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(57)【要約】
【課題】整流回路（20）で整流された脈動を有する整流
電圧がインバータ回路（25）に入力される圧縮機のモー
タ（30）用のモータ制御装置（10）において、圧縮機の
振動を抑制する。
【解決手段】モータ制御装置（10）は、交流電源（31）
からの交流電圧を整流する整流回路（20）と、整流回路
（20）の出力を受けてコンデンサ（13）の両端から脈動
を有する整流電圧を出力するコンデンサ回路（22）と、
整流電圧を受けて交流電流をモータ（30）へ出力するイ
ンバータ回路（25）とを有する電力変換部（40）と、イ
ンバータ回路（25）を制御することによりモータ（30）
を制御するモータ制御部（41）とを備えている。モータ
制御部（41）は、モータ（30）の負荷トルクに応じてモ
ータ（30）の出力トルクを変動させるトルク制御動作を
行う。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　圧縮機による流体の圧縮行程において、一回転中に負荷トルク変動が発生する圧縮機の
モータ（30）を制御するモータ制御装置であって、
　交流電源（31）からの交流電圧を整流する整流回路（20）と、該整流回路（20）の出力
を受けてコンデンサ（13）の両端から脈動を有する整流電圧を出力するコンデンサ回路（
22）と、該整流電圧を受けて交流電流を上記モータ（30）へ出力するインバータ回路（25
）とを有する電力変換部（40）と、
　上記インバータ回路（25）を制御することにより上記モータ（30）を制御するモータ制
御部（41）とを備え、
　上記モータ制御部（41）は、上記モータ（30）の負荷トルク変動に応じて該モータ（30
）の出力トルクを変動させるトルク制御動作を行うことを特徴とするモータ制御装置。
【請求項２】
　請求項１において、
　上記モータ（30）の電流値を検出するための電流検出部（43）を備え、
　上記モータ制御部（41）は、上記電流検出部（43）が検出するモータ（30）の電流値が
、上記インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）のピーク定格電流に基づく上限値、又
は上記モータ（30）の特性に基づく上限値を超えないように、上記トルク制御動作におい
てトルク制御量を調節することを特徴とするモータ制御装置。
【請求項３】
　請求項１又は２において、
　上記モータ制御部（41）は、上記トルク制御動作時に上記モータ（30）を流れる電流の
ピーク値が小さくなるように上記交流電源（31）の位相に対して上記モータ（30）の位相
を調節することを特徴とするモータ制御装置。
【請求項４】
　請求項１乃至３の何れか１つにおいて、
　上記モータ制御部（41）は、上記トルク制御動作時に上記モータ（30）の回転速度が該
モータ（30）からうなり音が発生する回転速度の領域の範囲内に維持されることを禁止す
るように構成されていることを特徴とするモータ制御装置。
【請求項５】
　請求項１乃至４の何れか１つにおいて、
　上記インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）は、ワイドバンドギャップ半導体素子
であることを特徴とするモータ制御装置。
【請求項６】
　請求項５において、
　上記インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）は、ＳｉＣ素子であることを特徴とす
るモータ制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、整流回路とコンデンサ回路とインバータ回路とを備える圧縮機のモータ用の
モータ制御装置に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、圧縮機のモータを制御するモータ制御装置について、交流電源からの交流電
圧が整流回路で整流された脈動を有する整流電圧が、ほとんど平滑化されずにインバータ
回路へ入力されるものが知られている。この種のモータ制御装置の一例が、特許文献１に
開示されている。
【０００３】
　具体的に、特許文献１のモータ制御装置は、単相ダイオード全波整流回路と、小容量平
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滑コンデンサと、制御用ＰＷＭインバータとを備えている。小容量平滑コンデンサは、従
