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【手続補正書】
【提出日】平成26年3月7日(2014.3.7)
【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】
　ロータと、このロータに対向するステータとを備えたモータを、ロータの回転角を検出
するための回転角センサの信号を用いずに制御するためのモータ制御装置であって、
　制御上の回転角である制御角に従う回転座標系の軸電流値で前記モータを駆動する電流
駆動手段と、
　前記制御角に加算すべき加算角を演算する加算角演算手段と、
　所定の演算周期毎に、前記加算角演算手段によって演算された加算角を制御角の前回値
に加算することによって制御角の今回値を求める制御角演算手段と、
　前記モータによって駆動される駆動対象に加えられる、モータトルク以外のトルクを検
出するためのトルク検出手段と、
　前記駆動対象に作用させるべき指示トルクを設定する指示トルク設定手段と、
　モータ電圧およびモータ電流に基づいて前記モータの抵抗値を推定するモータ抵抗推定
手段とを含み、
　前記加算角演算手段は、前記指示トルク設定手段によって設定される指示トルクと、前
記トルク検出手段によって検出される検出トルクとに基づいて、前記加算角を演算するよ
うに構成されており、
　前記モータ抵抗推定手段は、前記加算角が所定値以下であるときに、前記モータの抵抗
を推定して更新するように構成されている、モータ制御装置。
【請求項２】
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　前記トルク検出手段によって検出されたトルクに基づいて、前記軸電流値の目標値であ
る指示電流値を設定する指示電流設定手段をさらに含み、
　前記モータ抵抗推定手段は、前記加算角が所定値以下でありかつ前記指示電流設定手段
によって設定された指示電流値が一定であるときに、前記モータの抵抗を推定して更新す
るように構成されている、請求項１に記載のモータ制御装置。
【請求項３】
　　前記モータ抵抗推定手段によって推定されたモータ抵抗を用いて、前記モータの誘起
電圧を推定する誘起電圧推定手段と、
　前記誘起電圧推定手段によって推定された誘起電圧に基づいて前記ロータの回転角を推
定する回転角推定手段と、
　前記指示トルク設定手段によって設定される指示トルクと、前記トルク検出手段によっ
て検出される検出トルクと、前記回転角推定手段によって推定されたロータ回転角とに基
づいて、前記加算角を補正する加算角補正手段とをさらに含む、請求項１または２に記載
のモータ制御装置。
【請求項４】
　車両の舵取り機構に駆動力を付与するモータと、
　前記モータを制御する請求項１～３のいずれか一項に記載のモータ制御装置とを含む、
車両用操舵装置。
【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】変更
【補正の内容】
【０００７】
　上記の目的を達成するための請求項１記載の発明は、ロータ（５０）と、このロータに
対向するステータ（５５）とを備えたモータ（３）を、ロータの回転角を検出するための
回転角センサの信号を用いずに制御するためのモータ制御装置（５）であって、制御上の
回転角である制御角（θＣ）に従う回転座標系の軸電流値（Ｉγ

＊）で前記モータを駆動
する電流駆動手段（３１～３３，３４Ａ，３４Ｂ，３５，３６Ａ，３６Ｂ）と、前記制御
角に加算すべき加算角（α）を演算する加算角演算手段（２２，２３）と、所定の演算周
期毎に、前記加算角演算手段によって演算された加算角を制御角の前回値に加算すること
によって、制御角の今回値を求める制御角演算手段（２６）と、モータによって駆動され
る駆動対象（２）に加えられる、モータトルク以外のトルク（Ｔ）を検出するためのトル
ク検出手段（１）と、前記駆動対象に作用させるべき指示トルク（Ｔ＊：モータトルク以
外のトルクの指示値）を設定する指示トルク設定手段（２１）と、モータ電圧およびモー
タ電流に基づいて前記モータの抵抗値を推定するモータ抵抗推定手段（２７）とを含み、
前記加算角演算手段は、前記指示トルク設定手段によって設定される指示トルクと、前記
トルク検出手段によって検出される検出トルクとに基づいて、前記加算角を演算するよう
に構成されており、前記モータ抵抗推定手段は、前記加算角が所定値以下であるときに、
前記ロータが停止していると見做して、前記モータの抵抗を推定して更新するように構成
されている、モータ制御装置である。なお、括弧内の英数字は後述の実施形態における対
応構成要素等を表す。以下、この項において同じ。
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