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【手続補正書】
【提出日】平成31年3月13日(2019.3.13)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２１】
　図３は、電流指令値Ｉｒｅｆからモータが駆動される系の伝達関数を示した図である。
電流指令値Ｉｒｅｆはフィードフォワード（ＦＦ）制御フィルタ（ＧＦＦ）１０１を経て
減算部１０４に入力され、実モータ電流Ｉｍｎとの偏差ｅ１が算出される。偏差ｅ１はフ
ィードバック（ＦＢ）制御フィルタ（ＧＦＢ）１０２を経て減算部１０５に入力され、減
算部１０５でモータ２０のモータ逆起電圧ＥＭＦが減算され、その差分ｅ３がモータ２０
の電気系特性部１１０（１／（Ｌ・ｓ＋Ｒ））を経て、更にトルク定数Ｋｔ［Ｎｍ／Ａ］
を経て、機械系特性部１２０（１／（Ｊ・ｓ＋Ｄ））に入力される。モータ逆起電圧ＥＭ
Ｆは、機械系特性部１２０の出力であるモータ角速度（モータ回転数）ωｍに逆起電圧定
数Ｋｅ［Ｖ／（ｒａｄ／ｓ）］を乗算して得られる。電気系特性部１１０からのモータ電
流Ｉｍは検出されてフィードバックされるが、実際には電流検出ノイズＮｉが混入し、実
モータ電流Ｉｍｎとしてフィードバックされる。そして、通常、電流指令値Ｉｒｅｆ入力
から減算部１０５まではＥＣＵのソフトウェアの系であり、減算部１０５より先はモータ
関連のハードウェアの系である。なお、電気系特性部１１０のＬはモータインダクタンス
［Ｈ］、Ｒはモータ抵抗［Ω］であり、機械系特性部１２０のＪはモータ慣性モーメント
［Ｋｇ・ｍ２］、Ｄはモータ粘性係数［Ｎｍ／（ｒａｄ／ｓ）］であり、ｓはラプラス演
算子である。
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