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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
直流電源と、前記直流電源の直流電力を交流電力に変換するインバータ回路と、前記イン
バータ回路により駆動され永久磁石からなるロータより構成される永久磁石同期モータと
、前記永久磁石同期モータにより駆動されるファンあるいはポンプ負荷と、前記インバー
タ回路直流電流のピーク値を検出する電流検出手段と、前記電流ピーク値を設定する電流
設定手段と、前記電流検出手段の出力信号と前記電流設定手段の出力信号を比較する電流
比較手段と、前記電流比較手段の出力信号により前記インバータ回路の電圧を比例積分制
御するインバータ出力電圧制御手段により前記インバータ回路を制御して前記モータを所
定周波数で正弦波駆動する制御手段よりなり、前記モータの電流ピーク値が負荷トルクに
応じた最適値となるようにインバータ回路出力電圧を制御するようにしたモータ駆動装置
。
【請求項２】
インバータ回路は３相フルブリッジインバータ回路より構成し、電流検出手段は前記３相
フルブリッジインバータ回路の負電位側端子に接続したシャント抵抗と電流検知回路より
構成し、前記シャント抵抗に流れる電流の最大値を検出することにより永久磁石同期モー
タの電流ピーク値を検出し、前記電流ピーク値が負荷トルクに応じた最適値となるように
インバータ回路出力電圧を比例積分制御するようにした請求項１記載のモータ駆動装置。
【請求項３】
制御手段は、電流比較手段の出力信号により前記インバータ回路の出力周波数を設定する
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周波数設定手段と、前記周波数設定手段の出力周波数を補正する周波数補正手段よりなり
、前記モータの電流ピーク値が前記電流設定手段の設定値となるように前記インバータ回
路出力周波数を制御するようにした請求項１記載のモータ駆動装置。
【請求項４】
制御手段は、インバータ回路出力電圧、あるいは変調度が所定値よりも異常に高く、ある
いは低くなると無負荷、あるいは脱調と検知する異常検知手段を備えた請求項１記載のモ
ータ駆動装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はモータ駆動装置に関するもので、特にそのモータ制御手段に関するものである
。
【背景技術】
【０００２】
　従来、この種のモータ駆動装置は、インバータ回路出力電流を検出し、モータ電流をモ
ータ印加電圧位相により座標変換し座標変換後のモータ電流を制御するようにしていた（
例えば、特許文献１参照）。
【特許文献１】特開２０００－２３６６９４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　しかし、従来の方式のモータ駆動装置はモータ印加電圧位相に対応したモータ電流を瞬
時に検出し、座標変換して直流成分に変換していたため、高速Ａ／Ｄ変換手段、あるいは
高速電流検知手段と高速演算手段が必要であり、インバータ回路を制御するマイクロコン
ピュータなどのプロセッサが高価格となる課題があった。さらに、複数のモータを同時に
制御するためにはさらに高速のプロセッサが必要となる課題があった。
【０００４】
　本発明は、上記従来の課題を解決するもので、基本的には座標変換無しでモータ制御す
るので、高速Ａ／Ｄ変換手段や高速演算手段無しで制御できるため、安価なプロセッサと
簡単な制御プログラムで正弦波駆動可能なモータ駆動装置を実現することを目的とするも
のである。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　上記従来の課題を解決するために、本発明のモータ駆動装置は、直流電源と、前記直流
