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【部門区分】第７部門第４区分
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【公開番号】特開2009-72013(P2009-72013A)
【公開日】平成21年4月2日(2009.4.2)
【年通号数】公開・登録公報2009-013
【出願番号】特願2007-239305(P2007-239305)
【国際特許分類】
   Ｈ０２Ｋ  37/14     (2006.01)
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【ＦＩ】
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【手続補正書】
【提出日】平成22年8月30日(2010.8.30)
【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】
　外周面が複数に分割されＳ極とＮ極が交互にくるように着磁されたマグネットを有する
回転可能なロータと、
　前記マグネットの着磁面に対向する第１の磁極部と、
　前記マグネットの着磁面に対向する第２の磁極部と、
　第１の磁極部を励磁する第１のコイルと、
　第２の磁極部を励磁する第２のコイルと、
　前記マグネットの磁界を検出する磁気検出手段と、
　前記磁気検出手段の移動範囲を設定する移動範囲設定手段と、を有するモータにおいて
、
　前記第１の磁極部および前記第２の磁極部は前記ロータの回転軸と平行な方向に延出し
て形成され、
　前記移動範囲設定手段は、前記マグネットの磁極の境界線に対して直交する方向におけ
る前記磁気検出手段の移動量をΔｘとし、前記ロータの回転軸と前記マグネットの磁極の
境界線とのなす角αとするとき、前記磁気検出手段の移動量ΔｙがΔｘ／ｓｉｎαとなる
範囲を、前記磁気検出手段の移動範囲として設定することを特徴とするモータ。
【請求項２】
　外周面が複数に分割されＳ極とＮ極が交互にくるように着磁されたマグネットを有する
回転可能なロータと、
　前記マグネットの着磁面に対向する第１の磁極部と、
　前記マグネットの着磁面に対向する第２の磁極部と、
　第１の磁極部を励磁する第１のコイルと、
　第２の磁極部を励磁する第２のコイルと、
　前記マグネットの磁界を検出する磁気検出手段と、
　前記磁気検出手段の移動範囲を設定する移動範囲設定手段と、を有するモータにおいて
、
　前記第１の磁極部および前記第２の磁極部は前記ロータの回転軸に対して角度αだけ傾



(2) JP 2009-72013 A5 2010.10.14

いた方向に延出して形成され、
　前記移動範囲設定手段は、前記マグネットの磁極の境界線に対して直交する方向におけ
る前記磁気検出手段の移動量をΔｘとするとき、前記磁気検出手段の移動量ΔｙがΔｘ／
ｓｉｎαとなる範囲を、前記磁気検出手段の移動範囲として設定することを特徴とするモ
ータ。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１８】
　上記課題を解決するために、本発明は、外周面が複数に分割されＳ極とＮ極が交互にく
るように着磁されたマグネットを有する回転可能なロータと、前記マグネットの着磁面に
対向する第１の磁極部と、前記マグネットの着磁面に対向する第２の磁極部と、第１の磁
極部を励磁する第１のコイルと、第２の磁極部を励磁する第２のコイルと、前記マグネッ
トの磁界を検出する磁気検出手段と、前記磁気検出手段の移動範囲を設定する移動範囲設
定手段と、を有するモータにおいて、前記第１の磁極部および前記第２の磁極部は前記ロ
ータの回転軸と平行な方向に延出して形成され、前記移動範囲設定手段は、前記マグネッ
トの磁極の境界線に対して直交する方向における前記磁気検出手段の移動量をΔｘとし、
前記ロータの回転軸と前記マグネットの磁極の境界線とのなす角αとするとき、前記磁気
検出手段の移動量ΔｙがΔｘ／ｓｉｎαとなる範囲を、前記磁気検出手段の移動範囲とし
て設定することを特徴とする。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１９】
　上記課題を解決するために、本発明は、外周面が複数に分割されＳ極とＮ極が交互にく
るように着磁されたマグネットを有する回転可能なロータと、前記マグネットの着磁面に
対向する第１の磁極部と、前記マグネットの着磁面に対向する第２の磁極部と、第１の磁
極部を励磁する第１のコイルと、
　第２の磁極部を励磁する第２のコイルと、前記マグネットの磁界を検出する磁気検出手
段と、前記磁気検出手段の移動範囲を設定する移動範囲設定手段と、を有するモータにお
いて、前記第１の磁極部および前記第２の磁極部は前記ロータの回転軸に対して角度αだ
け傾いた方向に延出して形成され、前記移動範囲設定手段は、前記マグネットの磁極の境
界線に対して直交する方向における前記磁気検出手段の移動量をΔｘとするとき、前記磁
気検出手段の移動量ΔｙがΔｘ／ｓｉｎαとなる範囲を、前記磁気検出手段の移動範囲と
して設定することを特徴とする。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００７１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７１】
　なお、本実施形態においては、マグネットの極数ｎを１０極、ロータの回転軸から磁気
センサまでの距離Ｒを３．０ｍｍ、磁気センサ出力信号の調整量Δθを１０°、マグネッ
トの境界線とロータの回転軸のなす角αを１０°とする。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】００７２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７２】
　この場合、従来例の磁気センサの配置位置調整方法だと、磁気センサの移動量Δｘは０
．１０ｍｍになるのに対し、本実施形態における磁気センサの配置位置調整方法だと、磁
気センサの移動量Δｙは０．５８ｍｍとなる。
【手続補正６】
【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】
【００９２】
　第１の磁極歯郡１５ａ－１は、マグネット１２と所定の間隔をもち、それぞれロータの
回転軸に対してα°の角度で延び、第１のコイル４ａに通電することで励磁される。また
、その本数はｎ／２本であることが望ましく、本実施形態では５本である。それぞれの磁
極歯は等間隔に配置され、磁極歯の間隔は３６０／ｎ°（本実施形態では７２°）となる
。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００９４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００９４】
　第２の磁極歯郡１５ｂ－１は、マグネット１２と所定の間隔をもち、それぞれロータの
回転軸に対してα°の角度で延び、第２のコイル４ｂに通電することで励磁される。また
、その本数はｎ／２本であることが望ましく、本実施形態では５本である。それぞれの磁
極歯は等間隔に配置され、磁極歯の間隔は３６０／ｎ°（本実施形態では７２°）となる
。
【手続補正８】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図４
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【図４】

【手続補正９】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図７
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【補正方法】変更
【補正の内容】
【図７】
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