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【手続補正書】
【提出日】平成30年10月24日(2018.10.24)
【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】
　圧電素子が設けられ、振動体部を有する基板と、
　被駆動体に接触し、前記振動体部の動きを前記被駆動体に伝える接触部と、
を含み、
　前記接触部は、前記振動体部の長手方向における端部に設けられ、
　前記被駆動体に前記接触部が押し当てられていないときの前記端部と前記接触部の先端
との間の距離と、前記被駆動体に前記接触部が押し当てられたときの前記端部と前記先端
との間の距離と、の差は、前記振動体部が駆動された場合の前記長手方向の振幅より小さ
い、圧電駆動装置。
【請求項２】
　請求項１において、
　前記振幅をＸ０、前記被駆動体の前記接触部への押圧力をＦ０とすると、前記接触部の
前記長手方向におけるバネ定数Ｋは、
　Ｋ＞Ｆ０／Ｘ０

の関係を満たす、圧電駆動装置。
【請求項３】
　請求項２において、
　前記接触部は、前記先端を構成する先端部と、前記先端部と前記振動体部との間に設け
られた接着剤部と、を有し、
　前記先端部の前記長手方向の長さをＬｓ、前記先端部と前記接着剤部との接触面の前記
長手方向と直交する幅方向の長さをＷｓ、前記接触面の前記長手方向および前記幅方向と
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直交する方向の長さをＴｓ、前記先端部のヤング率をＥｓ、前記接着剤部のヤング率をＥ
ａとすると、前記接着剤部の前記長手方向の長さＬａは、
　Ｌａ＜（Ｘ０／Ｆ０）×Ｅａ×Ｗｓ×Ｔｓ－（Ｌｓ×Ｅａ）／Ｅｓ
の関係を満たす、圧電駆動装置。
【請求項４】
　請求項１ないし３のいずれか１項に記載の圧電駆動装置と、
　前記圧電駆動装置によって回転されるローターと、
を含む、モーター。
【請求項５】
　複数のリンク部と、
　複数の前記リンク部を接続する関節部と、
　複数の前記リンク部を前記関節部で回動させる請求項１ないし３のいずれか１項に記載
の圧電駆動装置と、
を含む、ロボット。
【請求項６】
　請求項１ないし３のいずれか１項に記載の圧電駆動装置と、
　液体を輸送するチューブと、
　前記圧電駆動装置の駆動によって前記チューブを閉塞する複数のフィンガーと、
を含む、ポンプ。 
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