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【手続補正書】
【提出日】平成30年7月18日(2018.7.18)
【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】
　ブリッジ接続された複数のスイッチング素子を含み、モータに駆動電流を供給する駆動
手段と、
　前記駆動手段とグランドとの間を流れる電流を検出する検出手段と、
　前記検出手段の検出結果から駆動電流を求め、前記求めた駆動電流と前記モータに供給
すべき駆動電流の目標値との差に基づき前記複数のスイッチング素子をオン・オフするた
めのＰＷＭ信号を生成して前記モータを制御する制御手段と、
を備え、
　前記制御手段は、前記ＰＷＭ信号がハイレベルであり、且つ前記ＰＷＭ信号のハイレベ
ルの期間が所定期間より長くなる場合は、前記ＰＷＭ信号のハイレベルの期間で前記検出
手段による電流のサンプリングを行い、前記ＰＷＭ信号がハイレベルであっても前記ＰＷ
Ｍ信号のハイレベルの期間が前記所定期間以下となる場合は、前記ＰＷＭ信号のハイレベ
ルの期間で前記検出手段による電流のサンプリングを行わないことを特徴とするモータ駆
動装置。
【請求項２】
　前記制御手段は、前記差と三角波との比較により前記ＰＷＭ信号を生成することを特徴
とする請求項１に記載のモータ駆動装置。
【請求項３】
　ブリッジ接続された複数のスイッチング素子を含み、モータに駆動電流を供給する駆動
手段と、
　前記駆動手段とグランドとの間を流れる電流を検出する検出手段と、
　サンプリングタイミングにおいて前記検出手段の検出結果から駆動電流を求め、前記求
めた駆動電流と前記モータに供給すべき駆動電流の目標値との差に基づき前記複数のスイ
ッチング素子をオン・オフするためのパルス信号を生成して前記モータを制御する制御手
段と、
を備えており、
　前記制御手段は、サンプリングタイミングにおいて前記差が所定の範囲内にないと、当
該サンプリングタイミングにおける駆動電流を、前回のサンプリングタイミングにおいて
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求めた駆動電流から求めることを特徴とするモータ駆動装置。
【請求項４】
　前記制御手段は、サンプリングタイミングにおいて前記差が前記所定の範囲内にあると
、当該サンプリングタイミングにおける駆動電流を、当該サンプリングタイミングにおけ
る前記検出手段の検出結果から求めることを特徴とする請求項３に記載のモータ駆動装置
。
【請求項５】
　前記制御手段は、サンプリングタイミングにおいて前記差が前記所定の範囲内にないと
、当該サンプリングタイミングにおける駆動電流を、前回のサンプリングタイミングにお
いて求めた駆動電流と同じ値とすることを特徴とする請求項３又は４に記載のモータ駆動
装置。
【請求項６】
　前記制御手段は、サンプリングタイミングにおいて前記差が前記所定の範囲内にないと
、前回のサンプリングタイミングにおいて求めた駆動電流から、当該サンプリングタイミ
ングにおける駆動電流を予測することを特徴とする請求項３又は４に記載のモータ駆動装
置。
【請求項７】
　前記制御手段は、サンプリングタイミングにおいて前記差が前記所定の範囲内にないと
、前回のサンプリングタイミングにおいて求めた駆動電流と、前記モータのインダクタン
ス値に基づき当該サンプリングタイミングにおける駆動電流を予測することを特徴とする
請求項６に記載のモータ駆動装置。
【請求項８】
　前記制御手段は、サンプリングタイミングにおいて前記パルス信号が第１の論理である
と、前記検出手段が検出する電流の方向に対応する方向に前記駆動電流が流れていると判
定し、前記パルス信号が前記第１の論理とは異なる第２の論理であると、前記検出手段が
検出する電流の方向とは逆の方向に対応する方向に前記駆動電流が流れていると判定する
ことを特徴とする請求項３から７のいずれか１項に記載のモータ駆動装置。
【請求項９】
