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(57)【要約】
【課題】接続対象の出力インピーダンスの影響を本質的
に受けないバランスドアーマチュアアセンブリを提供す
る。
【解決手段】バランスドアーマチュアドライバアセンブ
リは、コイル囲まれたアーマチュアを含む第１のバラン
スドアーマチュアドライバを備える。第１のバランスド
アーマチュアドライバは、コイルの各端点１２，１４を
正側信号線及び負側信号線を含む配線部６にそれぞれ接
続する２つのタップを有している。コイルの中間点１６
が、端点１２，１４のうちの一方に、コイルが当該中間
点１６と端点１２，１４のうちの当該一方との間で短絡
するように電気的に接続されている。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　コイルに囲まれたアーマチュアを含む第１のバランスドアーマチュアドライバであって
、前記コイルの各端点（１２，１４）を正側信号線及び負側信号線を含む配線部（６）に
それぞれ接続する２つのタップを有する第１のバランスドアーマチュアドライバを備える
バランスドアーマチュアドライバアセンブリであって、
　前記コイルの中間点（１６）が、前記端点（１２，１４）のうちの一つに、前記コイル
が当該中間点と前記端点（１２，１４）のうちの前記一つの端点との間で短絡するように
、電気的に接続されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項２】
　請求項１に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、さらに、
　コイルに囲まれたアーマチュアを含む第２のバランスドアーマチュアドライバであって
、前記コイルの各端点（２２，２４）および／または中間点（２６）を前記配線部（６）
にそれぞれ接続する３つのタップを有する第２のバランスドアーマチュアドライバを備え
、
　前記第１のバランスドアーマチュアドライバと前記第２のバランスドアーマチュアドラ
イバとが、当該第１のバランスドアーマチュアドライバの出力においてハイパスフィルタ
が実現されるように配線されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項３】
　請求項２に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第１のバ
ランスドアーマチュアドライバの前記中間点（１６）が、前記第１のバランスドアーマチ
ュアドライバの前記端点（１２，１４）のうちの一方の端点（１４）であって、前記配線
部（６）の前記負側信号線に接続された端点（１４）に電気的に接続されている、バラン
スドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項４】
　請求項３に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第１のバ
ランスドアーマチュアドライバの他方の端点（１２）が、前記第２のバランスドアーマチ
ュアドライバの一方の端点（２２）に配線されており、前記第２のバランスドアーマチュ
アドライバの前記中間点（２６）が、前記配線部（６）の前記負側信号線に接続されてお
り、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点（２４）が、前記配線部（
６）の前記正側信号線に接続されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項５】
　請求項４に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、さらに、
　前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記他方の端点（１２）と前記第２のバ
ランスドアーマチュアドライバの前記一方の端点（２２）の間に直列に配置されたコンデ
ンサ（２８）、
　を備える、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項６】
　請求項３に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第１のバ
ランスドアーマチュアドライバの前記他方の端点（１２）が、前記第２のバランスドアー
マチュアドライバの前記中間点（２６）へと、これらの間にコンデンサ（２８）が直列に
配置されるように配線されており、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの一方の
端点（２４）が、前記配線部（６）の前記負側信号線に接続されており、前記第２のバラ
ンスドアーマチュアドライバの前記他方の端点（２２）が、前記配線部（６）の前記正側
信号線に接続されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項７】
　請求項１に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、さらに、
　コイルに囲まれたアーマチュアを含む第２のバランスドアーマチュアドライバであって
、前記コイルの各端点（２２，２４）および／または中間点（２６）を前記配線部（６）
にそれぞれ接続する３つのタップを有する第２のバランスドアーマチュアドライバを備え
