
(12) 特 許 協 力 条 約 に基 づ い て 公 開 さ れ た 国 際 出願

(19) 世 界 知 的 所 有 権 機 関

国 際 事 務 局
(10) 国際公開番号

(43) 国際公開 日
2020 年 5月 7 日 i07.05.2020) \¥0 2020 /090864 入1

W IP O I P C T

(51) 国際特許分類 ： (72) 発 明者 ：吉 田 豊 織 (YOSHIDA, Toyoori) ；
8620 113/00 (2006.01) B62D 6/00 (2006.01) 〒 144855 1 東 京都 大 田区南蒲 田 2 丁 目 1 6 番 4
8620 117/00 (2006.01) 6 号 東 京計器株 式会 社 内 Tokyo (JP) . 荒 金 宏

(21) 国際 出願番号 ： 臣 (ARAKANE, Hiroomi) ; 亍 1448551 東 京 都 大
田 区 南 蒲 田 2 丁 目 1 6 番 4 6 号 東 京 計 器 株

(22) 国際 出願 日 ： 2019年 10月30 日(30.10.2019) 式会 社 内 Tokyo (JP) . 船 山 正行 (FUNAYAMA,
(25) 国際 出願の言語 ： 日本語 Masayuki); 〒 1448551 東 京 都 大 田 区 南 蒲 田

2 丁 目 1 6 番 4 6 号 東 京 計 器 株 式 会 社 内
(26) 国際公開の言語 ： 日本語 Tokyo (JP) . 岡村 信行 (OKAMURA，Nobuyuki);
(30) 優先権 データ ： 〒 144855 1 東 京都 大 田区南蒲 田 2 丁 目 1 6 番 4

特願 2018-203760 2 0 18年 10 月 30日(30. 10.2〇18 ) 疋 6 号 東 京計器株 式会 社 内 Tokyo (JP) . 内 田 朗

(71) 出願人 ：東 京 計 器 株 式 会 社 (TOKYO KEIKI 忍 (UCHIDA, Akinobu) ; 〒 144855 1 東 京 都 大 田

INC.) ［JP/JP］；亍 144855 1 東 京都 大 田 区南 蒲 田 区 南 蒲 田 2 丁 目 1 6 番 4 6 号 東 京 計 器 株 式

2 丁 目 1 6 番 4 6 号 Tokyo (JP). 会社 内 Tokvo (JP) . 嘉 屋 和樹 (KAYA，Kazuki);

= (54) Title: STEERING WHEEL ANGLE CONTROL DEVICE

(54) 発明の名称 ： ハ ン ドル角制御装置

5101 Calculate angular speed
5102 Smooth angular speed
5103 Is angular speed difference greater than or equal to first
threshold value?
5104 Is excess time greater than or equal to second threshold value?
5105 Stop control of motor
5106 Present stopping of control
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angular speed i s greater than o r equal t o a first threshold value set i n advance, wherein, when i t i s determined that tne

absolute value o f the difference i s greater than o r equal t o the first threshold value ，the angular speed output unit 233

stops control o f the motor.

(57) 要 約 ：車 両 の 車 輪 に 偏 角 を 与 え て 車 両 の 操 舵 系 に 回 転 角 度 で あ る ハ ン ド ル 角 を 入 力 す る 入 力 軸

を 駆 動 す る モ ー タ と 、 入 力 軸 の ハ ン ド ル 角 を 測 定 角 度 と し て 検 出 す る 角 度 セ ン サ と を 備 え る 操 舵 駆

動 装 置 に 対 し て 、 測 定 角 度 が 目 標 角 度 に 追 従 す る よ う に モ ー タ を 制 御 す る ハ ン ド ル 角 制 御 装 置 2 3

で あ っ て 、 角 度 セ ン サ よ り 測 定 角 度 を 取 得 す る 測 定 角 度 取 得 部 2 3 2 と 、 モ ー タ へ 角 速 度 を 指 示 角

速 度 と し て 出 力 す る 角 速 度 出 力 部 2 3 4 と 、 取 得 さ れ た 測 定 角 度 に 基 づ く 角 速 度 を 測 定 角 速 度 と し

て 算 出 す る 角 速 度 算 出 部 2 3 3 と 、 指 示 角 速 度 と 測 定 角 速 度 と の 差 の 絶 対 値 が 、 予 め 設 定 さ れ た 第