電源の直流電力を交流電力に変換するインバータ回路と、前記インバータ回路により駆動
され永久磁石からなるロータより構成される永久磁石同期モータと、前記永久磁石同期モ
ータにより駆動されるファンあるいはポンプ負荷と、前記インバータ回路直流電流のピー
ク値を検出する電流検出手段と、前記電流ピーク値を設定する電流設定手段と、前記電流
検出手段の出力信号と前記電流設定手段の出力信号を比較する電流比較手段と、前記電流
比較手段の出力信号により前記インバータ回路の電圧を比例積分制御するインバータ出力
電圧制御手段により前記インバータ回路を制御して前記モータを所定周波数で正弦波駆動
する制御手段よりなり、前記モータの電流ピーク値が負荷トルクに応じた最適値となるよ
うにインバータ回路出力電圧を制御するものである。
【発明の効果】
【０００６】
　本発明のモータ駆動装置は、モータ電流のピーク値あるいは回転磁界に相当するモータ
電流を検知して設定値となるようにインバータ回路出力電圧を制御するものであり、座標
変換無しでも電流検出可能となり、さらに、高速Ａ／Ｄ変換手段や高速演算手段無しで制
御できるため、安価なプロセッサと簡単な制御プログラムでセンサレス正弦波駆動可能な
モータ駆動装置を実現できる。また、簡単で安価な電流センサを使用でき、制御プログラ
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ムも簡単となるので安価で信頼性の高いモータ駆動装置を実現でき、さらに、１つのプロ
セッサにより複数のモータを同時に制御でき、複数モータ同時駆動可能なシステムを簡単
に構成できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００７】
　第１の発明は、直流電源と、前記直流電源の直流電力を交流電力に変換するインバータ
回路と、前記インバータ回路により駆動され永久磁石からなるロータより構成される永久
磁石同期モータと、前記永久磁石同期モータにより駆動されるファンあるいはポンプ負荷
と、前記インバータ回路直流電流のピーク値を検出する電流検出手段と、前記電流ピーク
値を設定する電流設定手段と、前記電流検出手段の出力信号と前記電流設定手段の出力信
号を比較する電流比較手段と、前記電流比較手段の出力信号により前記インバータ回路の
電圧を比例積分制御するインバータ出力電圧制御手段により前記インバータ回路を制御し
て前記モータを所定周波数で正弦波駆動する制御手段よりなり、前記モータの電流ピーク
値が負荷トルクに応じた最適値となるようにインバータ回路出力電圧を制御するようにし
たものであり、最大負荷から無負荷まで動作可能であり、電流検知手段とモータ制御プロ
グラムが簡単になり安価で信頼性の高いモータ駆動装置を実現できる。
【０００８】
　第２の発明は、第１の発明におけるインバータ回路は３相フルブリッジインバータ回路
より構成し、電流検出手段は前記３相フルブリッジインバータ回路の負電位側端子に接続
したシャント抵抗と電流検知回路より構成し、前記シャント抵抗に流れる電流の最大値を
検出することにより永久磁石同期モータの電流ピーク値を検出し、前記電流ピーク値が負
荷トルクに応じた最適値となるようにインバータ回路出力電圧を比例積分制御するように
したものであり、シャント抵抗１ヶよりなる簡単な電流検知手段によりモータピーク電流
、あるいは、回転磁界に対応した駆動電流を制御できるので制御手段を簡単にでき安価で
信頼性の高いモータ駆動装置を実現できる。
【０００９】
　第３の発明は、第１の発明における制御手段は、電流比較手段の出力信号により前記イ
ンバータ回路の出力周波数を設定する周波数設定手段と、前記周波数設定手段の出力周波
