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【年通号数】公開・登録公報2017-038
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【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】平成31年3月18日(2019.3.18)
【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】
　駆動信号を受けて振動し、圧電効果により前記振動に応じた第１信号を出力する第１圧
電振動体と、
　駆動信号を受けて振動し、圧電効果により前記振動に応じた第２信号を出力する第２圧
電振動体と、
　前記第１信号に対して前記第２信号の位相を遅延させ、前記第１信号と位相が遅延した
前記第２信号とを合成した合成信号を出力する信号合成部と、
　前記合成信号に基づいて前記第１圧電振動体および前記第２圧電振動体のそれぞれの駆
動状態を判定する駆動状態判定部と、を備えることを特徴とする圧電アクチュエーター。
【請求項２】
　前記信号合成部は、互いに遅延量の等しい複数の遅延回路を有する請求項１に記載の圧
電アクチュエーター。
【請求項３】
　前記第１圧電振動体および前記第２圧電振動体を含むｎ（ただし、ｎは２以上の整数）
個の圧電振動体を備え、
　前記信号合成部は、遅延量が２π／ｎである（ｎ－１）個の遅延回路を有する請求項１
または２に記載の圧電アクチュエーター。
【請求項４】
　前記合成信号の振幅を検出する振幅検出部を有し、
　前記信号合成部は、遅延量が２πである遅延回路を有し、
　前記駆動状態判定部は、前記振幅検出部の検出結果に基づいて前記第１圧電振動体およ
び前記第２圧電振動体の駆動状態を判定する請求項１または２に記載の圧電アクチュエー
ター。
【請求項５】
　前記振幅検出部の検出結果に基づいて、前記第１圧電振動体および前記第２圧電振動体
へ入力される駆動信号を変更する駆動信号変更部を備える請求項４に記載の圧電アクチュ
エーター。
【請求項６】
　前記駆動信号変更部は、前記駆動信号の周波数を変更する請求項５に記載の圧電アクチ
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ュエーター。
【請求項７】
　前記駆動信号変更部は、前記駆動信号の波形を変更する請求項５に記載の圧電アクチュ
エーター。
【請求項８】
　前記第１圧電振動体と前記第２圧電振動体とが積層されている請求項１ないし７のいず
れか１項に記載の圧電アクチュエーター。
【請求項９】
　請求項１ないし８のいずれか１項に記載の圧電アクチュエーターと、
　前記圧電アクチュエーターによって駆動されるローターと、を備えることを特徴とする
圧電モーター。
【請求項１０】
　請求項１ないし８のいずれか１項に記載の圧電アクチュエーターと、
　前記圧電アクチュエーターによって回動するアームと、を備えることを特徴とするロボ
ット。
【請求項１１】
　請求項１ないし８のいずれか１項に記載の圧電アクチュエーターと、
　前記圧電アクチュエーターによって駆動される指部と、を備えることを特徴とするハン
ド。
【請求項１２】
　請求項１ないし８のいずれか１項に記載の圧電アクチュエーターと、
　チューブと、を備え、
　前記圧電アクチュエーターにより前記チューブが押しつぶされる位置を順次移動させる
ことを特徴とするポンプ。
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