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、
　前記第１のバランスドアーマチュアドライバと前記第２のバランスドアーマチュアドラ
イバとが、当該第１のバランスドアーマチュアドライバの出力においてローパスフィルタ
が実現されるように配線されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項８】
　請求項７に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第１のバ
ランスドアーマチュアドライバの前記中間点（１６）が、前記第１のバランスドアーマチ
ュアドライバの前記端点（１２，１４）のうちの一方の端点（１２）であって、前記配線
部（６）の前記正側信号線に接続された端点（１２）に電気的に接続されている、バラン
スドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項９】
　請求項８に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第１のバ
ランスドアーマチュアドライバの他方の端点（１４）が、前記第２のバランスドアーマチ
ュアドライバの一方の端点（２４）に接続されており、前記第２のバランスドアーマチュ
アドライバの他方の端点（２２）が、前記配線部（６）の前記正側信号線に接続されてお
り、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点（２６）が、前記配線部（
６）の前記負側信号線に接続されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項１０】
　請求項８に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第１のバ
ランスドアーマチュアドライバの前記他方の端点（１４）と前記第２のバランスドアーマ
チュアドライバの前記中間点（２６）とが、前記配線部（６）の前記負側信号線に接続さ
れており、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの一方の端点（２２）が、前記配
線部（６）の前記正側信号線に接続されており、前記第２のバランスドアーマチュアドラ
イバの他方の端点（２４）が、コンデンサ（２８）と直列で、前記第１のバランスドアー
マチュアドライバの前記中間点（１６）および前記配線部（６）の前記正側信号線に接続
された前記一方の端点（２２）へと接続されており、前記配線部（６）の前記正側信号線
と前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点（１６）の間に、抵抗（３０
）が直列でさらに配置されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項１１】
　請求項１に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、さらに、
　コイルに囲まれたアーマチュアを含む第２のバランスドアーマチュアドライバであって
、前記コイルの各端点（２２，２４）および／または中間点（２６）を前記配線部（６）
にそれぞれ接続する３つのタップを有する第２のバランスドアーマチュアドライバを備え
、
　前記第１のバランスドアーマチュアドライバと前記第２のバランスドアーマチュアドラ
イバとが、当該第１のバランスドアーマチュアドライバの出力においてバンドパスフィル
タが実現されるように配線されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項１２】
　請求項１１に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリにおいて、前記第２の
バランスドアーマチュアドライバの端点（２２，２４）のうちの一方の端点（２２）が、
前記配線部（６）の前記負側信号線に接続されており、前記第１のバランスドアーマチュ
アドライバの前記中間点（１６）が、前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記
端点（１２，１４）のうちの一方の端点（１２）であって、前記配線部（６）の前記正側
信号線に接続された端点（１２）に電気的に接続されており、前記第２のバランスドアー
マチュアドライバ（２６）の前記中間点（２６）も、前記配線部（６）の前記正側信号線
に接続されており、前記第１のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点（１４）と
前記第２のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点（２４）とが、互いに対して配
線されていると共に、コンデンサ（２８）と直列で、前記配線部（６）の前記正側信号線
へと接続されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項１３】
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　請求項１から１２のいずれか一項に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリ
において、前記第１のバランスドアーマチュアドライバが、前記コイルの前記端点のうち
の一つまたは前記中間点にそれぞれ接続された３つのタップを有しており、前記コイルを