数を補正する周波数補正手段よりなり、前記モータの電流ピーク値が前記電流設定手段の
設定値となるように前記インバータ回路出力周波数を制御するようにしたものであり、ト
ルク変動の大きい負荷においても安定な回転動作が得られ、回転数変動の少ないモータ制
御が可能となる。
【００１０】
　第４の発明は、第１の発明における制御手段は、インバータ回路出力電圧、あるいは変
調度が所定値よりも異常に高く、あるいは低くなると無負荷、あるいは脱調と検知する異
常検知手段を備えたものであり、モータ電圧あるいはその制御信号より異常を判別できる
のでモータ制御プログラム、あるいは制御回路を簡単にすることができ、安価で信頼性の
高いモータ駆動装置を実現できる。
【００１１】
　（実施の形態１）
　図１は、本発明の第１の実施の形態におけるモータ駆動装置のブロック図を示すもので
ある。
【００１２】
　図１において、交流電源１より整流回路よりなる直流電源回路に交流電力を加えて直流
電源２を構成し、３相フルブリッジインバータ回路３により直流電力を３相交流電力に変
換して永久磁石より構成されたロータよりなるモータ４を駆動する。直流電源２は、全波
整流回路２０の直流出力端子にコンデンサ２１ａ、２１ｂを直列接続し、コンデンサ２１
ａ、２１ｂの接続点を交流電源入力の一方の端子に接続して倍電圧整流回路を構成し、イ
ンバータ回路３への印加電圧を高くし電流を減らしてインバータ回路損失を減らす。モー
タ４はファン、あるいはポンプなどのモータ負荷５を駆動する。インバータ回路３の負電
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圧側に電流検出手段６を接続し、インバータ回路３に流れる電流を検出することによりイ
ンバータ回路３の出力電流、すなわち、モータ４のピーク電流、あるいは、回転磁界に相
当する駆動電流を検出する。
【００１３】
　電流検出手段６は、いわゆる１シャント方式と呼ばれるもので、インバータ回路３の下
アームトランジスタのエミッタ端子側に接続されたシャント抵抗６０と、シャント抵抗６
０に流れる電流を検知する電流検知回路６１より構成される。
【００１４】
　１シャント方式は、キャリヤ周波数が高い場合や、変調度が大きくなった場合には電流
検出不可能領域が出現するので、各位相に対応した瞬時電流を検出する場合には３シャン
ト方式の方が優れているが、本願発明においてはモータ正弦波電流のピーク値、あるいは
回転磁界に対応した電流を検出するので、１シャント方式の方が回路構成が簡単となる。
勿論、後ほど述べるように３シャント方式でも問題はない。
【００１５】
　制御手段７は、モータ４のピーク電流、あるいは、回転磁界に相当する駆動電流が設定
値となるようにインバータ回路３の出力電圧を制御するもので、モータ駆動電流Ｉを設定
する電流設定手段７０の出力信号ｉｓと電流検出手段６の出力信号ｉを比較する電流比較
手段７１の出力信号Δｉをインバータ出力電圧制御手段７２に加え、インバータ出力電圧
制御信号Ｖδを制御する。インバータ出力電圧制御信号Ｖδはインバータ回路制御手段７
３に加えられ、インバータ回路３の３相出力電圧をＰＷＭ制御し正弦波駆動する。
【００１６】
　周波数設定手段７４はモータ駆動電流周波数を設定するもので、ロータの極数ｐと回転
数ｎに応じた駆動周波数ｆに設定される。モータ４の印加電圧Ｖａは、モータ誘起電圧Ｖ
ｍとほぼ同等、あるいは、モータ誘起電圧Ｖｍよりも少し高い電圧を印加すればよいので
、Ｖ／ｆ制御手段７５により、モータ回転数ｎ、すなわち、インバータ回路駆動周波数ｆ
にほぼ比例した電圧Ｖｆ（Ｖｆ＝Ｋｅ×ｆ）をインバータ出力電圧制御手段７２に加え、
モータ回転数に応じてインバータ出力電圧制御信号Ｖδを制御する。Ｖδは式１より求め
