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【国際特許分類】
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【誤訳訂正書】
【提出日】平成28年11月11日(2016.11.11)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】全文
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　横振動と、回転要素（５２）を有するロータダイナミックシステムに関連した角振動と
の両方を測定するための方法であって、
　前記回転要素（５２）上の単一の位相基準マーク（２４）が回転して、検出装置に関連
した検出ゾーンを通るときに、前記位相基準マーク（２４）の通過を検出するステップと
、
　前記位相基準マーク（２４）と区別可能な回転要素（５２）上の複数の追加マーク（３
２）が回転して前記検出ゾーンを通るときに、前記追加マーク（３２）の通過を検出する
ステップと、
　前記位相基準マーク（２４）の前記検出に基づき位相基準信号（３４）を発生し、前記
位相基準信号（３４）を使用して前記横振動の位相を測定するステップと、
　前記追加マーク（３２）の前記検出に基づき振動基準信号（３８）を発生し、前記振動
基準信号（３８）を使用して前記角振動を測定するステップと、
　測定された前記角振動の振幅部に補正係数を適用して、測定された前記核振動の振幅を
補正するステップと、
を含み、
　前記補正係数は、既知の周波数および振幅を有する角振動を使用したシミュレーション
により求められる、
方法。
【請求項２】
　前記位相基準マーク（２４）の前記回転要素（２２）上の深さ（５４）が、前記追加マ
ーク（３２）の深さとは異なる、請求項１に記載の方法。
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００２３
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
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【００２３】
　すなわち、測定された角振動振幅は、実際の角振動振幅、事象（マーク）の数、および
角振動の周波数の関数であることが確認されている。例示的実施形態によれば、位相基準
マークのみを使用した場合、正しい振幅値に到達するために、角振動測定値を発生するプ
ロセスの一部として、例えば前記ステップ６４または６６の後で、測定された結果に補正
係数を適用すべきである。既知の角振動入力（すなわち既知の周波数および既知の振幅Ａ
１を有する角振動入力）を使用したシミュレーションにより、また上記の方法で測定され
た角振動振幅Ａmeasuredを求めることにより、補正係数Ｃを求めることができる。次に補
正係数ＣをＣ＝Ａ１／Ａmeasuredとして求めることができる。システムの動作時に、補正
係数Ｃを使用して、角振動測定信号３８の振幅部ＡがＡ＝Ａmeasured×Ｃとして計算され
るように、測定された角振動を補償することができる。有利なことに、このような補正係
数により精度が高まり、１秒当たりの事象数が少ない状況で（例えば、低回転数で、かつ
／または回転要素のマーク／回転数が少ない場合に）角振動の正確な判定が可能になる。
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