前記中間点と前記端点（１２，１４）のうちの前記一方との間で短絡（１６）させる電気
的接続が、対応する前記タップ同士を電気的に配線することによって実現されている、バ
ランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項１４】
　請求項１から１２のいずれか一項に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリ
において、前記第１のバランスドアーマチュアドライバが、前記コイルの前記端点のうち
の一つにそれぞれ接続された２つのタップを有しており、前記コイルを前記中間点と前記
端点（１２，１４）のうちの前記一方との間で短絡（１６）させる電気的接続が、前記コ
イル内で実現されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【請求項１５】
　請求項１から１４のいずれか一項に記載のバランスドアーマチュアドライバアセンブリ
において、さらに、
　入力信号のための入力回路（４）、
　を備え、前記配線部（６）の前記正側信号線が前記入力回路（４）の正側出力に接続さ
れ、前記配線部（６）の前記負側信号線が前記入力回路（４）の負側出力に接続されてい
る、バランスドアーマチュアドライバアセンブリ。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、インイヤー型オーディオの分野に関し、特にはバランスドアーマチュアドラ
イバに基づく装置の分野に関する。
【背景技術】
【０００２】
　バランスドアーマチュアドライバ式スピーカー（インイヤーモニターつまりＩＥＭとも
称される）の分野は、過去２０年間で驚くべき進化を遂げている。これらスピーカーは、
極めて高い感度を有する品質のような高い忠実度を発揮することができ、携帯性に優れる
用途を可能にした。結果として、ＩＥＭの使用範囲は、ステージ上のモニタリングからオ
ーディオ愛好家に至るまで大きく広がった。
【０００３】
　当初のＩＥＭでは、一つのドライバ（一般的には、バランスドアーマチュア型のドライ
バ）が音声スペクトル全体を担っていた。次第に、複数のドライバを備えるＩＥＭが製造
されるようになり、優れた再生品質を可能にした。ＩＥＭの進歩に伴い、優れたデジタル
音源、特には優れたデジタルオーディオプレーヤー（ＤＡＰとしても知られる）が開発さ
れるようになった。
【０００４】
　過去数年間に浮上した技術的問題として、デジタルオーディオプレーヤーのヘッドフォ
ンアンプ（増幅器）の出力インピーダンスがＩＥＭによる音声再生品質に与える影響が挙
げられ、これは低音域周波数の再生に悪影響を及ぼす。
【０００５】
　ＩＥＭによる音楽演出（音楽のレンダリング（表情））を変えないためには、当該ＩＥ
ＭのインピーダンスがＤＡＰの出力インピーダンスの８倍以上でなければならないと世間
一般で容認されている。
【０００６】
　つまり、消費者は、ＩＥＭの選択肢を広げるのであれば極めて低いインピーダンスのＤ
ＡＰを購入するしかなく、あるいは、高い出力インピーダンスを維持するのであれば十分
なインピーダンスを有する非常に限られた数のＩＥＭからしか選ぶことができない。しか
も、高いインピーダンスを有するＩＥＭの場合には、同等の音圧レベル（ＳＰＬ）を実現
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するのに携帯型音源からの電力がより多く必要となり、電池の消耗が増える。典型的に、
スマートフォンは、１００オーム超のインピーダンスを有するＩＥＭを給電するのに適し
ていないと考えられている。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明は、上記の状況を改善することに向けられている。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　これは、コイルに囲まれたアーマチュアを含む第１のバランスドアーマチュアドライバ
であって、前記コイルの各端点を正側信号線及び負側信号線を含む配線部にそれぞれ接続
する２つのタップを有する第１のバランスドアーマチュアドライバを備えるバランスドア
ーマチュアドライバアセンブリであって、前記コイルの中間点（intermediate point）が
、前記端点のうちの一方に、前記コイルが当該中間点と前記端点のうちの前記一方との間
で短絡するように、電気的に接続されている、バランスドアーマチュアドライバアセンブ
リにより達成される。
【０００９】
　このバランスドアーマチュアアセンブリは、当該アセンブリに接続される音声増幅器の
出力インピーダンスの影響をほとんど受けないので有利である。本願の出願人は、従来の
アセンブリでのバランスドアーマチュアが実際のところ誘導的に動作するのに対し、本発
明にかかるバランスドアーマチュアはほぼ抵抗として動作するため、前記音声増幅器の出
力インピーダンスの影響をほとんど受けないことが驚くべきことに達成されるのを見出し
た。
【００１０】
　他の実施形態では、前記バランスドアーマチュアアセンブリが、下記の少なくとも１つ
の構成を備え得る：
【００１１】
　－前記バランスドアーマチュアアセンブリは、さらに、コイルに囲まれたアーマチュア
を含む第２のバランスドアーマチュアドライバであって、前記コイルの各端点および／ま
たは中間点を前記配線部にそれぞれ接続する３つのタップを有する第２のバランスドアー
マチュアドライバを備え、前記第１のバランスドアーマチュアドライバと前記第２のバラ
