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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第２部門第２区分
【発行日】令和3年12月9日(2021.12.9)

【公開番号】特開2021-65903(P2021-65903A)
【公開日】令和3年4月30日(2021.4.30)
【年通号数】公開・登録公報2021-020
【出願番号】特願2019-192547(P2019-192547)
【国際特許分類】
   Ｂ２１Ｄ  24/02     (2006.01)
   Ｂ３０Ｂ  15/02     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ２１Ｄ   24/02     　　　Ｄ
   Ｂ２１Ｄ   24/02     　　　Ａ
   Ｂ３０Ｂ   15/02     　　　Ａ
   Ｂ２１Ｄ   24/02     　　　Ｃ

【手続補正書】
【提出日】令和3年10月26日(2021.10.26)
【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】請求項１３
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項１３】
　前記ダイクッション位置制御器は、前記第２の駆動軸に隣接する前記第１の駆動軸に対
応するダイクッション位置検出器により検出された位置検出値を目標値として使用し、又
は複数の前記第１の駆動軸に対応する複数のダイクッション位置検出器により検出された
２以上の位置検出値の平均値を目標値として使用する請求項１２に記載のダイクッション
装置の制御方法。 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００６０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００６０】
　ダイクッション荷重制御器３０８は、ダイクッション荷重指令器３０６から加えられる
各駆動軸に対するダイクッション荷重指令信号と、圧力検出器２６４により検出される各
油圧シリンダの上昇側油圧室の圧力を示す圧力信号とに基づいて、各サーボモータを駆動
するための圧力制御用指令信号（トルク指令信号）を生成し、生成したトルク指令信号を
トルク指令選択器３６０及びアンプを介して各サーボモータ（ＳＭ１～ＳＭ３）に出力し
、クッションパッド２１０の各駆動軸に加えるダイクッション荷重をそれぞれ制御する。
尚、ダイクッション荷重制御器３０８は、角速度検出器２５８により検出される各サーボ
モータ（ＳＭ１～ＳＭ３）の角速度信号群を入力しており、角速度信号群をダイクッショ
ン荷重の動的安定性を確保するための角速度フィードバック信号として使用する。 
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００９２
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【００９２】
　このダイクッション制御装置は、図７に示したようにダイクッション位置指令器３０２
、ダイクッション荷重指令器３０６、及び左前、左後、右前、右後の４基の駆動軸にそれ
ぞれ対応する４つのダイクッション制御器（左前ダイクッション制御器３００ＬＦ、右前
ダイクッション制御器３００ＲＦ、左後ダイクッション制御器３００ＬＢ、右後ダイクッ
ション制御器３００ＲＢ）から構成されている。 
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１２９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１２９】
　図８は、左部品のみの生産時のスライド位置及びダイクッション左前位置を示す波形図
である。ダイクッション左前位置は、左前の駆動軸で駆動させる左前の駆動ポイントに相
当するクッションパッド位置を示す。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１５７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１５７】
　その後、スイッチＳＷｆ２は、一旦、入力ｘ側に切り換えられ、下死点近傍（図９のＹ
部（図１４）で再度、入力ｙ側に切り換えられ、上下金型の胴体接触開始直前から左側の
ダイクッション荷重が除荷直後までの０．０２秒程度の期間、時定数がそれぞれＴ１Ｙ、
Ｔ２Ｙ（ただしＴ１Ｙ＜Ｔ２Ｙ）の位相進ませ補償要素３５４を作用させる。
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