1 閾 値 以 上 で あ る か 否 か を 判 定 す る 角 速 度 判 定 部 2 3 6 と を 備 え 、 角 速 度 出 力 部 2 3 3 は 、 差 の 絶 対

値 が 第 1 閾 値 以 上 と 判 定 さ れ た 場 合 、 モ ー タ の 制 御 を 停 止 す る こ と を 特 徴 と す る 。
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明 細 書

発明の名称 ：ハン ドル角制御装置

技術分野

[0001 ] 本発明の実施形態は、車両のハ ン ドル角を制御する技術 に関する。

背景技術

[0002] 従来、農作業の効率化を目的と して、 トラクタゃ田植機などの農作業用車

両を指定 した走行経路 に追従 させる自動操舵技術が知 られている。 このよう

な自動操舵がなされる対象車両には、 自動操舵 に対応 した機構が装備 された

ものと、 自動操舵 に対応せず手動でハ ン ドル操作を行 う機構のみが装備 され

た手動用車両 とがある。

[0003] 手動用車両は、操舵系に操舵 トルクと しての回転力を入力する入力軸 を回

転 させて手動操舵するためのステア リングハ ン ドルが入力軸か ら取 り外 し可

能 となっている。そこで、入力軸 とステア リングハ ン ドル との間に入力軸 を

所定のハ ン ドル角に回転駆動 させる操舟它駆動装置を組み込み、 この操舟它駆動

装置を制御することによって、手動用車両を自動操舵 に対応させることが可

能 となる。

[0004] このような、手動用車両を操舵駆動装置により制御する技術 と して、位置

指示信号を受信する受信機 と、位置指示信号に基づいて操舵制御信号を生成

する操舵制御装置 と、ステア リングシャフ ト及び これを回転 させるステア リ

ングホイール と同軸である駆動軸周 りに トルクを生成 して、操舵制御信号に

応答 して操舵 アセンブ リを直接駆動する駆動 アセンブ リとを含む車両案内シ

ステム、が知 られている （例えば、特許文献 1 参照）。

先行技術文献

特許文献

[0005] 特許文献 1 : 国際公開 2 0 1 0 / 1 3 9 0 1 3 号

発明の概要

発明が解決 しようとする課題
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[0006] 従来の作業車両の自動操舵 によれば、予め定め られた走行経路 に沿 うよう

に作業車両が走行されることとなるが、 この走行経路上に障害物や人が存在

する場合、作業車両の運転者は、障害物 を認識 して自動操舵機能の解除操作

を した後 に、障害物 を避 けるためにハ ン ドルによって手動操作をする必要が

ある。つまり、従来の作業車両の自動操舵 においては、 自動操舵中に障害物

や人を避 けるためには、 自動操舵機能を解除する操作が事前 に必要 となる、

という問題がある。

[0007] 本発明は、上述 した問題点を解決するためになされたものであ り、 自動操

舵機能の解除操作をすることな く、手動操作に切 り替えることができるハ ン

ドル角制御装置を提供することを目的とする。

課題を解決するための手段

[0008] 上述 した課題 を解決するため、本実施形態のハ ン ドル角制御装置は、車両

の車輪 に偏角を与えて該車両の操舵系に回転角度であるハ ン ドル角を入力す

る入力軸 を駆動するモータと、該入力軸のハ ン ドル角を測定角度 と して検 出

する角度センサ とを備える操舵駆動装置に対 して、前記測定角度が目標角度

に追従するように前記モータを制御するハ ン ドル角制御装置であって、前記

角度センサより前記測定角度 を取得する測定角度取得部 と、前記モータへ角

速度 を指示角速度 と して出力する角速度出力部 と、前記取得 された測定角度

に基づ く角速度 を測定角速度 と して算出する角速度算出部 と、前記指示角速

度 と前記測定角速度 との差の絶対値が、予め設定された第 1 閾値以上である

か否かを判定する角速度判定部 とを備え、前記角速度出力部は、前記差の絶

対値が前記第 1 閾値以上 と判定された場合、前記モータの制御 を停止するこ

とを特徴 とする。

発明の効果

[0009] 本発明によれば、 自動操舵機能の解除操作をすることな く、手動操作に切

り替えることができる。

図面の簡単な説明

[001 0] [ 図 1] 実施形態に係る農用 トラクタの構成 を示す概略側面図である。
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［図 2 ］実 施 形 態 に 係 る 自 動 操 舵 シ ス テ ム の ハ ー ド ウ エ ア 構 成 を 示 す ブ ロ ッ ク 図