来のモータ制御装置の平滑コンデンサの１／１００程度の容量のコンデンサである。この
ため、このモータ制御装置は、電圧を一定にするためのコンデンサがないに等しく、単相
ダイオード全波整流回路で全波整流された整流電圧が、ほとんど平滑化されずに図７に示
すような波形で制御用ＰＷＭインバータに入力される。制御用ＰＷＭインバータは、整流
電圧を受けて多相交流電流をモータに出力する。この種のモータ制御装置は、コンデンサ
が小容量であるために小型化、低コスト化を図ることが可能である。
【０００４】
　一方、例えば特許文献２に開示されているように、圧縮機のモータの一回転中に発生す
る負荷トルク変動に応じて出力トルクを変動させるトルク制御を行うモータ制御装置が知
られている。例えばロータリ圧縮機などの圧縮機では、吸入・圧縮・吐出の一連の流体の
圧縮行程においてモータの負荷トルクが周期的に変動する。このため、モータの出力トル
クが一定であれば、圧縮機の回転速度が変動して圧縮機が振動してしまう。トルク制御は
、このような圧縮機の振動を抑制するための制御である。
【特許文献１】特開２００２－５１５８９号公報
【特許文献２】特開平２－１７８８４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　ところで、従来は、整流回路で整流された脈動を有する整流電圧がほとんど平滑化され
ずにインバータ回路へ入力されるモータ制御装置においてトルク制御を実行可能なものが
存在しなかった。このため、この種のモータ制御装置を用いて圧縮機のモータを制御する
場合には、圧縮機の振動を抑制することができなかった。
【０００６】
　本発明は、かかる点に鑑みてなされたものであり、その目的は、整流回路で整流された
脈動を有する整流電圧がインバータ回路に入力される圧縮機のモータ用のモータ制御装置
において、圧縮機の振動を抑制することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　第１の発明は、圧縮機による流体の圧縮行程において、一回転中に負荷トルク変動が発
生する圧縮機のモータ（30）を制御するモータ制御装置（10）を対象とする。そして、こ
のモータ制御装置（10）は、交流電源（31）からの交流電圧を整流する整流回路（20）と
、該整流回路（20）の出力を受けてコンデンサ（13）の両端から脈動を有する整流電圧を
出力するコンデンサ回路（22）と、該整流電圧を受けて交流電流を上記モータ（30）へ出
力するインバータ回路（25）とを有する電力変換部（40）と、上記インバータ回路（25）
を制御することにより上記モータ（30）を制御するモータ制御部（41）とを備え、上記モ
ータ制御部（41）は、上記モータ（30）の負荷トルク変動に応じて該モータ（30）の出力
トルクを変動させるトルク制御動作を行う。
【０００８】
　第１の発明では、モータ制御部（41）がトルク制御動作を行う。トルク制御動作では、
モータ制御部（41）が、モータ（30）の負荷トルク変動に応じてインバータ回路（25）を
制御することによりモータ（30）の出力トルクを変動させる。
【０００９】
　第２の発明は、上記第１の発明において、上記モータ（30）の電流値を検出する電流検
出部（43）を備え、上記モータ制御部（41）は、上記電流検出部（43）が検出するモータ
（30）の電流値が、上記インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）のピーク定格電流に
基づく上限値、又は上記モータ（30）の特性に基づく上限値を超えないように、上記トル
ク制御動作においてトルク制御量を調節する。
【００１０】
　第２の発明では、モータ制御部（41）が、トルク制御動作においてトルク制御量を調節
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する。ここで、トルク制御動作を行うと、交流電源（31）の周波数に起因する脈動成分と
、モータ（30）の一回転中に発生する負荷トルク変動の脈動成分とが重畳するので、トル
ク制御動作を行わない場合に比べてモータ（30）の電流のピーク値が大きくなる。従って
、トルク制御量が大きいほど、モータ（30）を流れる電流のピーク値が大きくなる。この
第２の発明では、モータ制御部（41）がトルク制御動作にトルク制御量を調節することに
よりモータ（30）の電流値が上限値を超えないようにしているので、インバータ回路（25
）のスイッチ素子（14）の電流値もその上限値を超えない。
【００１１】
