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【 ０ ０ ２ ４ 】
図 ４ に 示 し た 第 １ 可 動 子 １ １ の 角 速 度 を 示 す 曲 線 ６ ３ ａ は 、 ２ つ の 極 大 値 と 極 小 値 を 持 っ
て い る 。 極 大 ・ 極 小 の 時 間 ｔ は 変 位 角 の ２ 階 微 分 で あ る 角 加 速 度 θ ” が 0と な る 時 間 で あ
り 、 こ の 時 間 を ｔ 1 、 ｔ 2 と し て 、 本 実 施 例 の 場 合 、 特 に 以 下 の よ う に な る 。
θ ” (t)＝ － φ 1 ｗ 0

2

sin[ｗ 0 ｔ ]－ 4φ 2 ｗ 0
2 sin[2ｗ 0 ｔ ]＝ 0　 　 　 　 （ 式 ４ ）

【 手 続 補 正 ２ 】
【 補 正 対 象 書 類 名 】 明 細 書
【 補 正 対 象 項 目 名 】 ０ ０ ２ ５
【 補 正 方 法 】 変 更
【 補 正 の 内 容 】
【 ０ ０ ２ ５ 】
時 間 ｔ 1 、 ｔ 2 の 角 速 度 が 図 ４ で の 区 間 Ｎ － Ｎ ’ に お け る 最 大 角 速 度 Ｖ 1 、 最 小 角 速 度 Ｖ 2 で
あ る の で 、 以 下 の 連 立 方 程 式 を φ 1 、 φ 2 に つ い て 解 く こ と に よ っ て 、 所 望 の φ 1 、 φ 2 に つ
い て の 関 係 式 を 得 る 。

本 実 施 例 の 場 合 、 特 に 以 下 の よ う に な る 。

(ｔ 1 ,ｔ 2 )＝ (ｗ 0 (φ 1 ＋ 2φ 2 ),－ ｗ 0 (φ 1
2 /(16φ 2 )＋ 2φ 2 ))　 　 （ 式 ５ ）

θ ’ (t 1 ,ｗ 0 ,φ 1 ,φ 2 )＝ Ｖ 1                 　            （ 式 ６ -1）
θ ’ (t 2 ,ｗ 0 ,φ 1 ,φ 2 )＝ Ｖ 2                 　            （ 式 ６ -2）

(φ 1 ,φ 2 )＝ (2/(9ｗ 0 )｛ 4Ｖ 1 ＋ 2Ｖ 2 ＋ [2(Ｖ 2 － Ｖ 1 )(Ｖ 1 ＋ 2Ｖ 1 )]
1 / 2 ｝ ,

1/(18ｗ 0 )｛ Ｖ 1 － 4Ｖ 2 － 2[2(Ｖ 2 － Ｖ 1 )(Ｖ 1 ＋ 2Ｖ 1 )]
1 / 2 ｝ ） 　 （ 式 ７ ）


	header
	written-amendment