で あ る 。

［図 3 ］ハ ン ドル 角 制 御 装 置 の ハ ー ド ウ エ ア 構 成 を 示 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。

［図 4 ］ハ ン ドル 角 制 御 装 置 の 機 能 構 成 を 示 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。

［図 5 ］ハ ン ドル 角 判 定 処 理 を 示 す フ ロ ー チ ヤ ー トで あ る 。

発 明 を 実 施 す る た め の 形 態

［001 1］ 以 下 、 図 面 を 参 照 し な が ら 、 本 発 明 の 実 施 形 態 に つ い て 説 明 す る 。

［001 2 ］ （対 象 車 両 及 び 自 動 操 舵 シ ス テ ム の 構 成 ）

ま ず 、 本 実 施 形 態 に 係 る 自 動 操 舵 シ ス テ ム と こ の 自 動 操 舵 シ ス テ ム に よ り

自 動 操 舵 さ れ る 対 象 車 両 に つ い て 説 明 す る 。 図 1 は 、 実 施 形 態 に 係 る 農 業 用

ト ラ ク タ の 構 成 を 示 す 概 略 側 面 図 で あ る 。 図 2 は 、 実 施 形 態 に 係 る 自 動 操 舵

シ ス テ ム の ハ ー ド ウ エ ア 構 成 を 示 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。