られる。
【００１７】
【数１】

【００１８】
　すなわち、モータ電圧制御信号Ｖδは、Ｖ／ｆ制御電圧Ｖｆに電流誤差信号Δｉの比例
積分制御値を加えて求められ、モータ駆動電流Ｉが設定値Ｉｓとなるようにフィードバッ
ク制御される。
【００１９】
　位相生成手段７６は、周波数設定手段７４の出力に応じた位相信号θを発生させるもの
で、角周波数ωの積分値、あるいは、零位相からの時間ｔと角周波数の積ωｔより位相θ
を求め、インバータ回路制御手段７３に位相信号を加えてＰＷＭ制御する。モータ各相電
圧制御信号は式２より求められる。
【００２０】
【数２】
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【００２１】
　図２は本願発明を示す表面磁石同期モータの制御ベクトル図であり、モータの磁石軸ｄ
－ｑ座標とモータ印加電圧γ－δ座標の関係を示している。モータ印加電圧座標（γ－δ
座標）はｄ－ｑ座標よりも負荷角δ進角し、モータ印加電圧Ｖａはδ軸電圧と等しく、δ
軸のみ制御するため、Ｖａ＝Ｖδ、Ｖγ＝０となるので座標逆変換は不要である。モータ
誘起電圧Ｅｍはｑ軸上となり、モータ電流Ｉのベクトルは、定格負荷でほぼｑ軸電流Ｉｑ
と等しくなるように設定する。図２において、モータ電流ベクトルＩはｑ軸より位相γ遅
れて表示している。モータ印加電圧Ｖａと電流Ｉの位相はφで表示している。
【００２２】
　本願発明は、モータ電流ベクトルＩを設定値に制御するもので、モータ相電流Ｉｕ、Ｉ
ｖ、Ｉｗのピーク値を制御することを意味する。また、回転磁界の磁束Ψはインダクタン
スＬと電流Ｉの積、すなわち、Ψ＝Ｌ・Ｉなので、電流Ｉを制御することは回転磁束Ψを
一定に制御することを意味する。モータ相電流Ｉｕ、Ｉｖ、Ｉｗのピーク値に限らず、実
効値でも同じとなることは明白である。
【００２３】
　従来方式、すなわち、δ軸電流Ｉδを所定値に制御する場合、負荷変動によりδ軸電流
Ｉδが変動するため負荷状態に応じてＩδを変更する必要が生じるが、電流ベクトルＩに
応じたモータ電流（例えば、モータピーク電流Ｉｐ）を一定に制御する場合には負荷角δ
と位相φが負荷に応じて自動的に変化するため電流値を変更する必要がない特長がある。
【００２４】
　無効電流成分Ｉγを一定に制御する場合でも、定格負荷から無負荷まで負荷角δが自動
的に変化し無効電流設定値を変える必要がなく安定に動作するが、電流ベクトルＩ、ある
いは電流ピーク値Ｉｐを制御する方法が安定化し易い。無効電流一定制御においては、負
荷が増大し、電流ベクトルＩが増加する進角制御においては、無効電流値Ｉγが減少して
トルク変動に対応した無効電流成分変化率は減少するため安定化が困難となるが、電流ベ
クトルＩを制御する場合は、トルク変動や負荷角変動の影響が電流ベクトルＩ、あるいは
ピーク電流Ｉｐの変動となるので負荷変動に対する安定化に優れる特長がある。特に、電
流ベクトルＩがｑ軸よりも進角する進角制御において、Ｉδ制御、Ｉγ制御より有利とな
る。
【００２５】
　また、起動時から電流設定手段７０の設定値を一定にすると、起動トルクを大きくでき
、さらに進角制御領域までモータ電流を一定に制御できる特長がある。
【００２６】
　以上述べたように、本発明による実施の形態１においては、モータ電流のピーク値ある
いは回転磁界に相当するモータ電流を検知して設定値となるようにインバータ回路出力電
圧を制御するものであり、座標変換無しで制御可能となり、さらに、高速Ａ／Ｄ変換手段
や高速演算手段無しで制御できるため、安価なプロセッサと簡単な制御プログラムでセン
サレス正弦波駆動可能なモータ駆動装置を実現できる。また、１シャント方式の如き簡単
で安価な電流センサによりモータピーク電流を検出すればよく、さらに、制御プログラム
