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【国際特許分類】
   Ｈ０２Ｐ  29/00     (2006.01)
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   Ｇ０３Ｇ  15/00     (2006.01)
【ＦＩ】
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【手続補正書】
【提出日】平成25年2月18日(2013.2.18)
【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】
　ＤＣモータを制御するモータ制御装置において、
　前記ＤＣモータの角速度を検知する検知手段と、
　前記ＤＣモータの駆動を制御する制御値を目標角速度より小さい角速度に対応する第１
の制御値から前記目標角速度より大きい角速度に対応する第２の制御値まで段階的に増加
させる生成手段と、
　前記検知手段によって検知された結果に基づくフィードバック制御によって前記ＤＣモ
ータの駆動を制御する制御値を生成するフィードバック制御手段と、
　前記ＤＣモータを起動させてから前記検知手段によって検知された角速度が前記目標角
速度に達するまでは前記生成手段によって生成された制御値を選択し、前記検知手段によ
って検知された角速度が前記目標速度に達した後は前記フィードバック制御手段によって
生成された制御値を選択する選択手段とを有することを特徴とするモータ制御装置。
【請求項２】
　前記フィードバック制御手段は、
　前記検知手段によって検知された角速度と前記目標角速度との差分およびフィードバッ
クゲイン値とに基づき第３の制御値を算出し、該第３の制御値と前記目標角速度に対応す
る制御値を加算する
ことを特徴とする請求項１記載のモータ制御装置。
【請求項３】
　前記生成手段は、前記第１の制御値から前記第２の制御値まで、時間経過に基づき一定
比率で線形的に増加させることを特徴とする請求項１または２記載のモータ制御装置。
【請求項４】
　さらに、前記選択手段によって選択された制御値に基づいて、前記ＤＣモータをパルス
幅変調制御するための信号を生成する信号生成手段を有することを特徴とする請求項１乃
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至３のいずれかに記載のモータ制御装置。
【請求項５】
　請求項１に記載のモータ制御装置を有し、
　用紙に画像形成を行うための感光ドラムまたは中間転写ベルトを前記ＤＣモータにより
駆動することを特徴とする画像形成装置。
【請求項６】
　前記検知手段は前記感光ドラムまたは前記中間転写ベルトの駆動軸の角速度を検知する
エンコーダであることを特徴とする請求項５記載の画像形成装置。
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