　第３の発明は、上記第１又は第２の発明において、モータ制御部（41）が、トルク制御
動作時にモータ（30）を流れる電流のピーク値が小さくなるように交流電源（31）の位相
に対してモータ（30）の位相を調節する。
【００１２】
　第３の発明では、モータ制御部（41）が、交流電源（31）の位相に対してモータ（30）
の位相を調節する。ここで、交流電源（31）の位相に対するモータ（30）の位相が異なる
状態のものを比較すると、図５に示すように、モータ（30）を流れる電流のピーク値が互
いに異なる。モータ制御部（41）は、例えばモータ（30）を流れる電流のピーク値が最小
になる交流電源（31）の位相に対するモータ（30）の位相を予め記憶しておき、トルク制
御動作時にモータ（30）を流れる電流のピーク値が小さくなるように交流電源（31）の位
相に対してモータ（30）の位相を調節する。これにより、インバータ回路（25）のスイッ
チ素子（14）の電流のピーク値も小さくなる。
【００１３】
　第４の発明は、上記第１乃至第３の何れかの発明において、上記モータ制御部（41）が
、上記トルク制御動作時に上記モータ（30）の回転速度が該モータ（30）からうなり音が
発生する回転速度の領域の範囲内に維持されることを禁止するように構成されている。
【００１４】
　第４の発明では、モータ制御部（41）が、トルク制御動作時にモータ（30）の回転速度
をモータ（30）からのうなり音が発生する回転速度の領域の範囲内には維持しない。つま
り、モータ（30）の回転速度が一時的にうなり音が発生する回転速度の領域の範囲内にな
ることはあっても、その範囲内に保持され続けることはない。従って、トルク制御動作時
におけるモータ（30）からうなり音の発生が抑制される。
【００１５】
　第５の発明は、上記第１乃至第４の何れかの発明において、上記インバータ回路（25）
のスイッチング素子（14）が、ワイドバンドギャップ半導体素子である。
【００１６】
　第５の発明では、スイッチング素子（14）がワイドバンドギャップ半導体素子である。
ワイドバンドギャップ半導体素子は、通常用いられるＳｉ素子に比べてバンドギャップが
大きい半導体素子であり、耐熱性が高いため、同じ素子の電流容量で比較するとピーク定
格電流を大きくできる。
【００１７】
　第６の発明は、上記第５の発明において、インバータ回路（25）のスイッチング素子（
14）が、ＳｉＣ素子である。
【００１８】
　第６の発明では、スイッチング素子（14）がＳｉＣ素子である。ＳｉＣ素子は、ワイド
バンドギャップ半導体素子の一種であり、通常用いられるＳｉ素子に比べて同じ素子の容
量で比較するとピーク定格電流を大きくできる。
【発明の効果】
【００１９】
　本発明では、モータ制御部（41）が、モータ（30）の一回転中に発生する負荷トルク変
動に応じてモータ（30）の出力トルクを変動させるトルク制御動作を行う。整流回路（20
）で整流された整流電圧がほとんど平滑化されずにインバータ回路（25）に入力されるモ



(5) JP 2008-61409 A 2008.3.13

10

20

30

40

50

ータ制御装置（10）にてトルク制御動作を行うと、交流電源（31）の周波数に起因する脈
動成分と、モータ（30）の一回転中に発生する負荷トルク変動の脈動成分とが重畳して、
モータ（30）の出力トルクの波形やモータ（30）を流れる電流の波形は、図２に示すよう
に、ビートを含んだ波形となる。ここで、このビートを含んだ波形の周波数解析を行うと
、交流電源（31）の周波数に起因する脈動成分は顕著に現れるものの、負荷トルク変動の
脈動成分は低減できることが確認できる。そして、顕著に現れる方の脈動成分は、例えば
交流電源（31）が５０Ｈｚの場合は１００Ｈｚの脈動成分となり、１００Ｈｚ程度の高い
周波数の脈動成分であればモータ（30）のイナーシャの効果により、この脈動成分がモー
タ（30）の回転速度に与える影響は少ない。従って、整流回路（20）で整流された整流電
圧がほとんど平滑化されずにインバータ回路（25）に入力されるモータ制御装置（10）に
てトルク制御動作を行うことにより、圧縮機の振動を抑制することができる。
【００２０】
　また、第２の発明では、モータ制御部（41）がトルク制御動作にトルク制御量を調節し
て、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）の電流値がそのピーク定格電流に基づく
上限値、又は上記モータ（30）の特性に基づく上限値を超えないようにしている。従って