ンスドアーマチュアドライバとが、当該第１のバランスドアーマチュアドライバの出力に
おいてハイパスフィルタが実現されるように配線されている；
【００１２】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点が、前記端点のうちの一方
の端点であって、前記配線部の前記負側信号線に接続された端点に電気的に接続されてい
る；
【００１３】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点が、前記第２のバランスド
アーマチュアドライバの一方の端点に配線されており、前記第２のバランスドアーマチュ
アドライバの前記中間点が、前記配線部の前記負側信号線に接続されており、前記第２の
バランスドアーマチュアドライバの他方の端点が、前記配線部の前記正側信号線に接続さ
れている；
【００１４】
　－前記バランスドアーマチュアアセンブリは、さらに、前記第１のバランスドアーマチ
ュアドライバの前記他方の端点と前記第２のバランスドアーマチュアドライバの前記一方
の端点との間に直列に配置されたコンデンサを備える；
【００１５】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記他方の端点が、前記第２のバラン
スドアーマチュアドライバの前記中間点へと、これらの間にコンデンサが直列に配置され
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るように配線されており、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの一方の端点が、
前記配線部の前記負側信号線に接続されており、前記第２のバランスドアーマチュアドラ
イバの前記他方の端点が、前記配線部の前記正側信号線に接続されている；
【００１６】
　－前記バランスドアーマチュアアセンブリは、さらに、コイルに囲まれたアーマチュア
を含む第２のバランスドアーマチュアドライバであって、前記コイルの各端点および／ま
たは中間点を前記配線部にそれぞれ接続する３つのタップを有する第２のバランスドアー
マチュアドライバを備え、前記第１のバランスドアーマチュアドライバと前記第２のバラ
ンスドアーマチュアドライバとが、当該第１のバランスドアーマチュアドライバの出力に
おいてローパスフィルタが実現されるように配線されている；
【００１７】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点が、前記第１のバランスド
アーマチュアドライバの前記端点のうちの一方の端点であって、前記配線部の前記正側信
号線に接続された端点に電気的に接続されている；
【００１８】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点が、前記第２のバランスド
アーマチュアドライバの一方の端点に接続されており、前記第２のバランスドアーマチュ
アドライバの他方の端点が、前記配線部の前記正側信号線に接続されており、前記第２の
バランスドアーマチュアドライバの前記中間点が、前記配線部の前記負側信号線に接続さ
れている；
【００１９】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記他方の端点と前記第２のバランス
ドアーマチュアドライバの前記中間点とが、前記配線部の前記負側信号線に接続されてお
り、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの一方の端点が、前記配線部の前記正側
信号線に接続されており、前記第２のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点が、
コンデンサと直列で、前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点および前
記配線部の前記正側信号線に接続された前記一方の端点へと接続されており、前記配線部
の前記正側信号線と前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点との間に、
抵抗が直列でさらに配置されている；
【００２０】
　－前記バランスドアーマチュアドライバアセンブリは、さらに、コイルに囲まれたアー
マチュアを含む第２のバランスドアーマチュアドライバであって、前記コイルの各端点（
２２，２４）および／または中間点を前記配線部に接続する３つのタップを有する第２の
バランスドアーマチュアドライバを備え、前記第１のバランスドアーマチュアドライバと
前記第２のバランスドアーマチュアドライバとは、当該第１のバランスドアーマチュアド
ライバの出力においてバンドパスフィルタが実現されるように配線されている；
【００２１】
　－前記第２のバランスドアーマチュアドライバの端点のうちの一方の端点が、前記配線
部の前記負側信号線に接続されており、前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前
記中間点が、前記第１のバランスドアーマチュアドライバの前記端点のうちの一方の端点
であって、前記配線部の前記正側信号線に接続された端点に電気的に接続されており、前
記第２のバランスドアーマチュアドライバの前記中間点も、前記配線部の前記正側信号線
に接続されており、前記第１のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点（１４）と
