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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第１区分
【発行日】平成24年1月19日(2012.1.19)

【公開番号】特開2011-69811(P2011-69811A)
【公開日】平成23年4月7日(2011.4.7)
【年通号数】公開・登録公報2011-014
【出願番号】特願2010-156427(P2010-156427)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｄ   5/245    (2006.01)
   Ｇ０１Ｄ   5/20     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｄ   5/245   　　　Ｙ
   Ｇ０１Ｄ   5/20    　　　Ｄ

【手続補正書】
【提出日】平成23年11月25日(2011.11.25)
【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】
Ｎ個の突極又はＮサイクルの正弦波状ギャップパーミアンスを有し、磁性体で構成される
ロータと、
　励磁コイルとＣＯＳ出力を得る第一出力コイルおよびＳＩＮ出力を得る第二出力コイル
の少なくともいずれか一方とを直接的または間接的にヨークに巻き付け、前記ロータの周
囲に複数個配置される磁極ユニットと、
　を備える回転角度センサであって、
　前記磁極ユニットは、非磁性体に固定されることを特徴とする回転角度センサ。　　
【請求項２】
前記ヨークは、Ｕ字型形状を呈することを特徴とする請求項１に記載の回転角度センサ。
【請求項３】
前記磁極ユニットは、前記ヨークのＵ字型形状の開口部が前記ロータと対向するように配
置されることを特徴とする請求項２に記載の回転角度センサ。
【請求項４】
前記励磁コイルと前記第一出力コイルと前記第二出力コイルとは、前記ヨークのＵ字型形
状の屈曲部に巻き付けられることを特徴とする請求項２または３に記載の回転角度センサ
。
【請求項５】
前記第一出力コイルおよび前記第二出力コイルの巻き数とが同数であることを特徴とする
請求項１乃至４の何れか一項に記載の回転角度センサ。
【請求項６】
前記磁極ユニットは、前記ロータの回転軸から一定の距離に配置されることを特徴とする
請求項１乃至５のいずれか一項に記載の回転角度センサ。
【請求項７】
前記ロータは、巻き線を持たない構成で、
前記磁極ユニットは、（Ｎ×Ｙ）個配置されることを特徴とする請求項１乃至６のいずれ
か一項に記載の回転角度センサ。
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【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　上述の課題を解決するために講じた第一の課題解決手段は、Ｎ個の突極又はＮサイクル
の正弦波状ギャップパーミアンスを有し、磁性体で構成されるロータと、励磁コイルとＣ
ＯＳ出力を得る第一出力コイルおよびＳＩＮ出力を得る第二出力コイルの少なくともいず
れか一方とを直接的または間接的にヨークに巻き付け、前記ロータの周囲に複数個配置さ
れる磁極ユニットと、を備える回転角度センサであって、前記磁極ユニットは、非磁性体
に固定されることである。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
　また、第二の課題解決手段は、前記ヨークは、Ｕ字型形状を呈することである。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　また、第三の課題解決手段は、前記磁極ユニットは、前記ヨークのＵ字型形状の開口部
が前記ロータと対向するように配置されることである。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１１】
　また、第四の課題解決手段は、前記励磁コイルと前記第一出力コイルと前記第二出力コ
イルとは、前記ヨークのＵ字型形状の屈曲部に巻き付けられることである。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１２】
　また、第五の課題解決手段は、前記第一出力コイルおよび前記第二出力コイルの巻き数
とが同数であることである。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】００１３
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１３】
　また、第六の課題解決手段は、前記磁極ユニットは、前記ロータの回転軸から一定の距
離に配置されることである。
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１４】
　また、第七の課題解決手段は、前記ロータは、巻き線を持たない構成であり、前記磁極
ユニットは、（Ｎ×Ｙ）個配置されることである。
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