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特許紹介

＜発明の要旨＞
磁気センサの出力特性の相違およびターゲット

と磁気センサとの間のエアギャップの変動に影響

されることなく正確な回転角度および回転トルク

の検出を可能とする．

一つのターゲットが通過する間の各磁気センサ

の出力の最大値および最小値を抽出し，これらの

差と予め定めた基準差との比を求め，この比に基

準差に対して設定された基準ゲインを乗じて補正

ゲインを求める．また最大値と最小値との平均値

を求め，この値と予め設定された基準平均値との

差をオフセット量として求める．回転角度および

回転トルクの算出は，各磁気センサの実際の出力

に補正ゲインを乗じ，またオフセット量を加算し

た結果を用いて行う．
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＜発明の要旨＞
μスプリット路上における制動時に車両姿勢を

安定化できる車両用操舵装置．ステアリング系制

御装置20は，舵取り機構２，３を制御することに

より，車両挙動の安定化のための姿勢制御を行い

走行系制御装置60は，制動機構53，54を制御する

ことによって，車両挙動の安定化のための姿勢制

御を行う．制動機構53，54が作動すると，左右前

輪4A，4Bのいずれの車輪速が大きいか，および

車輪速の差がしきい値を超えているかどうかが調

べられ，車輪速の差がしきい値を超えている場合

には，μスプリット路上での制動とみなされ，車

輪速の小さい方に制御舵角を加えるように舵取り

機構２，３が制御される．
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１ターゲット分�
回転？�

エンド�

最大値V1Amax. V1Bmax及び�
最小値V1Amin. V1Bminを抽出�

V1APP＝V1Amax－V1Amin. V1Bpp＝V1Bmax－V1Bmin

Kn＋1＝K0×V1APP／V1APPD�
Kn＋1＝K0×V1BPP／V1BPPD

V1Amld＝（V1Amax＋V1Amin）／2�
V1Amld＝（V1Amax＋V1Amin）／2

Cn＋1＝V1Amld－V1Amld0�
Cn＋1＝V1Amld－V1Amld0

１回転完了？�

RV1Amax.RV1Amin.RV1Bmax.及びRV1Bminの算出�

Km＝KD×（RV1Amax－RV1Amin）／（Z×V1APPD）�
Km＝KD×（RV1Bmax－RV1Bmin）／（Z×V1BPPD）�

動作終了？�
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