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【手続補正書】
【提出日】平成22年2月9日(2010.2.9)
【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】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　操舵トルクを検出する操舵トルク検出手段と、少なくとも前記操舵トルク検出手段で検
出した操舵トルクに基づいて電流指令値を演算する電流指令値演算手段と、操舵系に付与
する操舵補助トルクを発生する電動モータと、該電動モータのモータ駆動電流を検出する
駆動電流検出手段と、前記電流指令値と前記モータ駆動電流との偏差に基づいて前記電動
モータを帰還制御するモータ制御手段とを備えた電動パワーステアリング装置であって、
　ステアリングホイールが保舵状態にあるか否かを判定する保舵状態判定手段と、前記偏
差に対してフィルタ処理を施すフィルタ処理手段とを備え、前記モータ制御手段は、前記
保舵状態判定手段で前記ステアリングホイールが保舵状態にあると判定したとき、前記フ
ィルタ処理手段でフィルタ処理された前記偏差に基づいて、前記電動モータを帰還制御す
ることを特徴とする電動パワーステアリング装置。
【請求項２】
　車速を検出する車速検出手段、前記電動モータのモータ回転角を検出する回転角検出手
段及び前記電動モータのモータ角速度検出手段の少なくとも１つを有し、前記保舵状態判
定手段は、前記操舵トルク検出手段で検出した操舵トルク、前記電流指令値演算手段で演
算した電流指令値、前記車速検出手段で検出した車速、前記回転角検出手段で検出したモ
ータ回転角及び前記角速度検出手段で検出したモータ角速度の少なくとも１つに基づいて
、前記ステアリングホイールが保舵状態にあるか否かを判定することを特徴とする請求項
１に記載の電動パワーステアリング装置。
【請求項３】
　前記フィルタ処理手段のフィルタは、ローパスフィルタにより構成されていることを特
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徴とする請求項１又は２に記載の電動パワーステアリング装置。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　上記課題を解決するために、請求項１に係る電動パワーステアリング装置は、操舵トル
クを検出する操舵トルク検出手段と、少なくとも前記操舵トルク検出手段で検出した操舵
トルクに基づいて電流指令値を演算する電流指令値演算手段と、操舵系に付与する操舵補
助トルクを発生する電動モータと、該電動モータのモータ駆動電流を検出する駆動電流検
出手段と、前記電流指令値と前記モータ駆動電流との偏差に基づいて前記電動モータを帰
還制御するモータ制御手段とを備えた電動パワーステアリング装置であって、
　ステアリングホイールが保舵状態にあるか否かを判定する保舵状態判定手段と、前記偏
差に対してフィルタ処理を施すフィルタ処理手段とを備え、前記モータ制御手段は、前記
保舵状態判定手段で前記ステアリングホイールが保舵状態にあると判定したとき、前記フ
ィルタ処理手段でフィルタ処理された前記偏差に基づいて、前記電動モータを帰還制御す
ることを特徴としている。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
　さらに、請求項２に係る電動パワーステアリング装置は、請求項１に係る発明において
、車速を検出する車速検出手段、前記電動モータのモータ回転角を検出する回転角検出手
段及び前記電動モータのモータ角速度検出手段の少なくとも１つを有し、前記保舵状態判
定手段は、前記操舵トルク検出手段で検出した操舵トルク、前記電流指令値演算手段で演
算した電流指令値、前記車速検出手段で検出した車速、前記回転角検出手段で検出したモ
ータ回転角及び前記角速度検出手段で検出したモータ角速度の少なくとも１つに基づいて
、前記ステアリングホイールが保舵状態にあるか否かを判定することを特徴としている。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　また、請求項３に係る電動パワーステアリング装置は、請求項１又は２に係る発明にお
いて、前記フィルタ処理手段のフィルタは、ローパスフィルタにより構成されていること
を特徴としている。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】削除
【補正の内容】
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【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１２】
　本発明に係る電動パワーステアリング装置によれば、ステアリングホイールが保舵状態
にあると判定したときに、電流指令値と電流検出値との偏差に対してフィルタ処理を施し
、フィルタ処理後の偏差に基づいて電動モータを帰還制御するので、電流検出値や操舵ト
ルクセンサのＡ／Ｄ変換による量子化誤差の影響を低減することができ、電流指令値に対
する応答性を低下させることなく保舵振動を低減させることができ、操舵感を向上させる
ことができるという効果が得られる。
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