［001 3 ］ 本 実 施 形 態 に 係 る 自 動 操 舵 シ ス テ ム の 操 舵 対 象 と し て の 車 両 は 、 作 業 車 で

あ り 、 具 体 的 に は 、 図 1 に 示 す よ う な 農 業 用 の ト ラ ク タ 1 と す る 。 こ の ト ラ

ク タ 1 は 、 車 体 1 0 と 、 2 つ の 前 輪 1 1 と 2 つ の 後 輪 1 2 と を 備 え る 四 輪 車

両 と す る が 、 操 舵 可 能 な 車 両 で あ れ ば ど の よ う な 車 両 で あ っ て も 良 い 。 ま た

、 ト ラ ク タ 1 は 、 運 転 者 が 座 る た め の 座 席 1 3 、 図 示 し な い 作 業 機 を 連 結 接

続 す る リ ン ク 機 構 1 4 、 ス テ ア リ ン グ コ ラ ム 1 5 、 ス テ ア リ ン グ ハ ン ドル 1

6 、 操 舵 駆 動 装 置 1 7 、 ア ク セ ル 、 ブ レ ー キ 等 を 含 む ペ ダ ル 類 1 8 、 屋 根 部

1 9 を 備 え る 。

［0014 ］ ス テ ア リ ン グ コ ラ ム 1 5 内 に は 前 輪 1 1 に 操 舵 角 と し て の 偏 角 を 与 え て 卜

ラ ク タ 1 を 操 舵 す る 操 舵 系 が 備 え ら れ 、 ス テ ア リ ン グ ハ ン ドル 1 6 ま た は 操

舵 駆 動 装 置 1 7 に よ る ハ ン ドル 角 を 操 舵 系 に 入 力 す る た め の 入 力 軸 1 5 1 が

内 蔵 さ れ 、 こ の 入 力 軸 1 5 1 の 回 転 に 基 づ く 操 舵 角 が 前 輪 1 1 に 与 え ら れ る

。 操 舵 駆 動 装 置 1 7 は 、 自 動 操 舵 制 御 を す る た め の 構 成 が 備 え ら れ て い な い

、 手 動 操 舵 を 前 提 と し た ト ラ ク タ 1 を 自 動 操 舵 す る た め に 後 付 け さ れ る 装 置

で あ り 、 上 方 に お い て は 、 ス テ ア リ ン グ ハ ン ドル 1 6 が 取 り 付 け ら れ る と と

も に 、 下 方 に お い て 、 操 舵 系 の 入 力 軸 1 5 1 の 上 端 部 が 嵌 合 さ れ る 。 屋 根 部



1 9 は、車体 1 0 において前後左右 に異 な る位置 に設 け られた 4 つの支持 フ

レーム上 に載置 され る全体 と して略平板上 の部材 であ る。

[001 5] 屋根部 1 9 の上面 には、 少な くとも G N S S ( G 丨〇 b a 丨 N a v i g

a t i o n S a t e l l i t e S y s t e m ) とジ ャイ ロセ ンサ とを含

むセ ンサ類 2 1 が設 け られ る。 このセ ンサ類 2 1 は、 少な くとも車両 の位置

と走行面上 の車両 の方位 とを検 出す るものであれば、 いかな るセ ンサ を含 む

ものであ って も良 い。 また、屋根部 1 9 を支持 す る支持 フ レームの うち、前

方 に位置 す る 1 つの支持 フ レーム には、 トラクタ 1 の 自動操舵 を制御 す る 自

動操舵制御装置 2 2 が設 け られ る。

[001 6] 自動操舵 システムは、 図 2 に示 す よ うに、操舵 系 における入力軸 1 5 1 を

駆動 す る操舵駆動装置 1 7 と、 セ ンサ類 2 1 と、 自動操舵制御装置 2 2 と、

図 1 に図示 されないハ ン ドル角制御装置 2 3 とによ り構成 され る。

[001 7] 操 舵 駆動装置 1 7 は、 入力軸 1 5 1 に駆動 力 を伝達 す る伝達軸 1 7 1 、伝

達軸 1 7 1 を駆動 す るステ ッピングモータであ るモータ 1 7 2 、伝達軸 1 7

1 の回転 角度 をハ ン ドル角 と して検 知 す る 口ータ リエ ンコーダであ る角度 セ

ンサ 1 7 3 を備 える。 なお、 モータ 1 7 2 は、 入力軸 1 5 1 を回転 させ るの

に十分 な トル クを出力可能 であ るモータであれば、 どの よ うな種類 のモータ

であ って も良 い。

[001 8] 自動操舵制御装置 2 2 は、 セ ンサ類 2 1 による検 出値 に基 づいて操舵 角 を

出力 し、ハ ン ドル角制御装置 2 3 は、 自動操舵制御装置 2 2 によ り指示 され

た操舵 角 に基 づいて操舵駆動装置 1 7 を フ ィー ドバ ック制御 す る。 ここで、

操舵駆動装置 1 7 は、 角度 セ ンサ 1 7 3 によ り検 知 された回転位置 が所望 の

回転位置 とな るハ ン ドル角 を 目標 角度 と したモー タ 1 7 2 の制御 によ り伝達

車由1 7 1 を駆動 させ る。 また、本実施形態 において、 自動操舵制御装置 2 2

は、 自動操舵 に係 る情報 を運転者 に提示 す る とともに、運転者 か らの操作 を

取得 す るための入 出力装置 と して、 デ ィス プ レイを備 えるもの とす る。

[001 9] この よ うに、 トラクタ 1 に対 して、操舵駆動装置 1 7 、 セ ンサ類 2 1 、 自

動操舵制御装置 2 2 及びハ ン ドル角制御装置 2 3 を後付 けで設置 す る ことに



よって、手動操舵されるように構成された トラクタ 1 において自動操舵を実

現することが可能 となる。

[0020] (ハ ン ドル角制御装置の構成 )

