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   Ｈ０２Ｐ  21/00     (2006.01)
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【手続補正書】
【提出日】平成20年4月18日(2008.4.18)
【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】
３相以上のブラシレスＤＣモータの相電圧又は線間電圧を検出する電圧検出手段と、前記
モータのモータ電流を検出する電流検出手段と、前記モータのロータ粗位置を検出する位
置検出手段と、前記相電圧又は線間電圧、前記モータ電流及びロータ粗位置に基づいて前
記モータのロータ位置及び角速度を推定するロータ位置推定部とを具備し、ロータ位置推
定部が推定するロータ位置及び角速度と指令値とに基づいて前記モータをベクトル制御す
るモータ駆動制御装置において、前記ロータ位置推定部が、各相逆起電圧に基づいて前記
角速度を算出する角速度算出部と、前記角速度に基づいて前記ロータの電気角を算出する
電気角算出部と、前記ロータ粗位置に基づいて前記モータのロータ位相を検出するロータ
位相検出部と、前記電気角及びロータ位相の角度誤差と前記モータ電流とに基づいて各相
の補正抵抗を算出する補正抵抗算出部と、前記モータ電流と前記補正抵抗を入力とする前
記モータのモータモデルとで成り、前記相電圧又は線間電圧と前記モータモデルの出力と
の差を前記各相逆起電圧とするようになっていることを特徴とするモータ駆動制御装置。
【請求項２】
前記位置検出手段がホールセンサである請求項１に記載のモータ駆動制御装置。
【請求項３】
前記角速度が所定範囲内、前記モータ電流が所定範囲内の少なくとも一方が満たされた場
合に前記補正を実行するようになっている請求項１又は２に記載のモータ駆動制御装置。
【請求項４】
モータ抵抗をＲ、インダクタンスをＬ、時定数をＴ１、補正抵抗をΔＲ、ラプラス演算子
をｓとして、前記モータモデルを（Ｌ・ｓ＋（Ｒ＋ΔＲ））／（Ｔ１・ｓ＋１）としてい
る請求項１乃至３のいずれかに記載のモータ駆動制御装置。
【請求項５】
前記モータモデルを（Ｒ＋ΔＲ）（Ｌ／Ｒ・ｓ＋１）／（Ｔ１・ｓ＋１）としている請求
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項４に記載のモータ駆動制御装置。
【請求項６】
請求項１乃至５のいずれかに記載のモータ駆動制御装置が用いられていることを特徴とす
る電動パワーステアリング装置。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１５】
本発明は、３相以上のブラシレスＤＣモータの相電圧又は線間電圧を検出する電圧検出手
段と、前記モータのモータ電流を検出する電流検出手段と、前記モータのロータ粗位置を
検出する位置検出手段と、前記相電圧又は線間電圧、前記モータ電流及びロータ粗位置に
基づいて前記モータのロータ位置及び角速度を推定するロータ位置推定部とを具備し、ロ
ータ位置推定部が推定するロータ位置及び角速度と指令値とに基づいて前記モータをベク
トル制御するモータ駆動制御装置に関するものであり、本発明の上記目的は、前記ロータ
位置推定部が、各相逆起電圧に基づいて前記角速度を算出する角速度算出部と、前記角速
度に基づいて前記ロータの電気角を算出する電気角算出部と、前記ロータ粗位置に基づい
て前記モータのロータ位相を検出するロータ位相検出部と、前記電気角及びロータ位相の
角度誤差と前記モータ電流とに基づいて各相の補正抵抗を算出する補正抵抗算出部と、前
記モータ電流と前記補正抵抗を入力とする前記モータのモータモデルとで成り、前記相電
圧又は線間電圧と前記モータモデルの出力との差を前記各相逆起電圧とすることによって
達成される。
 
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１６】
また、本発明の上記目的は、前記位置検出手段がホールセンサであることにより、或いは
前記角速度が所定範囲内、前記モータ電流が所定範囲内の少なくとも一方が満たされた場
合に前記補正を実行することにより、或いはモータ抵抗をＲ、インダクタンスをＬ、時定
数をＴ１、補正抵抗をΔＲ、ラプラス演算子をｓとして、前記モータモデルを（Ｌ・ｓ＋
（Ｒ＋ΔＲ））／（Ｔ１・ｓ＋１）とすることにより、或いは前記モータモデルを（Ｒ＋
ΔＲ）（Ｌ／Ｒ・ｓ＋１）／（Ｔ１・ｓ＋１）とすることによって、より効果的に達成さ
れる。
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