前記第２のバランスドアーマチュアドライバの他方の端点（２４）とが、互いに対して配
線されていると共に、コンデンサと直列で、前記配線部の前記正側信号線へと接続されて
いる；
【００２２】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバが、前記コイルの前記端点のうちの一つ
または前記中間点にそれぞれ接続された３つのタップを有しており、前記コイルを前記中
間点と前記端点（１２，１４）のうちの前記一方との間で短絡させる電気的接続が、対応
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する前記タップ同士を電気的に配線することによって実現されている；
【００２３】
　－前記第１のバランスドアーマチュアドライバが、前記コイルの前記端点のうちの一つ
にそれぞれ接続された２つのタップを有しており、前記コイルを前記中間点と前記端点（
１２，１４）のうちの前記一方との間で短絡させる電気的接続が、前記コイル内で実現さ
れている；ならびに
【００２４】
　－前記バランスドアーマチュアドライバアセンブリは、さらに、入力信号ための入力回
路を備え、前記配線部の前記正側信号線が前記入力回路の正側出力に接続され、前記配線
部の前記負側信号線が前記入力回路の負側出力に接続されている。
【００２５】
　本発明の他の特徴および利点は、本発明を限定しない例示の実施例を具現化した図面に
ついての以下の説明を参酌することで明らかになる。
【図面の簡単な説明】
【００２６】
【図１】本発明にかかるバランスドアーマチュアアセンブリを備えるＩＥＭの概略図であ
る。
【図２】図１のバランスドアーマチュアアセンブリの配線部を示す拡大図である。
【図３】従来の配線方式によるバランスドアーマチュアドライバの、高い出力インピーダ
ンスの音源に接続した場合、および低い出力インピーダンスの音源に接続した場合の周波
数応答を示す図である。
【図４】従来の配線方式による図３のバランスドアーマチュアドライバのインピーダンス
曲線及び位相曲線を示す図である。
【図５】図３のバランスドアーマチュアドライバが図２に従って配線されたときのインピ
ーダンス曲線及び位相曲線と、図４のインピーダンス曲線とを示す図である。
【図６】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバの図３の周波数応答で
あって、高い出力インピーダンスの音源に接続した場合の周波数応答と、低い出力インピ
ーダンスの音源に接続した場合の周波数応答とを示す図である。
【図７】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバ用いてハイパスフィル
タを備えたバランスドアーマチュアアセンブリを示す概略図である。
【図８】図７のバランスドアーマチュアアセンブリにおける第１のドライバの出力部での
周波数応答と、従来の配線方式による第１のドライバの出力部での周波数応答との差を示
す図である。
【図９】図７のバランスドアーマチュアアセンブリのインピーダンス曲線及び位相曲線を
示す図である。
【図１０】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバを用いてローパスフ
ィルタを備えたバランスドアーマチュアアセンブリを示す概略図である。
【図１１】図１０のバランスドアーマチュアアセンブリのインピーダンス曲線及び位相曲
線を示す図である。
【図１２】図１０のバランスドアーマチュアアセンブリにおける第１のドライバの出力部
での周波数応答と、図１０のバランスドアーマチュアアセンブリにおいて第１のドライバ
を従来の配線方式にした場合の当該第１のドライバの出力部での周波数応答との差を示す
図である。
【図１３】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバを用いてバンドパス
フィルタを備えたバランスドアーマチュアアセンブリを示す概略図である。
【図１４】図１３のバランスドアーマチュアアセンブリにおいてコンデンサの種々の値に
対する第１のドライバの出力部での周波数応答を示す図である。
【図１５】図１４における２つの大きい曲線間での周波数応答の差を示す図である。
【図１６】図１３のバランスドアーマチュアアセンブリのインピーダンス曲線及び位相曲
線を示す図である。
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【図１７】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバを用いてハイパスフ
ィルタを備えたバランスドアーマチュアアセンブリを示す他の概略図である。
【図１８】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバを用いてハイパスフ
ィルタを備えたバランスドアーマチュアアセンブリを示すさらなる他の概略図である。
【図１９】図２に従って配線されたバランスドアーマチュアドライバを用いてローパスフ
ィルタを備えたバランスドアーマチュアアセンブリを示す他の概略図である。
【発明を実施するための形態】
【００２７】
　図面および以下の説明に含まれる構成要素の大半は、有形のものである。よって、これ
らは本発明をより良く理解するのに役立つだけでなく、本発明の定義にも貢献し得る。
【００２８】
　図１は、本発明にかかるバランスドアーマチュアアセンブリ２を備えるＩＥＭを示す概