　前記制御手段は、前記差と三角波との比較により前記パルス信号を生成し、
　前記所定の範囲は、前記パルス信号の論理が変化しない時間が所定時間より長くなる様
に求められていることを特徴とする請求項３から８のいずれか１項に記載のモータ駆動装
置。
【請求項１０】
　前記所定時間は、前記複数のスイッチング素子が切り替わるのに必要な時間から求めら
れていることを特徴とする請求項９に記載のモータ駆動装置。
【請求項１１】
　ブリッジ接続された複数のスイッチング素子を含み、モータに駆動電流を供給する駆動
手段と、
　前記駆動手段とグランドとの間を流れる電流を検出する検出手段と、
　サンプリングタイミングにおいて前記検出手段の検出結果から駆動電流を求め、前記求
めた駆動電流と前記モータに供給すべき駆動電流の目標値に基づき前記複数のスイッチン
グ素子をオン・オフするためのパルス信号を生成して前記モータを制御する制御手段と、
を備えており、
　前記制御手段は、サンプリングタイミングの前後における前記パルス信号の切り替わり
の時間間隔が所定値より小さいと判定すると、当該サンプリングタイミングにおける駆動
電流を、前回のサンプリングタイミングにおいて求めた駆動電流から求めることを特徴と
するモータ駆動装置。
【請求項１２】
　前記制御手段は、サンプリングタイミングの前後における前記パルス信号の切り替わり
の時間間隔が前記所定値より大きいと判定すると、当該サンプリングタイミングにおける
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駆動電流を、当該サンプリングタイミングにおける前記検出手段の検出結果から求めるこ
とを特徴とする請求項１１に記載のモータ駆動装置。
【請求項１３】
　ブリッジ接続された複数のスイッチング素子を含み、モータに駆動電流を供給する駆動
手段と、
　前記駆動手段とグランドとの間を流れる電流を検出する検出手段と、
　前記検出手段の検出結果から駆動電流を求め、前記求めた駆動電流と前記モータに供給
すべき駆動電流の目標値との差に基づき前記複数のスイッチング素子をオン・オフするた
めのＰＷＭ信号を生成して前記モータを制御する制御手段と、
を備えており、
　前記制御手段は、前記ＰＷＭ信号がローレベルであり、且つ前記ＰＷＭ信号のローレベ
ルの期間が所定期間より長くなる場合は、前記ＰＷＭ信号のローレベルの期間で前記検出
手段による電流のサンプリングを行い、前記ＰＷＭ信号がローレベルであっても前記ＰＷ
Ｍ信号のローレベルの期間が前記所定期間以下となる場合は、前記ＰＷＭ信号のローレベ
ルの期間で前記検出手段による電流のサンプリングを行わないことを特徴とするモータ駆
動装置。
【請求項１４】
　前記制御手段は、前記差と三角波との比較により前記ＰＷＭ信号を生成することを特徴
とする請求項１３に記載のモータ駆動装置。
【手続補正２】
【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】
　本発明の一側面によると、モータ駆動装置は、ブリッジ接続された複数のスイッチング
素子を含み、モータに駆動電流を供給する駆動手段と、前記駆動手段とグランドとの間を
流れる電流を検出する検出手段と、前記検出手段の検出結果から駆動電流を求め、前記求
めた駆動電流と前記モータに供給すべき駆動電流の目標値との差に基づき前記複数のスイ
ッチング素子をオン・オフするためのＰＷＭ信号を生成して前記モータを制御する制御手
段と、を備え、前記制御手段は、前記ＰＷＭ信号がハイレベルであり、且つ前記ＰＷＭ信
号のハイレベルの期間が所定期間より長くなる場合は、前記ＰＷＭ信号のハイレベルの期
間で前記検出手段による電流のサンプリングを行い、前記ＰＷＭ信号がハイレベルであっ
ても前記ＰＷＭ信号のハイレベルの期間が前記所定期間以下となる場合は、前記ＰＷＭ信
号のハイレベルの期間で前記検出手段による電流のサンプリングを行わないことを特徴と
する。
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