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【国際特許分類】
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【ＦＩ】
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【手続補正書】
【提出日】平成26年2月18日(2014.2.18)
【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】
　負荷に接続された揺動式のダイナモメータと、
　当該ダイナモメータに電力を供給するインバータと、
　前記ダイナモメータの揺動子に発生するトルクを、当該揺動子から延びるトルクアーム
を介して検出するロードセルと、を備えたダイナモメータシステムの制御装置であって、
　前記ロードセルの出力信号に基づいて主信号を出力する主制御装置と、
　前記揺動子の固有振動が抑制されるように前記主信号を補正し、制御入力信号として前
記インバータに入力する固有振動抑制手段と、を備え、
　前記固有振動抑制手段は、前記ロードセルの出力信号又は所定の近似式を用いて算出さ
れた前記ロードセルの近似信号に微分演算を施す微分補償器と、前記主信号から前記微分
補償器の出力信号を減算することによって当該主信号を補正する減算器と、
　前記インバータに入力される制御入力信号又はこれに比例した信号と所定のフィードバ
ック信号との和を入力として、前記インバータの入力から前記ロードセルの出力までを所
定のダンピング係数及び前記揺動子の固有振動数によって特徴付けられる近似式に基づい
て前記近似信号を出力する振動出力演算部と、
　前記近似信号を所定の無駄時間だけ遅らせる無駄時間遅れ要素を備えた遅れ補償器と、
　前記遅れ補償器の出力信号と前記ロードセルの出力信号との偏差が最小になるように前
記振動出力演算部へ前記フィードバック信号を出力する偏差補償器と、備え、
　前記微分補償器は、前記遅れ補償器に入力される前記近似信号を入力とすることを特徴
とするダイナモメータシステムの制御装置。
【請求項２】
　前記遅れ補償器は、前記無駄時間遅れ要素と、前記近似信号からノイズを除去するロー
パスフィルタ要素とを接続して構成されることを特徴とする請求項１に記載のダイナモメ
ータシステムの制御装置。
【請求項３】
　前記インバータに入力される制御入力信号に所定の係数を乗算する比例要素と、
　当該比例要素の出力信号と前記フィードバック信号との和を前記振動出力演算部に入力
する加算器と、をさらに備えることを特徴とする請求項１又は２に記載のダイナモメータ
システムの制御装置。
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【請求項４】
　前記近似式は、ωｎを前記揺動子の固有振動数とし、ζをダンピング係数とし、ｓをラ
プラス演算子とし、下記伝達関数Ｐｍｄｌ（ｓ）で定義され、
　前記微分補償器の伝達関数は、Ｋを０より大きく１より小さい任意の定数とし、１／Ｇ

ＬＰＦ（ｓ）を相対次数１以上の任意の伝達関数とし、擬似微分特性を有する下記伝達関
数ＨＬＰＦ（ｓ）で定義されることを特徴とする請求項１から３の何れかに記載のダイナ
モメータの制御装置。
【数１】
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