略図であり、図２は、このバランスドアーマチュアアセンブリ２の配線部（cabling（ケ
ーブルの配線））の拡大図である。
【００２９】
　バランスドアーマチュアアセンブリ２は、音源からの音声入力ケーブルを受ける入力回
路４、配線アセンブリ（ケーブリングアセンブリ）６、バランスドアーマチュアドライバ
８、および音筒（サウンドチューブ）１０を備えている。
【００３０】
　入力回路４は、入力音声信号を処理し、これを下流側の回路に合わせて調整する。一部
の場合における入力回路４は、前記音声信号を複数の周波数帯域に分割して別々のバラン
スドアーマチュアドライバへと供給するように処理するクロスオーバー回路であってもよ
い。これにより、各バランスドアーマチュアドライバを所定の周波数帯域で動作させる。
配線アセンブリ６は、入力回路４をバランスドアーマチュアドライバ８へと接続する正側
信号ケーブル及び負側信号ケーブルを含み、バランスドアーマチュアドライバ８の出力部
は、音筒１０に接続されている。音筒１０は、ユーザの耳内に入れられて音声を伝達させ
る部分である。一部の実施形態、特に、バランスドアーマチュアアセンブリ２が一つのバ
ランスドアーマチュアドライバしか備えていない場合には、入力回路４を省略して配線部
６だけにしてもよい。
【００３１】
　以降、バランスドアーマチュアドライバ８を、ドライバ８と称する。本明細書に記載す
る例において、ドライバ８は、Ｓｏｎｉｏｎ（登録商標）社製の２３８９レシーバである
。この種のドライバは、「３タップ」ドライバとして知られている。これは、ドライバ８
のコイルにおける特定の部位にそれぞれ接続された３つの異なるポイント：
　－図２の最も左側に位置した第１のタップ１２であって、ドライバ８のコイルの一方の
末端部に接続されている；
　－図２の最も右側に位置した第２のタップ１４であって、ドライバ８のコイルの他方の
末端部に接続されている；および
　－第１のタップ１２と第２のタップ１４との間に位置した第３のタップ１６であって、
ドライバ８のコイルの中間部に接続されている；
　に、配線部６が図２に示すように接続されてもよいことを意味する。
【００３２】
　従来のバランスドアーマチュアドライバアセンブリでは、ドライバ８の可聴周波数応答
を調節するために、配線部６が前記３つのタップのうちの２つ（第１と第２、第１と第３
、あるいは、第２と第３）へと接続される。実際のところ、配線部６が前記第３のタップ
に接続された場合には、信号が前記コイルのうちの半分しか通過しないので、音筒１０に
導入される音が変化する。
【００３３】
　本発明では、配線部６がそれとは異なる配置とされる：
　－第１のタップ１２が、配線部６の正側信号線であって、入力回路４の正側出力部と接
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続された正側信号線に接続されている；
　－第２のタップ１４が、配線部６の負側信号線であって、入力回路４の負側出力部と接
続された負側信号線に接続されている；および
　－第３のタップ１６が、第１のタップ１２に接続されており、これによって第１のタッ
プ１２と第３のタップ１６との間で短絡が生じている。
【００３４】
　短絡は従来避けられてきたことなので、この仕組みは極めて異例である。本願の出願人
は、短絡が、この仕組みにおいて何ら問題にもならないばかりか、図３～図５を参照しな
がら以下で詳述するように大きな利点をもたらすことを見出した。
【００３５】
　図３は、図１及び図２で用いた前記２３８９ドライバが従来の配線方式で配線されたも
のを、高い出力インピーダンスの音源に接続した場合と、低い出力インピーダンスの音源
に接続した場合との周波数応答とを示す図である。
【００３６】
　これらのグラフから見て取れるように、前記２３８９ドライバの応答は、音源のインピ
ーダンスに依存して大いに変化する。高い出力インピーダンスの音源と接続した場合に測
定される周波数応答は１ｋＨｚ未満では小さい方で１ｋＨｚ超では大きい方であるのに対
し、低い出力インピーダンスの音源と接続した場合に測定される周波数応答は１ｋＨｚ未
満では大きい方で１ｋＨｚ超では小さい方である。
【００３７】
　結果として、高いインピーダンスの音源と接続した場合の前記２３８９ドライバは、低
いインピーダンスの音源と接続した場合に比べて、低音域から中間周波数域が大幅に減衰
されて（２０Ｈｚ～５００Ｈｚでは周波数応答の差が３ｄＢ～６ｄＢになる）高周波数域
が大幅に増幅された（３．５ｋＨｚ超では周波数応答の差が３ｄＢ～８ｄＢになる）音声
を提供することになる。
【００３８】
　図４は、従来の配線方式による前記２３８９ドライバのインピーダンス曲線及び位相曲
線を示す図である。同図から、当該ドライバのインピーダンスが入力信号の周波数によっ
て大きく変化し、１０Ｈｚ～約１ｋＨｚでは８オーム付近となり、２．５ｋＨｚ周辺で４
０オームのピークとなり、その後は３ｋＨｚでの８オームから２０ｋＨｚでの６４オーム
にかけてランプ状に増加することが見て取れる。ドライバのインピーダンスの変化が大き
いほど、その周波数応答が図３に示すように音源の出力インピーダンスの影響を受け易く
なる。
【００３９】
　対応する位相曲線は、２０Ｈｚでの０°から２ｋＨｚでの４５°にかけてランプ状に増
加し、３ｋＨｚで－１５°まで低下した後、２０ｋＨｚまで約６０°の横ばいになる。位
相角は、リアクタンス回路内で電流が電圧波形からどれほど進んでいるのか又は遅れてい
るのかを明らかにするものである。誘導性回路では、電流が電圧よりも遅れて位相角は正
（＋）になる。容量性回路では、電流が電圧よりも進んで位相角は負（－）になる。つま