ハ ン ドル角制御装置のハー ドウエア構成及び機能構成について説明する。

図 3 、図 4 は、それぞれ、ハン ドル角制御装置のハー ドウエア構成、機能構

成を示すブロック図である。

[0021 ] ハ ン ドル角制御装置 2 3 は、ハー ドウエアとして、図 3 に示すように、 C

P U ( C e n t r a l P r o c e s s i n g U n i t ) 3 1 、 R A M (

R a n d o m A c c e s s M e m o r y ) 3 2 、記憶装置 3 3 、外部 I

/ F ( I n t e r f a c e ) 3 4 を備える。

[0022] C P U 3 1 及び R A M 3 2 は協働 して後述する各種機能を実行 し、記憶装

置 3 3 は各種機能により実行される処理に用いられる各種データを記憶する

。外部 I / F 3 4 は、外部装置 としての自動操舵制御装置 2 2 、モータ 1 7

2 、角度センサ 1 7 3 とのデータの入出力を行 う。

[0023] また、ハン ドル角制御装置 2 3 は、機能 として、図 4 に示すように、 目標

角度算出部 2 3 1 、測定角度取得部 2 3 2 、角速度出力部 2 3 3 、角速度算

出部 2 3 4 、平滑化処理部 2 3 5 、角速度判定部 2 3 6 、提示部 2 3 7 を備

ス·る。

[0024] 目標角度算出部 2 3 1 は、 自動操舵制御装置 2 2 により出力された目標舵

角に基づいて、 目標角度 としてのハン ドル角を算出する。測定角度取得部 2

3 2 は、角度センサ 1 7 3 により測定されたハン ドル角を測定角度 として取

得する。角速度出力部 2 3 3 は、 目標角度 と測定角度 との偏差角度が低減す

るような角速度を指示角速度 としてモータ 1 7 2 へ出力する。なお、測定角

度取得部 2 3 2 により取得された測定角度、及び角速度出力部 2 3 3 により

出力された指示角速度は、記憶装置 3 3 に時系列に記憶されるものとする。

[0025] 角速度算出部 2 3 4 は、測定角度取得部 2 3 2 により取得された測定角度

に基づ く角速度を測定角速度 として算出する。 この測定角速度についても、

測定角度、指示角速度 と同様に、記憶装置 3 3 に時系列に記憶されるものと



\¥0 2020/090864 6 卩（：171?2019/042505

する。

[0026] 平滑化処理部 2 3 5 は、角速度算出部 2 3 4 により算出された角速度を平

滑化する。角速度判定部 2 3 6 は、角速度出力部 2 3 3 により出力される角

速度と、平滑化処理部 2 3 5 により平滑化された角速度とに基づいて、伝達

軸 1 7 1、延いては入力軸 1 5 1 の回転角度が正常に制御されているか否か

を判定する。

[0027] 提示部 2 3 7 は、角速度判定部 2 3 6 により伝達軸 1 7 1 の回転角度が正

常に制御されていないと判断された場合、自動操舵制御装置 2 2 に対 して、

ハン ドル角制御、延いては自動操舵が停止されたことを示す停止情報を自動

操舵制御装置 2 2 へ通知することによって、自動操舵が停止されたことを運

転者に提示する。この提示は、本実施形態においては、自動操舵制御装置 2

2 に備えられるディスプレイによりなされるものとするが、如何なる手段を

用いても良い。

[0028] （ハン ドル角制御装置の動作）

ハン ドル角制御装置におけるハン ドル角判定処理について説明する。図 5

は、ハン ドル角判定処理を示すフローチヤー トである。なお、ハン ドル角制

御装置において、ハン ドル角の制御は所定の周期毎になされるものとし、図

5 に示すハン ドル角判定処理は、ハン ドル角の制御に係る周期よりも大きい

周期毎に実行されるものとする。

[0029] 図 5 に示すように、まず、角速度算出部 2 3 4 は、測定角度取得部 2 3 2

により取得された測定角度に基づいて、伝達軸 1 7 1延いては入力軸 1 5 1

の角速度を測定角速度として算出する （3 1 0 1 ）。ここで、角速度算出部

2 3 4 は、記憶装置 3 3 に記憶された測定角度のうち、直近の測定角度を含

む複数の測定角度を微分することにより現行の測定角速度を算出する。また

、算出された測定角速度は記憶装置 3 3 に時系列に記憶される。

[0030] 次に、平滑化処理部 2 3 5 は、測定角速度の平滑化を行う （3 1 0 2 ）。

ここで、平滑化処理部 2 3 5 は、現行の測定角速度を含む複数の測定角速度

の移動平均を算出することによって測定角速度を平滑化 して現行の平滑化さ
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れた測定角速度を算出する、 これによって、測定角速度における飛びやノイ