、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）の電流値はピーク定格電流を超えないので
、スイッチ素子（14）の損傷を防止でき、モータ制御装置（10）の信頼性を向上させるこ
とができる。
【００２１】
　また、第３の発明では、モータ制御部（41）が、インバータ回路（25）のスイッチ素子
（14）の電流のピーク値が小さくなるようにトルク制御動作に交流電源（31）の位相に対
してモータ（30）の位相を調節する。従って、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14
）が損傷する危険性を低減できるので、モータ制御装置（10）の信頼性を向上させること
ができる。また、上記第２の発明のようにモータ（30）の電流値が一定の上限値未満にな
るようにトルク制御量を調節する場合においては、調節することが可能なトルク制御量の
上限値を大きくすることができる。
【００２２】
　また、第４の発明では、トルク制御動作時に、モータ制御部（41）がモータ（30）の回
転速度をモータ（30）からうなり音が発生する回転速度の領域の範囲内に維持しないので
、モータ（30）からうなり音の発生が抑制される。従って、トルク制御動作によって振動
が抑制される圧縮機の静穏性をさらに向上させることができる。
【００２３】
　また、第５の発明では、スイッチング素子（14）が、通常用いられるＳｉ素子に比べて
同じ素子の容量で比較するとピーク定格電流を大きくすることができるワイドバンドギャ
ップ半導体素子である。従って、トルク制御動作の際にスイッチング素子（14）の電流の
ピーク値がピーク定格電流を上回りにくくなるので、モータ制御装置（10）の信頼性を向
上させることができる。
【００２４】
　また、第６の発明では、スイッチ素子（14）が、通常用いられるＳｉ素子に比べて同じ
素子の容量で比較するとピーク定格電流を大きくすることができるＳｉＣ素子である。従
って、トルク制御動作の際にスイッチ素子（14）の電流のピーク値がピーク定格電流を上
回りにくくなるので、モータ制御装置（10）の信頼性を向上させることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２５】
　以下、本発明の実施形態を図面に基づいて詳細に説明する。
【００２６】
　　－モータ制御装置の構成－
　本実施形態のモータ制御装置（10）は、例えば空気調和装置の冷媒回路に接続される１
シリンダのロータリ圧縮機のＤＣブラシレスモータ（30）に接続される。このモータ制御
装置（10）は、図１に示すように、電力変換部（40）とモータ制御部（41）と電流検出部
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（43）と負荷トルク検出部（42）とを備えている。また、電力変換部（40）は、整流回路
（20）とコンデンサ回路（22）とインバータ回路（25）とを備えている。なお、圧縮機は
、ロータリ圧縮機以外のものでもよく、複数シリンダのものでもよい。また、モータは、
ＤＣブラシレスモータ以外のものでもよい。
【００２７】
　整流回路（20）は、交流電源（31）からの交流電圧を整流するためのものである。整流
回路（20）は、４つのダイオード（12）がブリッジ状に接続されて構成されている。整流
回路（20）は、入力側が交流電源（31）に接続される。また、整流回路（20）とコンデン
サ回路（22）との間の正極母線には、リアクタ（27）が設けられている。
【００２８】
　コンデンサ回路（22）は、整流回路（20）の出力側において正極母線と負極母線との間
に接続されている。コンデンサ回路（22）には、従来のモータ制御装置に用いるコンデン
サに比べて容量が小さいコンデンサ（13）が設けられている。コンデンサ（13）の容量は
、例えば１μＦ～５０μＦである。コンデンサ回路（22）は、整流回路（20）の出力を受
けて、コンデンサ（13）の両端から交流電源（31）の２倍の周波数の脈動を有する整流電
圧を出力する。
【００２９】
　インバータ回路（25）は、多相交流（本実施形態では三相交流）をモータ（30）に供給
するためのものである。インバータ回路（25）では、２つのスイッチ素子（14）が直列に
接続された３つの回路が、正極母線と負極母線との間に並列に接続されて構成されている
。この３つの回路においてスイッチ素子（14）の間は、モータ（30）の三相コイル（ｕｖ
ｗ）の別々の端子に接続されている。また、各スイッチ素子（14）には、ダイオード（15
