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【補正の内容】
【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。
　なお、本発明は、態様として以下の内容を含む。
〔態様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。
〔態様２〕
　態様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。
〔態様３〕
　態様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
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（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。
〔態様４〕
　態様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。
〔態様５〕
　態様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。
〔態様６〕
　態様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。
〔態様７〕
　態様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。
〔態様８〕
　態様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。
〔態様９〕
　態様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。
〔態様１０〕
　態様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
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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。
〔態様１１〕
　態様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。
〔態様１２〕
　態様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。
〔態様１３〕
　態様１から１２のいずれか一態様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。
〔態様１４〕
　態様１から１２のいずれか一態様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。
〔態様１５〕
　態様１から１４のいずれか一態様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。
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