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【手続補正書】
【提出日】令和2年6月24日(2020.6.24)
【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】
　被駆動部材を駆動する圧電駆動装置であって、
　圧電振動体と、
　前記圧電振動体を電気的に駆動する駆動回路と、
を備え、
　前記圧電振動体は、
　第１方向で前記被駆動部材に接触する接触子と、
　前記駆動回路から供給される第１駆動電圧に応じて前記第１方向と直交する方向に屈曲
振動を発生する第１圧電素子と、
　前記駆動回路から供給される第２駆動電圧に応じて前記第１方向に縦振動を発生する第
２圧電素子と、
を備え、
　前記圧電振動体は、前記縦振動の共振周波数が前記屈曲振動の共振周波数よりも高くな
るように構成されており、
　前記駆動回路は、前記第１駆動電圧及び前記第２駆動電圧の駆動周波数を、前記縦振動
の共振周波数以上に設定する、圧電駆動装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の圧電駆動装置であって、
　前記駆動回路は、前記駆動周波数を、前記縦振動の共振周波数よりも高い周波数からダ
ウンスウィープして前記縦振動の共振周波数以上の周波数に設定する、圧電駆動装置。
【請求項３】
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　請求項１又は２に記載の圧電駆動装置であって、
　前記圧電振動体は、更に、前記圧電振動体の振動を検出して前記駆動回路に振動検出信
号を供給するピックアップ電極を備え、
　前記駆動回路は、前記振動検出信号に応じて前記駆動周波数を決定し、
　前記ピックアップ電極は、前記第１方向に沿って延びる前記圧電振動体の中心軸上の位
置に配置されている、圧電駆動装置。
【請求項４】
　請求項３に記載の圧電駆動装置であって、
　前記ピックアップ電極は、前記屈曲振動の節となる位置に配置されている、圧電駆動装
置。
【請求項５】
　第１方向で被駆動部材に接触する接触子と、第１駆動電圧に応じて前記第１方向と直交
する方向に屈曲振動を発生する第１圧電素子と、第２駆動
電圧に応じて前記第１方向に縦振動を発生する第２圧電素子と、を備える圧電振動体を有
する圧電駆動装置の駆動方法であって、
　前記圧電振動体は、前記縦振動の共振周波数が前記屈曲振動の共振周波数よりも高くな
るように構成されており、
　前記縦振動の共振周波数以上の駆動周波数を有する第１駆動電圧及び第２駆動電圧を前
記第１圧電素子及び前記第２圧電素子に供給する、圧電駆動装置の駆動方法。
【請求項６】
　請求項１～４のいずれか１項に記載の圧電駆動装置を備えるロボット。
【請求項７】
　請求項１～４のいずれか１項に記載の圧電駆動装置を備える電子部品搬送装置。
【請求項８】
　請求項１～４のいずれか１項に記載の圧電駆動装置を備えるプリンター。
【請求項９】
　請求項１～４のいずれか１項に記載の圧電駆動装置を備えるプロジェクター。
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