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【手続補正書】
【提出日】平成29年4月12日(2017.4.12)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３６】
　図４は、回転子１の回転軸１１から、回転する回転翼１２の外側方向に対して、回転翼
１２に対して磁石の発生する磁場を示す図である。
ここで、偏角θは、周回経路２２上における１点を取り、この１点とｚ軸を回転軸として
、ｘ軸及びｙ軸からなる２次元座標系におけるｘ軸から、時計回り方向への回転子１の回
転角度を示している。したがって、偏角θは、０から増加して２π［ラジアン］となり、
この２πで周回経路２２を一周したことになる。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４５】
　図５は、複数の異なる粘性ηを有する標準試料における、モーター４の回転数ΩMと対
応する標準試料での回転子１の回転数ΩD各々との関係を示す図である。図５において、
縦軸は回転数ΩMと回転数ΩDとの回転差ΩMD（回転数ΩM－回転数ΩD）を示し、横軸は回
転子１の回転数ΩDを示している。ここで使用した各標準試料の粘性ηは、例えば、それ
ぞれ異なり、０．５（mP・s）、１．０（mP・s）、２．０（mP・s）である。そして、こ
の図５から粘性ηの異なる標準試料毎の回転差ΩMDと回転数ΩDとの関係、すなわち傾き
ΩD／ΩMDの対応を示す直線を最低二乗法などにより求める。この傾きΩMD／ΩDは、各標
準試料の粘性ηと比例するものである。このとき回転子の厚みは０．３ｍｍあり、試料容
器の底と回転子の間の距離、すなわち試料の厚みは１ｍｍであり、回転子の縁と試料容器
との距離は５ｍｍあり、また測定に用いた試料量は約１．２ｃｃである。また図５におい
て、回転数ΩDと回転差ΩMDとの関係は、慣性の影響により正しくは直線とはならないこ
とが知られているが、本発明の低粘性領域における粘性の識別能力を示すために、アイガ
イドとして直線を表記している。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５１
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００５１】
　粘性検出部８２は、上述した標準試料の場合と同様に、試料１００における傾きΩD／
ΩMD（＝ΩM－ΩD）を求め、この傾きの逆数ΩMD／ΩDを求める。このとき、粘性検出部
８２は、回転磁場制御部８３（後述）に対して、異なる複数の回転速度ΩMでモーター４
を回転させる制御を行い、回転数を変更する毎に制御信号を回転検出部８１へ出力する。
回転検出部８１は、粘性検出部８２から制御信号が供給される毎に、回転速度ΩMにおい
て試料容器２に入れた試料１００中の回転子１の回転速度ΩDを回転検出センサ５から入
力する。そして、回転検出部８１は、検出した回転速度ΩDを、制御信号に対応して粘性
検出部８２へ出力する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０８】
　図１１は、弾性と、回転速度及び回転角度の比との関係を示す図である。図１１におい
て横軸が弾性（弾性率：Ｐａ）を示し、縦軸が回転速度ΩMと回転角度θとの比例係数を
示している。ここで、粘性と回転角度θとは逆比例する。
　この図１１は、図１０における各標準試料の傾き（回転速度ΩMと回転角度θとの比）
と、対応する標準試料の粘性とを対応付けて作成した、弾性測定に用いる弾性の標準デー
タである。
　実際の未知の弾性の試料１００の測定において、この測定対象の試料１００を試料容器
２に入れ、標準試料の場合と同様に、回転磁場制御部８３がモーター４を予め設定した回
転速度で回転させる。
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