ズが除去される。

[0031 ] 平滑化後、角速度判定部 2 3 6 は、現行の指示角速度 と現行の平滑化され

た測定角速度 との差の絶対値が予め設定された値である第 1 閾値以上である

か否かを判定する （3 1 0 3 ）。

[0032] 差の絶対値が第 1 閾値以上である場合 （3 1 0 3 , 丫巳3 ）、角速度判定

部 2 3 6 は、連続 して差の絶対値が第 1 閾値以上であると判定されている時

間である超過時間が、予め設定された時間である第 2 閾値以上であるか否か

を判定する （3 1 0 4 ）。

[0033] 超過時間が第 2 閾値以上である場合 （3 1 0 4 , 丫巳3 ）、角速度出力部

2 3 3 がモータ 1 7 2 への角速度の出力を停止 してモータ 1 7 2 の制御を停

止 し （3 1 0 5 ）、提示部 2 3 7 が自動操舵制御装置 2 2 へ停止情報を通知

することによって、ハン ドル角制御、延いては自動操舵制御の停止を運転者

へ提示する （3 1 0 6 ）。

[0034] —方、超過時間が第 2 閾値以上ではない場合 （3 1 0 4 , N 0 ）、ハン ド

ル角判定処理の現周期の動作が終了される。

[0035] また、ステ ップ3 1 0 3 において、差の絶対値が第 1 閾値以上ではない場

合 （3 1 0 3 , N 0 ）、ハン ドル角判定処理の現周期の動作が終了される。

[0036] 以上に説明 したように、本実施形態に係るハン ドル角制御装置 2 3 によれ

ば、モータ 1 7 2 へ出力される指示角速度 と、角度センサ 1 7 3 か ら取得さ

れる測定角度に基づ く測定角速度 との差による判定に基づいてハン ドル角制

御、延いては自動操舵制御が停止させる。 これによって、 自動操舵制御中に

運転者が トラクタ 1 の進路を遮る障害物を避けるためにステア リングハン ド

ル 1 6 を操作 した場合、 自動操舵制御が停止されて、手動操舵に切 り替わる

ため、事前の自動操舵制御の解除操作が不要 となる。

[0037] また、指示角速度 と測定角速度 との剥離は、操舵駆動装置 1 7 内部の機構

やモータ 1 7 2 の故障によっても生 じ得るため、ステア リングハン ドル 1 6

が操作されない状態においては、操舵駆動装置 1 7 の故障によりハン ドル角
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制御、自動操舵制御が停止され、また、その旨が運転者に提示されるため、

より安全に トラクタ 1 を運用することが可能となる。

[0038] 本発明の実施形態は、例として提示 したものであり、発明の範囲を限定す

ることは意図 していない。この新規な実施形態は、その他の様々な形態で実

施されることが可能であり、発明の要旨を逸脱 しない範囲で、種々の省略、

置き換え、変更を行うことができる。これら実施形態やその変形は、発明の

範囲や要旨に含まれるとともに、特許請求の範囲に記載された発明とその均

等の範囲に含まれる。

符号の説明

[0039] 2 3 ハン ドル角制御装置

2 3 2 測定角度取得部

2 3 3 角速度出力部

2 3 4 角速度算出部

2 3 5 平滑化処理部

2 3 6 角速度判定部

2 3 7 提示部
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請求の範囲

[ 請求項 1] 車両の車輪 に偏角を与えて該車両の操舵系に回転角度であるハ ン ド

ル角を入力する入力軸 を駆動するモータと、該入力軸のハ ン ドル角を

測定角度 と して検 出する角度センサ とを備 える操舵駆動装置 に対 して

、前記測定角度が 目標角度 に追従するように前記モータを制御するハ

ン ドル角制御装置であ って、

前記角度センサよ り前記測定角度 を取得する測定角度取得部 と、

前記モータへ角速度 を指示角速度 と して出力する角速度 出力部 と、

前記取得 された測定角度 に基づ く角速度 を測定角速度 と して算出す

る角速度算出部 と、

前記指示角速度 と前記測定角速度 との差の絶対値が、予め設定され

た第 1 閾値以上であるか否かを判定する角速度判定部 とを備 え、

前記角速度 出力部 は、前記差の絶対値が前記第 1 閾値以上 と判定さ

れた場合、前記モータの制御 を停止することを特徴 とするハ ン ドル角

制御装置。

[ 請求項2] 前記角速度判定部 は、前記差の絶対値が前記第 1 閾値以上である状

態が、予め設定された時間である第 2 閾値以上 に維持 されるか否かを

判定 し、

前記角速度 出力部 は、前記差の絶対値が前記第 1 閾値以上である状

態が前記第 2 閾値以上 に維持 される場合、前記モータの制御 を停止す

ることを特徴 とする請求項 1 に記載のハ ン ドル角制御装置。

[ 請求項3] 前記差の絶対値が前記第 1 閾値以上である状態が前記第 2 閾値以上

に維持 される場合、前記車両の運転者 に対 して、前記モータの制御が

停止される旨を提示する提示部 を更に備 えることを特徴 とする請求項

2 に記載のハ ン ドル角制御装置。
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