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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28年5月19日(2016.5.19)

【公開番号】特開2015-55567(P2015-55567A)
【公開日】平成27年3月23日(2015.3.23)
【年通号数】公開・登録公報2015-019
【出願番号】特願2013-189551(P2013-189551)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｄ   5/244    (2006.01)
   Ｇ０１Ｄ   5/20     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｄ    5/244    　　　Ｋ
   Ｇ０１Ｄ    5/20     １１０Ｑ

【手続補正書】
【提出日】平成28年3月28日(2016.3.28)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２１】
　異常監視部１８は、第１検出コイル２３Ａ、第２検出コイル２４Ａ、第１検出コイル２
３Ｂおよび第２検出コイル２４Ｂの出力するアナログ信号を監視して、第１レゾルバ１２
Ａおよび第２レゾルバ１２Ｂが正常であるか、すなわち異常が発生したかを監視する。異
常検出部１９は、異常監視部１８の監視信号から、第１レゾルバ１２Ａが正常であるか否
か（異常であるか）、第２レゾルバ１２Ｂが正常であるか否か（異常であるか）を検出す
る。レゾルバの異常発生は、特許文献７に記載される方法で、各レゾルバのみの信号を監
視することにより検出される。この際、必要に応じて角度演算回路の出力を利用する。ま
た、第１レゾルバ１２Ａからの信号と第２レゾルバ１２Ｂからの信号を比較することによ
り、より高精度に異常の発生を検出できる。ここでは、異常発生の検出方法は、特に限定
しないが、一般レゾルバの異常発生は、発生から検出まである程度の時間が必要である。
また、レゾルバインターフェースに異常が発生する場合もあり、第１および第２レゾルバ
インターフェース１３Ａおよび１３Ｂを含めて異常監視を行うようにしてもよい。言い換
えれば、第１回転計測器および第２回転計測器のそれぞれで異常発生を検出するようにし
てもよい。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３２】
　実施形態の切り換え補間部４０は、第１回転計測器および第２回転計測器が正常であれ
ば、第１検出信号を選択して、第３回転角度Ｒ３および第３回転角速度ω３として出力す
る。切り換え補間部４０は、第１回転計測器に異常が発生した場合、第２回転計測器が正
常であれば、第２検出信号を選択して、第３回転角度Ｒ３および第３回転角速度ω３とし
て出力するように、選択を切り換える。以上の機能は、図１および図２のセレクタ１４と
同じである。さらに、実施形態の切り換え補間部４０は、第１検出信号から第２検出信号
に選択を切り換える時に、単純に切り換えるのではなく、第３回転角度Ｒ３が段階的に第
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２回転角度Ｒ２との差を縮小するように補間しながら切り換える。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４２】
　図８は、回転角度補間処理において、第２回転角速度ω２に対して、角速度をどの程度
増加または減少する量に設定するかを示す図である。図８に示すように、角速度を増加ま
たは減少させる量は、第２回転角速度ω２に比例するように決定する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５０】
　セレクタ４１は、選択信号ＳＥＬに応じて、第１回転計測器からの第１回転角度Ｒ１と
第２回転計測器からの第２回転角度Ｒ２の一方を選択して、角度Ｂとして出力する。選択
信号ＳＥＬは、セレクタ４１が、第１回転計測器が正常であればＲ１を、第１回転計測器
が異常であることが検出されるとＲ２を選択する信号である。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００７５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７５】
　以上説明した用語を用いて、図９の各部を説明する。
　図１１は、図９の角度算出部４６の詳細な構成を示すブロック図である。
　角度算出部４６は、乗算器５１と、時間幅レジスタ５２と、減算器５３と、角度差保持
部５４と、初期値算出部５５と、減算器５６と、初期信号発生部５７と、セレクタ５８と
、角度偏差算出部５９と、収束判定部６０と、セレクタ６１と、を有する。角度算出部４
６は、算出角度Ａの生成と、切り換え先との角度差Ｄの生成を行う。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００８６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００８６】
　ω－Δωテーブル７５は、図８の関係を記憶したテーブルで、ω２からΔωを生成する
。これは、角速度によりモータ制御系に影響のないΔωが異なることが予想されるためで
ある。また、角速度ωは、制御単位ごとに新しい値を使用するようにしており、これによ
り、切り換え中に角速度ωが変化した場合にも追従できる。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００９７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００９７】
　図１４は、折返し角度抽出部７１の構成を示す図である。折返し角度抽出部７１は、折
返し角度の生成を行う。
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　折返し角度抽出部７１は、切り換え時の角度差Ｃの１／２を算出する１／２算出部８７
と、１／２算出部８７の出力と切り換え先の角度Ｂを加算する加算器８８と、を有する。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１０８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１０８】
　ステップＳ３３では、切り換え中の算出角速度Ｓが第２回転計測器の出力するω２に等
しいか、切り換え中の角度差Ｄ＝０であるか判定し、Ｓ＝ω２またはＤ＝０であればステ
ップＳ３４に進み、Ｓ≠ω２またはＤ≠０であればＳ１２に戻る。
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１１５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１１５】
　ステップＳ６３では、切り換え中の算出角速度Ｓが第２回転計測器の出力するω２に等
しいか、切り換え中の角度差Ｄ＝０であるか判定し、Ｓ＝ω２またはＤ＝０であればステ
ップＳ６４に進み、Ｓ≠ω２またはＤ≠０であればＳ４１に戻る。
【手続補正１０】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】請求項９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項９】
　前記補間の処理は、前記加速段階と前記減速段階の間に、前記第３角度信号の変化率が
前記所定の閾値に近い値とする高速段階を有することを特徴とする請求項８に記載の角度
検出方法。
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