）が並列に接続されている。スイッチ素子（14）には、例えばパワーＭＯＳＦＥＴ、ＩＧ
ＢＴなどが用いられる。また、スイッチ素子（14）は、Ｓｉ素子として構成されている。
【００３０】
　電流検出部（43）は、モータ（30）の電流値を検出するためのものである。電流検出部
（43）は、常に電流値を検出することができるように、三相コイル（ｕｖｗ）とインバー
タ回路（25）との間の３本の電線のうちの少なくとも２本に接続されている。
【００３１】
　負荷トルク検出部（42）は、モータ（30）の負荷トルクを検出するためのものである。
負荷トルク検出部（42）は、電流検出部（43）が検出する電流値に基づいてモータ（30）
の負荷トルクを検出するように構成されている。
【００３２】
　モータ制御部（41）は、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）に駆動信号を出力
してそのスイッチ素子（14）をＯＮ／ＯＦＦするように構成されている。モータ制御部（
41）は、スイッチ素子（14）をＯＮ／ＯＦＦすることによりモータ（30）の回転速度や出
力トルクを調節する。また、モータ制御部（41）は、例えばモータ（30）の低速運転時に
、モータ（30）の負荷トルク変動に応じてモータ（30）の出力トルクを変動させるトルク
制御動作を行うように構成されている。トルク制御動作では、モータ制御部（41）が、モ
ータ（30）の負荷トルク変動に応じて、駆動信号における電圧指令や電流指令の変動量を
調節する。これにより、スイッチ素子（14）のキャリア周波数内におけるＯＮ時間が調節
される。
【００３３】
　　－モータ制御装置の動作－
　以下に、モータ制御装置（10）におけるモータ制御部（41）のトルク制御動作について
説明する。なお、トルク制御動作の際、モータ制御部（41）には、負荷トルク検出部（42
）が検出するモータ（30）の負荷トルクを表す負荷トルク信号と、電流検出部（43）が検
出するモータ（30）の電流値を表すモータ電流信号とが入力される。
【００３４】
　まず、モータ制御部（41）は、負荷トルク検出部（42）から負荷トルク信号に基づいて
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、モータ（30）の負荷トルク変動に応じてモータ（30）の出力トルクが変動するように、
駆動信号における電圧指令や電流指令の変動量を調節する。そして、モータ制御部（41）
は、電圧指令や電流指令の変動量を調節した駆動信号を各スイッチ素子（14）へ出力し、
各スイッチ素子（14）をＯＮ／ＯＦＦする。これにより、図２に示すように、モータ（30
）の負荷トルク変動に同期してモータ（30）の出力トルクが変動する。なお、モータ制御
部（41）が電圧指令や電流指令の変動量を調節すると、スイッチ素子（14）のキャリア周
波数内におけるＯＮ時間が調節される。
【００３５】
　なお、モータ制御部（41）には、スイッチ素子（14）のピーク定格電流に基づく値が、
モータ（30）の電流の上限値として設定されている。上限値は、スイッチ素子（14）のピ
ーク定格よりも少しだけ小さい値である。モータ制御部（41）は、トルク制御動作の際に
、モータ（30）の電流値が上限値を超えないように、モータ（30）の出力トルクの変動量
であるトルク制御量を調節する。
【００３６】
　具体的に、モータ制御部（41）は、トルク制御量を調節するために、電流検出部（43）
からのモータ電流信号に基づいて、駆動信号における電圧指令や電流指令の変動量を調節
して駆動信号を出力する。電圧指令や電流指令の変動量が調節されると、キャリア周波数
内のＯＮ時間が調節され、トルク制御量が調節される。図３には、トルク制御量が異なる
場合のモータ（30）の出力トルクの変動状況やモータ（30）の電流値の変動状況を示す。
モータ制御部（41）がトルク制御量５０％でトルク制御動作を行うと、圧縮機の振動はト
ルク制御動作を行わない場合の半分になる。なお、上限値は、モータ（30）の特性に基づ
く値として設定してもよい。
【００３７】
　　－実施形態の効果－
　本実施形態では、モータ制御部（41）が、モータ（30）の一回転中に発生する負荷トル
ク変動に応じてモータ（30）の出力トルクを変動させるトルク制御動作を行う。整流回路
（20）で整流された整流電圧がほとんど平滑化されずにインバータ回路（25）に入力され
るモータ制御装置（10）にてトルク制御動作を行うと、交流電源（31）の周波数の２倍の
脈動成分と、モータ（30）の一回転中に発生する負荷トルク変動の脈動成分とが重畳して