り、このドライバの性質は可変である（２０Ｈｚではほぼ抵抗であり、２ｋＨｚでは誘導
的であり、３ｋＨｚでは容量的である）。これは、複数ドライバのセットアップにおいて
問題となる。
【００４０】
　図３及び図４は、バランスドアーマチュアドライバと接続する音源の出力インピーダン
スに応じて音声出力が全く異なるという、バランスドアーマチュアドライバアセンブリで
直面する典型的な問題を示している。
【００４１】
　これは、ユーザは、気に入ったバランスドアーマチュアドライバアセンブリを見つける
ことができたとしても、それに合った満足できる音源を見つけるのに非常に苦労すること
を意味する。設計者側からしても、これは、設計しているＤＡＰのインピーダンスがどれ
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ほど音声出力に影響するのか見当がつかないため、消費者の反応を全く予測できないこと
を意味する。
【００４２】
　図５は、図２に従って配線された場合の前記２３８９ドライバにおけるインピーダンス
曲線及び位相曲線を示した図である。比較対象として、従来の配線方式による前記２３８
９ドライバのインピーダンス曲線も示されている。
【００４３】
　本発明にかかる仕組みにおける前記２３８９ドライバは、ほぼ平坦なインピーダンスを
示し（２０Ｈｚでの約４オームから２０ｋＨｚでの約７オームの範囲内で変化する）、位
相の周波数応答も０°から最大１０°の範囲内でほぼ平坦となる。前述したように、０°
位相付近では、前記ドライバが実質上抵抗として振る舞う。
【００４４】
　上記の結果は既存のバランスドアーマチュアアセンブリでは前例がなく、図６に示すよ
うに、どの種類の出力インピーダンスの音源に対してもほぼ同一の音声を生成するバラン
スドアーマチュアアセンブリをもたらすことが可能となる。ここで、図６は、図２に従っ
た前記２３８９ケーブルにおける高い出力インピーダンスの音源に接続した場合の周波数
応答（１ｋＨｚ未満では小さい方で１ｋＨｚ超では大きい方である）、および低い出力イ
ンピーダンスの音源に接続した場合の周波数応答（１ｋＨｚ未満では大きい方で１ｋＨｚ
超では小さい方である）を示す図である。これらの曲線は、このバランスドアーマチュア
ドライバアセンブリがいずれの場合にもほぼ同一の音声を生成することを示している。
【００４５】
　本願の出願人は、この配線方式の利点がインピーダンス及び位相の一様性の実現に留ま
らないことを見出した。実際に、本願の出願人は、本発明を複数バランスドドライバから
なるアセンブリに適用した際に、これまで知られていなかった手法でハイパスフィルタや
バンドフィルタを実現できることを見出した。
【００４６】
　これは、画期的なことである。というのも、複数ドライバからなるアセンブリにおける
全ドライバの最大能力を組み合わせるために、従来のハイパスフィルタやバンドパスフィ
ルタは、複数ドライバの周波数応答のうちの特定の領域を用いるように意図されているか
らである。
【００４７】
　これらのフィルタを実現するための今日までに知られている唯一の手法は、入力回路４
にクロスオーバー回路を用いるものであった。当該クロスオーバー回路は、前記バランス
ドアーマチュアドライバアセンブリの入力における電子回路であり、音声信号を複数の帯
域に「切断」して、各帯域を当該アセンブリにおける１つ以上の前記ドライバに供給する
。しかし、クロスオーバー回路は、周波数応答に特異点をもたらすこと及び大抵の場合で
補償不可能となる位相問題を引き起こすことが知られている。
【００４８】
　図７を参照して、本願の出願人は、図２に従って配線されたドライバを用いることによ
ってハイパスフィルタが実現可能であることを見出した。これを実現するには、符号２２
，２４，２６を付した３つのタップを有するＳｏｎｉｏｎ（登録商標）社製のさらなる２
３８９レシーバが、符号１２，１４，１６を付した３つのタップを有する２３８９ドライ
バと接続される。これら２つのドライバは、タップ１２とタップ２２とを共に配線するこ
とによって接続されている。タップ１２，１４，１６を有する前記２３８９ドライバは、
図２に従い、タップ１４とタップ１６とを短絡させると共に、これらタップ１４，１６を
配線部６の負側信号線に対応する配線部６の配線に接続することによって配線されている
。タップ２６も、配線部６の負側信号線に接続されている一方で、タップ２４は、配線部
６の正側信号線に接続されている。
【００４９】
　図８は、図７のバランスドアーマチュアアセンブリにおけるタップ１２，１４，１６を
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有する前記２３８９ドライバの周波数応答と、従来の配線方式による同じドライバの周波
数応答との差を示す図である。この曲線は、図７のアセンブリがこの２３８９ドライバに
おいて１ｋＨｚ超のハイパスフィルタとして動作することを示している。
【００５０】
　図９は、図７のドライバアセンブリのインピーダンス及び位相の周波数応答を示す図で
あり、インピーダンスが大部分にわたって平坦に維持される（２０Ｈｚでの５オームから
２０ｋＨｚでの１０オームの範囲内で変化する）と共に、位相も０°から最大１５°の範
囲内でほぼ平坦に維持されることを示している。これは、この場合のバランスドアーマチ
ュアアセンブリも出力インピーダンスに影響され難いことを意味する。
【００５１】
　図１０は、図７と類似するが、第１の２３８９ドライバをＳｏｎｉｏｎ（登録商標）社
