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【 請 求 項 １ 】
　 ス テ ア リ ン グ ホ イ ー ル に ト ー シ ョ ン バ ー を 介 し て 連 結 さ れ た 出 力 軸 に 、 操 舵 力 を 付 与 す  
る 電 動 モ ー タ を 制 御 す る モ ー タ 制 御 装 置 で あ っ て 、
　 前 記 ス テ ア リ ン グ ホ イ ー ル に 加 え ら れ る 操 舵 ト ル ク を 検 出 す る 操 舵 ト ル ク 検 出 部 と 、
　 前 記 電 動 モ ー タ の モ ー タ ト ル ク の 目 標 値 で あ る モ ー タ ト ル ク 指 令 値 を 設 定 す る モ ー タ ト  
ル ク 指 令 値 設 定 部 と 、
　 前 記 電 動 モ ー タ の 回 転 角 を 検 出 す る 回 転 角 検 出 部 と を 備 え 、
　 前 記 モ ー タ ト ル ク 指 令 値 設 定 部 は 、
　 基 本 ト ル ク 指 令 値 を 設 定 す る 基 本 ト ル ク 指 令 値 設 定 部 と 、
　 前 記 基 本 ト ル ク 指 令 値 設 定 部 に よ っ て 設 定 さ れ た 基 本 ト ル ク 指 令 値 を 、 共 振 制 御 ト ル ク  
に よ っ て 補 正 す る 補 正 部 と 、
　 前 記 補 正 部 に よ る 補 正 後 の 基 本 ト ル ク 指 令 値 に 基 づ い て 、 前 記 モ ー タ ト ル ク 指 令 値 を 演  
算 す る モ ー タ ト ル ク 指 令 値 演 算 部 と を 含 み 、
　 前 記 共 振 制 御 ト ル ク が 、 前 記 操 舵 ト ル ク の 微 分 値 に 所 定 の 第 １ ゲ イ ン が 乗 算 さ れ た 第 １  
ト ル ク と 、 前 記 操 舵 ト ル ク に 所 定 の 第 ２ ゲ イ ン が 乗 算 さ れ た 第 ２ ト ル ク と を 用 い て 設 定 さ  
れ 、
　 前 記 基 本 ト ル ク 指 令 値 設 定 部 は 、
　 前 記 出 力 軸 の 回 転 角 の 目 標 値 で あ る 回 転 角 指 令 値 に 基 づ い て 目 標 ト ル ク を 演 算 す る 目 標  
ト ル ク 演 算 部 と 、
　 前 記 回 転 角 検 出 部 に よ っ て 検 出 さ れ る 回 転 角 に 基 づ い て フ ィ ー ド バ ッ ク ト ル ク を 演 算 す  
る フ ィ ー ド バ ッ ク ト ル ク 演 算 部 と 、
　 前 記 目 標 ト ル ク と 前 記 フ ィ ー ド バ ッ ク ト ル ク と の 偏 差 を 演 算 す る こ と に よ り 、 前 記 基 本  
ト ル ク 指 令 値 を 演 算 す る 基 本 ト ル ク 指 令 値 演 算 部 と を 含 み 、
　 前 記 目 標 ト ル ク の 演 算 に 用 い ら れ る ゲ イ ン と 、 前 記 フ ィ ー ド バ ッ ク ト ル ク の 演 算 に 用 い  
ら れ る ゲ イ ン と が 異 な る 、 モ ー タ 制 御 装 置 。
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【 請 求 項 ２ 】
　 手 動 操 舵 指 令 値 を 生 成 す る 手 動 操 舵 指 令 値 演 算 部 と 、
　 自 動 操 舵 角 指 令 値 に 前 記 手 動 操 舵 指 令 値 を 加 算 し て 、 統 合 角 度 指 令 値 を 演 算 す る 統 合 角  
度 指 令 値 演 算 部 と を 含 み 、
　 前 記 回 転 角 指 令 値 が 前 記 統 合 角 度 指 令 値 で あ る 、 請 求 項 １ に 記 載 の モ ー タ 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ３ 】
　 前 記 モ ー タ ト ル ク 指 令 値 ま た は 前 記 電 動 モ ー タ が 発 生 し て い る モ ー タ ト ル ク と 、 前 記 出  
力 軸 の 回 転 角 と に 基 づ い て 、 前 記 出 力 軸 に 作 用 す る 前 記 電 動 モ ー タ の モ ー タ ト ル ク 以 外 の  
外 乱 ト ル ク を 推 定 す る 外 乱 ト ル ク 推 定 部 を 含 み 、
　 前 記 補 正 部 が 、 前 記 基 本 ト ル ク 指 令 値 を 、 前 記 共 振 制 御 ト ル ク お よ び 前 記 外 乱 ト ル ク を  
用 い て 補 正 す る よ う に 構 成 さ れ て い る 、 請 求 項 １ ま た は ２ に 記 載 の モ ー タ 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ４ 】
　 前 記 第 １ ト ル ク を 演 算 す る た め の 入 力 値 で あ る 前 記 操 舵 ト ル ク お よ び 前 記 第 ２ ト ル ク を  
演 算 す る た め の 入 力 値 で あ る 前 記 操 舵 ト ル ク の う ち の 少 な く と も 一 方 に 対 し て 、 不 感 帯 が  
設 定 さ れ て い る 、 請 求 項 １ ～ ３ の い ず れ か 一 項 に 記 載 の モ ー タ 制 御 装 置 。
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