、モータ（30）の出力トルクの波形やモータ（30）を流れる電流の波形は、図２に示すよ
うに、ビートを含んだ波形となる。ここで、このビートを含んだ波形の周波数解析を行う
と、交流電源（31）の周波数の２倍の脈動成分は顕著に現れるものの、負荷トルク変動の
脈動成分は低減できることが確認できる。そして、顕著に現れる方の脈動成分は、例えば
交流電源（31）が５０Ｈｚの場合は１００Ｈｚの脈動成分となり、１００Ｈｚ程度の高い
周波数の脈動成分であればモータ（30）のイナーシャの効果により、この脈動成分がモー
タ（30）の回転速度に与える影響は少ない。従って、整流回路（20）で整流された整流電
圧がほとんど平滑化されずにインバータ回路（25）に入力されるモータ制御装置（10）に
てトルク制御動作を行うことにより、圧縮機の振動を抑制することができる。
【００３８】
　また、本実施形態では、モータ制御部（41）がトルク制御動作にトルク制御量を調節し
て、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）の電流値がそのピーク定格電流に基づく
上限値を超えないようにしている。従って、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）
の電流値はそのピーク定格電流を超えないので、スイッチ素子（14）の損傷を防止でき、
モータ制御装置（10）の信頼性を向上させることができる。
【００３９】
　　－実施形態の変形例１－
　実施形態の変形例１について説明する。この変形例１では、図４に示すように、モータ
制御装置（10）が、電源位相検出部（45）とモータ位相検出部（46）とを備えている。
【００４０】
　具体的に、電源位相検出部（45）は、交流電源（31）の位相を検出するように構成され
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ている。また、モータ位相検出部（46）は、モータ（30）の電流値に基づいてモータ（30
）の位相を検出するように構成されている。なお、モータ位相検出部（46）は、モータ（
30）の電圧値に基づいてモータ（30）の位相を検出するように構成されていてもよいし、
モータ（30）に取り付けられる位相検出センサにより構成されていてもよい。
【００４１】
　このモータ制御装置（10）では、トルク制御動作の際に、モータ制御部（41）には、電
源位相検出部（45）が検出する交流電源（31）の位相を表す電源位相信号と、モータ位相
検出部（46）が検出するモータ（30）の位相を表すモータ位相信号とが入力される。また
、モータ制御部（41）には、モータ（30）を流れる電流のピーク値が最も小さくなる、交
流電源（31）の位相に対するモータ（30）の位相が、予め記憶されている。例えば、モー
タ制御部（41）は、図５（Ａ）に示す交流電源（31）の位相に対して、図５（Ｂ）に示す
モータ（30）の位相になる状態を、モータ（30）を流れる電流のピーク値が最も小さくな
る状態として記憶している。
【００４２】
　モータ制御部（41）は、電源位相信号とモータ位相信号とに基づいて、現在の交流電源
（31）の位相に対するモータ（30）の位相の状態を把握する。そして、モータ制御部（41
）は、モータ（30）の周波数を増加又は減少させることにより、予め記憶している交流電
源（31）の位相に対するモータ（30）の位相の状態になるように、モータ（30）の位相を
調節する。例えば、モータ制御部（41）が、交流電源（31）の位相に対するモータ（30）
の位相が現在は図５（Ｃ）の状態であると認識すると、モータ（30）の周波数を一時的に
増加させて、交流電源（31）の位相に対するモータ（30）の位相を図５（Ｂ）の状態に調
節する。
【００４３】
　なお、モータ制御部（41）は、トルク制御動作を行う際にモータ（30）の回転周期が交
流電源（31）の半周期の整数倍になっていない場合は、モータ（30）の回転周期が交流電
源（31）の半周期の整数倍になるようにモータ（30）の周波数を調節する。
【００４４】
　この変形例１では、モータ制御部（41）が、モータ（30）の電流のピーク値が小さくな
るようにトルク制御動作に交流電源（31）の位相に対してモータ（30）の位相を調節する
ので、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）の電流のピーク値が小さくなる。従っ
て、インバータ回路（25）のスイッチ素子（14）が損傷する危険性を低減できるので、モ
