の不均等間
隔（６４０，６４１）を導入しており、該方法が更に、
　－マーキング要素の２つの隣り合う列（６２０，６２１）の該マーキング要素を、該円
柱状サポートの長手方向軸線の方向に、ｐ＊Ｐ／Ｎ＋ｒ＊Ｄ[ｉ][ｊ]＊ｔａｎ（α）に等
しい距離（９２０）をシフトする追加過程を具備しており、ここで０．１＜ｒ＜１．９で
あり、jは整数であり、そのため螺旋路（９５０，９５１）の間の間隔の（９１０）の不
均等さが減じられるか、又は除かれる該方法。
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