製の２０１５レシーバに置き換えている点で相違する。
【００５２】
　さらに、電気接続方式が以下の点で異なる：
　－（タップ１２、タップ２２に代えて）タップ１４とタップ２４とが配線されている；
　－（タップ１４、タップ１６に代えて）タップ１２とタップ１６とが短絡している；
　－タップ２６が、配線部６の負側信号線に接続されている；ならびに
　－タップ２２および短絡したタップ１２，１６が、配線部６の正側信号線に接続されて
いる。
【００５３】
　結果として、前記２０１５ドライバの出力部でローパスフィルタが実現される。
【００５４】
　図１１は、図１０のドライバアセンブリのインピーダンス及び位相の周波数応答を示す
図であり、インピーダンスが大部分にわたって平坦に維持される（２０Ｈｚでの５オーム
から２０ｋＨｚでの９オームの範囲内で変化する）と共に、位相も０°から最大１０°の
範囲内でほぼ平坦に維持されることを示している。
【００５５】
　図１２は、図１０のバランスドアーマチュアアセンブリにおける前記２０１５ドライバ
の周波数応答と、図１０のバランスドアーマチュアアセンブリにおいて前記２０１５ドラ
イバを従来の配線方式にした場合の当該２０１５ドライバの周波数応答との差を示す図で
ある。この曲線は、図１０のバランスドアーマチュアアセンブリが１ｋＨｚ未満のローパ
スフィルタとして動作することを示している。
【００５６】
　図１３のバランスドアーマチュアアセンブリでは、図２に従って配線された第１のドラ
イバが２０１５ドライバであり、第２のドライバが２３８９ドライバである。図１３は、
図１０と異なり：
　－タップ２２が、配線部６の負側信号線に接続されている；
　－（タップ１２、タップ２２に代えて）タップ１４とタップ２４とが接続されている；
　－タップ１２とタップ１６とは、短絡されており、かつ、タップ２６と共に、配線部６
の正側信号線に接続されている；および
　－コンデンサ２８が、配線部６の正側信号線とタップ１４，２４を接続する配線との間
に接続されている。
【００５７】
　結果として、図１４から明らかなようにバンドパスフィルタが実現される。
【００５８】
　図１４は、２μＦの値（最も大きい曲線）、５０μＦの値（真ん中の曲線）、１００μ
Ｆの値を有するコンデンサを用いることによって前記２０１５ドライバの出力部で実現さ
れる、それぞれの周波数応答を示す図である。ここでは、１ｋＨｚ～２ｋＨｚのバンドパ
スフィルタが実現される。
【００５９】



(12) JP 2019-527525 A 2019.9.26

10

20

30

40

　図１５は、最も大きい曲線の周波数応答と真ん中の曲線の周波数応答との差を示す図で
あり、ローパスカットオフ急峻性に対する静電容量値の影響を表している。
【００６０】
　図１６は、これが、ほぼ平坦なインピーダンス（２０Ｈｚでの５オームから２０ｋＨｚ
での７オームの範囲内）及び平坦な位相（０°から１０°の範囲内）を維持しながら実現
されることを示している。これは、この場合のバランスドアーマチュアアセンブリも出力
インピーダンスに影響され難いことを意味する。
【００６１】
　図１７及び図１８は、ハイパスフィルタの実現を可能にした他の接続方式を示す概略図
である。
【００６２】
　図１７では：
　－タップ２２が、配線部６の正側信号線に接続されている；
　－タップ２６はタップ１２へと、これらの間にコンデンサ２８が直列に接続されるよう
に配線されている；
　－タップ２４が、配線部６の負側信号線に接続されている；および
　－タップ１４とタップ１６とは、短絡されており、かつ、配線部６の負側信号線に接続
されている。
【００６３】
　図１８は、図７と同一であるが、互いに配線されたタップ１２とタップ２２との間にコ
ンデンサ２８が直列に配置されている点で相違する。
【００６４】
　本願の出願人の測定によって、図１７及び図１８のバランスドアーマチュアアセンブリ
におけるタップ１２，１４，１６を有する前記ドライバで、ハイパスフィルタが実現され
ることが示された。
【００６５】
　図１９は、ローパスフィルタの実現を可能にした他の接続方式を示す概略図である。
【００６６】
　図１９では：
　－タップ２６とタップ１４が、破線部６のうちの、当該配線部６の負側信号線に対応す
る配線に接続されている；
　－タップ２２が、配線部６の正側信号線に接続されている；
　－タップ１２とタップ１６とは短絡されており、かつ、タップ２４がこの短絡部へと、
コンデンサ２８が直列で接続されている；ならびに
　－タップ１２およびタップ１６が、抵抗３０と直列で、配線部６の正側信号線へと接続
されている。
【００６７】
　本願の出願人の測定によって、図１９のバランスドアーマチュアアセンブリにおけるタ
ップ１２，１４，１６を有する前記ドライバで、ローパスフィルタが実現されることが示
された。
【００６８】
　前述した１つ以上の設計を組み合わせたり、少なくとも１つの抵抗又はコンデンサを前
記第１又は第２のドライバの正側タップ又は負側タップと直列に導入したり、前記第１の
ドライバにおいて正側タップと中央タップの代わりに、中央タップと負側タップとを短絡
させたりすることによる、さらなるバランスドアーマチュア配線方式も想定され得る。
【００６９】
　本明細書において短絡として説明している構成は、配線半田付けでタップ同士を実際に
短絡させるか、あるいは、前記短絡部が組み込まれたドライバを直接製造することによっ
て実現され得る。
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