も簡単となるので安価で信頼性の高いモータ駆動装置を実現できる。特に、負荷がファン
、あるいはポンプの場合には、モータトルクが回転数の２乗に比例するためダンピング効
果が大きくなるので安定化が容易となる特長がある。
【００２７】
　（実施の形態２）
　以下、本発明の第２の実施の形態について図３に示す制御ブロック図を用いて説明する
。
【００２８】
　図３は制御手段の詳細なブロック図で、第１の実施の形態に新たに周波数補正手段を設
け、回転磁界に対応したモータ電流検出手段に変更したものである。周波数設定手段７４
の信号は、Ｖ／ｆ制御手段７５、電流設定手段７０ａ、周波数補正手段７７にそれぞれ加
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えられる。電流設定手段７０ａは、駆動周波数に応じて電流設定値を変更するようにした
もので、ファン、あるいはポンプ負荷の如き回転数により負荷トルクが変化する場合にお
いて、最大効率となる電流値Ｉｐ＊を設定する。すなわち、負荷トルクに応じた最適値を
設定する。電流比較手段７１はモータ電流ピーク値Ｉｐと設定値Ｉｐ＊を比較して電流誤
差成分ΔＩｐをインバータ出力電圧制御手段７２に加える。インバータ出力電圧制御手段
７２はＰＩ制御手段７２ａと電圧加算手段７２ｂよりなり、電流誤差成分ΔＩｐをＰＩ制
御して制御信号ΔＶδを演算し、電圧加算手段７２ｂにて、Ｖ／ｆ制御手段７５の出力信
号Ｖｆと制御信号ΔＶδを加算して出力信号Ｖδをインバータ制御手段７３に加える。イ
ンバータ制御手段７３は、正弦波生成手段７３ａ、ＰＷＭ制御手段７３ｂ、キャリヤ信号
発生手段７３ｃより構成され、信号Ｖδに応じた正弦波信号を発生させインバータ回路３
をＰＷＭ変調させるゲート制御信号ｕｐ、ｕｎ、ｖｐ、ｖｎ、ｗｐ、ｗｎを生成し、３相
フルブリッジインバータ回路３の６ヶのトランジスタをスイッチングさせる。
【００２９】
　電流比較手段７１の出力信号ΔＩｐは、周波数補正手段７７の比例制御手段７７ａに加
えられ出力信号ΔＩｐに比例した周波数補正信号Δｆを周波数加算手段７７ｂに加えトル
ク変動に起因する乱調現象を抑制し安定性を高める。補正後の周波数信号ｆ１を位相生成
手段７６に加え、位相信号θを発生させる。周波数加算手段７７ｂの出力信号ｆ１は、電
流設定手段７０ａに加えてもよい。
【００３０】
　周波数補正動作についてさらに説明を加えると、設定値Ｉｐ＊よりもモータ電流Ｉｐが
増加すると誤差信号ΔＩｐは負の値となり周波数補正信号Δｆ（Δｆ＝Ｋｆ×ΔＩｐ）も
負の値となるので、ｆ１＝ｆ＋Δｆの制御より補正後の周波数ｆ１は低下し、γ－δ軸は
ｄ－ｑ軸に近づき負荷角δが減少してモータ電流Ｉは減少するので電流一定制御動作とな
る。Ｖ／ｆ制御においてトルク変動があると乱調が発生するが、周波数制御を加えること
により乱調が抑制され回転数変動が非常に少なくなる特長があり、トルク変動に対して乱
調による脱調現象も抑制される。
【００３１】
　モータ電流演算手段７８は、回転磁界に応じたモータ電流を正確に求めるためにモータ
各相電流の瞬時値Ｉｕ、Ｉｖ、Ｉｗを３相／２相変換手段７８ａに加え、γ－δ軸に座標
変換してγ－δ座標の電流値Ｉγ、Ｉδを求め、Ｉγ、Ｉδを自乗平均演算手段７８ｂに
加えて式３よりモータ電流Ｉを演算する。
【００３２】
【数３】

【００３３】
　式３で求めた電流値は極座標上の電流と等しく、ほぼ正確に回転磁界に対応した電流を
ＤＣ成分として求めることができるので、連続的なフィードバック制御が可能となり、応
答制御性能を高めることができる。
【００３４】
　モータ各相電流の検出方法として１シャント方式、あるいは、３シャント方式どちらで
もよいが、いずれにせよ、ＰＷＭ信号に同期して高速Ａ／Ｄ変換により電流検出する必要