ータ制御装置（10）の信頼性を向上させることができる。また、上記実施形態のようにモ
ータ（30）の電流値が一定の上限値未満になるようにトルク制御量を調節する場合におい
ては、調節することが可能なトルク制御量の上限値を大きくすることができる。これによ
り、圧縮機の振動を低減させることができる。
【００４５】
　　－実施形態の変形例２－
　実施形態の変形例２について説明する。この変形例２では、図６に示すように、モータ
制御部（41）が、うなり回転速度記憶部（47）を備えている。うなり回転速度記憶部（47
）は、うなり音が発生するモータ（30）の回転速度の領域をうなり発生領域として記憶し
ている。うなり音発生領域は、例えば設計時に試験を行うことにより導き出して、うなり
回転速度記憶部（47）に記憶させる。
【００４６】
　このモータ制御装置（10）では、モータ制御部（41）が、トルク制御動作時にモータ（
30）の回転速度がうなり発生領域の範囲内に維持されることを禁止するように構成されて
いる。つまり、モータ制御部（41）は、トルク制御動作時にモータ（30）の回転速度がう
なり発生領域の範囲内になる状態が連続しないようにモータ（30）の回転速度を制御する
。例えば、モータ（30）の回転速度をうなり発生領域よりも小さい値から大きい値に調節
する場合は、モータ（30）の回転速度が一時的にうなり発生領域を通過することがある。
しかし、モータ制御部（41）の動作によりモータ（30）の回転速度がうなり発生領域の範
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囲内に保たれることは防止される。
【００４７】
　この変形例２では、モータ（30）からうなり音の発生が抑制されるので、トルク制御動
作によって振動が抑制される圧縮機の静穏性をさらに向上させることができる。
【００４８】
　《その他の実施形態》
　上記実施形態については、以下のような構成としてもよい。
【００４９】
　上記実施形態について、スイッチ素子（14）は、例えばＳｉＣ素子、ＧａＮ素子、ダイ
ヤモンド素子などのワイドバンドギャップ半導体素子であってもよい。ワイドバンドギャ
ップ半導体素子は、Ｓｉ素子に比べてバンドギャップが大きい半導体素子であり、耐熱性
が高いため、同じ素子の電流容量で比較すると電流のピーク定格が大きくできる。なお、
ワイドギャップ半導体素子は、少なくとも１．２ｅＶ以上、更には２．０ｅＶ以上のバン
ドギャップを有することが好ましい。
【００５０】
　なお、以上の実施形態は、本質的に好ましい例示であって、本発明、その適用物、ある
いはその用途の範囲を制限することを意図するものではない。
【産業上の利用可能性】
【００５１】
　以上説明したように、本発明は、整流回路とインバータ回路とを備える圧縮機のモータ
用のモータ制御装置について有用である。
【図面の簡単な説明】
【００５２】
【図１】本発明の実施形態に係るモータ制御装置の概略構成図である。
【図２】本発明の実施形態に係るモータ制御装置のトルク制御動作時におけるモータの負
荷トルク、モータの出力トルク、モータの電流値の変動状況を表す図表である。
【図３】本発明の実施形態に係るモータ制御装置のトルク制御動作時におけるモータの負
荷トルク、モータの出力トルク、モータの電流値の変動状況をトルク制御量毎に表した図
表であり、（Ａ）はトルク制御量１００％、（Ｂ）はトルク制御量５０％、（Ｃ）はトル
ク制御量０％の図表である。
【図４】本発明の実施形態の変形例１に係るモータ制御装置の概略構成図である。
【図５】本発明の実施形態の変形例１に係るモータ制御装置のトルク制御動作時において
交流電源の位相に対してモータの位相を調節する動作を説明するための図表であり、（Ａ
）は交流電源の位相を表す図表であり、（Ｂ）はモータの位相を調節する前のモータの負
荷トルク、モータの出力トルク、モータの電流値の変動状況を表す図表であり、（Ｃ）は
モータの位相を調節した後のモータの負荷トルク、モータの出力トルク、モータの電流値
の変動状況を表す図表である。
【図６】本発明の実施形態の変形例２に係るモータ制御装置の概略構成図である。
【図７】インバータに入力される脈動電流の波形を示す図表である。
【符号の説明】
【００５３】
　10　モータ制御装置
　14　スイッチ素子
　20　整流回路
　25　インバータ回路
　30　モータ
　31　交流電源
　40　電力変換部
　41　モータ制御部
　43　電流検出部
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