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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25年9月12日(2013.9.12)

【公開番号】特開2011-69815(P2011-69815A)
【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2010-166122(P2010-166122)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｄ   5/244    (2006.01)
   Ｈ０２Ｐ   6/16     (2006.01)
   Ｈ０２Ｐ  29/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｄ   5/244   　　　Ｈ
   Ｈ０２Ｐ   6/02    ３７１Ｎ
   Ｈ０２Ｐ   7/00    　　　Ｐ

【手続補正書】
【提出日】平成25年7月29日(2013.7.29)
【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】
　回転体の回転に応じて、互いに位相差を有する第１、第２および第３の正弦波信号をそ
れぞれ出力する第１、第２および第３のセンサを含み、これらのセンサの出力信号に基づ
いて前記回転体の回転角を検出する回転角検出装置であって、
　前記第１の正弦波信号と前記第２の正弦波信号とに基づいて、前記回転体の回転角に相
当する第１の回転角を演算する第１回転角演算手段と、
　前記第１の正弦波信号と前記第３の正弦波信号とに基づいて、前記回転体の回転角に相
当する第２の回転角を演算する第２回転角演算手段と、
　前記第２の正弦波信号と前記第３の正弦波信号とに基づいて、前記回転体の回転角に相
当する第３の回転角を演算する第３回転角演算手段と、
　前記第１、第２および第３の回転角に基づいて、最終的な回転角を演算する最終回転角
演算手段と、を含む回転角検出装置。
【請求項２】
　前記第１のセンサは、前記回転体の回転角θに対して、Ｖ１＝sinθで表される第1の正
弦波信号Ｖ１を出力するものであり、
　前記第２のセンサは、前記回転体の回転角θに対して、前記第1および第２の正弦波信
号の位相差αを用いてＶ２＝sin（θ＋α）で表される第２の正弦波信号Ｖ２を出力する
ものであり、
　前記第３のセンサは、前記回転体の回転角θに対して、前記第1および第３の正弦波信
号の位相差βを用いてＶ３＝sin（θ＋β）で表される第３の正弦波信号Ｖ３を出力する
ものであり、
　前記第1回転角演算手段は、次式(i)により、第1の回転角θ１を求めるものであり、
　前記第２回転角演算手段は、次式(ii)により、第２の回転角θ２を求めるものであり、
　前記第３回転角演算手段は、次式(iii)により、第３の回転角θ３を求めるものである
、請求項１に記載の回転角検出装置。
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【数１】

【手続補正２】
【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】
　請求項１記載の発明は、回転体（１）の回転に応じて、互いに位相差を有する第１、第
２および第３の正弦波信号をそれぞれ出力する第１、第２および第３のセンサ（６１～６
３）を含み、これらのセンサの出力信号に基づいて前記回転体の回転角を検出する回転角
検出装置（７０）であって、前記第１の正弦波信号と前記第２の正弦波信号とに基づいて
、前記回転体の回転角に相当する第１の回転角を演算する第１回転角演算手段（７１）と
、前記第１の正弦波信号と前記第３の正弦波信号とに基づいて、前記回転体の回転角に相
当する第２の回転角を演算する第２回転角演算手段（７２）と、前記第２の正弦波信号と
前記第３の正弦波信号とに基づいて、前記回転体の回転角に相当する第３の回転角を演算
する第３回転角演算手段（７３）と、前記第１、第２および第３の回転角に基づいて、最
終的な回転角を演算する最終回転角演算手段（７４）と、を含む回転角検出装置である。
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が、むろん、こ
の発明の範囲は当該実施形態に限定されない。以下、この項において同じ。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１２
【補正方法】削除
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【補正の内容】
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１３
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１４
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１５
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１６
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２０】
　請求項２記載の発明は、前記第１のセンサは、前記回転体の回転角θに対して、Ｖ１＝
sinθで表される第1の正弦波信号Ｖ１を出力するものであり、前記第２のセンサは、前記
回転体の回転角θに対して、前記第1および第２の正弦波信号の位相差αを用いてＶ２＝s
in（θ＋α）で表される第２の正弦波信号Ｖ２を出力するものであり、前記第３のセンサ
は、前記回転体の回転角θに対して、前記第1および第３の正弦波信号の位相差βを用い
てＶ３＝sin（θ＋β）で表される第３の正弦波信号Ｖ３を出力するものであり、前記第1
回転角演算手段は、次式(i)により、第1の回転角θ１を求めるものであり、前記第２回転
角演算手段は、次式(ii)により、第２の回転角θ２を求めるものであり、前記第３回転角
演算手段は、次式(iii)により、第３の回転角θ３を求めるものである、請求項１に記載
の回転角検出装置である。
【手続補正１０】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２２】
　この構成では、式(i)により第1の回転角θ１が求められ、式(ii)により第２の回転角θ
２が求められ、式(iii)により、第３の回転角θ３が求められる。このようにして求めら
れた、第１、第２および第３の回転角に基づいて、最終的な回転角が演算される。
【手続補正１１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２３
【補正方法】削除
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【補正の内容】
【手続補正１２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２４
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正１３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２５
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正１４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２６
【補正方法】削除
【補正の内容】
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