がある。１シャント方式にすると電流検出の部品点数が少なく、プロセッサの高速Ａ／Ｄ
変換ユニットも１ヶでよい特長があるが、３シャント式が検知タイミング処理が簡単で、
かつ、検知精度に優れている。
【００３５】
　実施の形態２に示す電流制御方法は座標変換が必要なため制御プログラムが複雑となる
課題があるが、負荷角δの演算、あるいはモータ入力の演算が容易なので負荷量を容易に
検知可能であり、無負荷状態も正確に検知できる特長がある。瞬時位相における回転磁界
に対応した電流が検出できるので応答性も高くなる特長がある。
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【００３６】
　なお、図３の実施例では周波数を補正する実施例を示したが、位相成分を補正しても乱
調防止となることは言うまでもない。
【００３７】
　（実施の形態３）
　以下、本発明の第３の実施の形態について図４、図５を用いて説明する。
【００３８】
　図４は制御手段の詳細なブロック図で、第２の実施の形態に新たに異常検出手段７９を
設けたもので、さらに、電流検知手段６の詳細な実施例を図５に示す。実施の形態２と重
複する内容の説明は省略する。
【００３９】
　本願発明は、インバータ回路出力電圧Ｖａに対応した制御信号Ｖδの大小により異常を
検出するもので、モータが回転停止した脱調時にはモータ誘起電圧Ｖｍが減少するので、
モータ電流一定制御するとモータ印加電圧Ｖａは減少するのでモータ印加電圧制御信号Ｖ
δも減少し、モータ印加電圧制御信号Ｖδが減少すると異常検知手段７９により電圧低下
を検出して脱調検知する。信号レベルの電圧検出、あるいは変調度の検出により脱調検知
ができるので制御方式、あるいは制御プログラムが簡単になる特長がある。
【００４０】
　また、無負荷時にはモータ誘起電圧位相とモータ印加電圧位相がほぼ等しくなるため、
モータ電流一定制御するためにモータ印加電圧Ｖａは、モータ誘起電圧Ｖｍとモータイン
ダクタンスによる電圧ＶＬの和に等しくなるのでモータ印加電圧は非常に大きくなる。よ
って、モータ電圧制御信号Ｖδが異常に高くなると無負荷状態、あるいは軽負荷状態と判
断し、モータ運転を停止するなど処理に移行させることができる。例えば、ポンプ負荷に
おいては、ポンプ動作終了判定やエア噛み判定が可能となる。
【００４１】
　図５は、本願発明による１シャント方式ピーク電流検知回路の詳細な実施例を示す。
【００４２】
　シャント抵抗６０に発生する電圧ｖｎのピーク値はインバータ回路３の各相出力電流の
ピーク値に対応している。マイクロコンピュータ等のプロセッサ内蔵のＡ／Ｄ変換回路は
所定のＤＣ電圧範囲内で動作するので、ＤＣ電圧の範囲内に対して変化するように増幅し
てレベルシフトさせる必要がある。言い換えれば、Ａ／Ｄ変換回路の入力ダイナミックレ
ンジ内で、モータ電流信号ピーク値が変化するように設定すればよい。以下、ピーク電流
検知回路６１ａの詳細な説明を行う。
【００４３】
　シャント抵抗６０と並列関係にコンデンサ６００を接続し、シャント抵抗６０と抵抗６
０１、６０２を直列関係に接続してピーク電流検知回路６１ａの直流電源（Ｖｃｃ）に抵
抗６０１をプルアップ接続する。抵抗６０１（抵抗値Ｒ１）と抵抗６０２（抵抗値Ｒ２）
の接続点を高速演算増幅器６０３の＋入力端子に接続し、高速演算増幅器６０３の出力端
子と－入力端子間に帰還抵抗６０４ａ（抵抗値Ｒ４）を接続し、－入力端子と接地電位間
に抵抗６０４ｂ（抵抗値Ｒ３）を接続し非反転増幅器として使用する。シャント抵抗抵抗
値をＲｏの端子電圧ｖｎは、電流をＩとするとｖｎ＝Ｒｏ×Ｉとなり、抵抗６０１と抵抗
６０２の分圧比ｋをｋ＝Ｒ２／（Ｒ１＋Ｒ２）、帰還増幅率ＫをＫ＝Ｒ４／Ｒ３、高速演
算増幅器６０３の出力ダイオード電圧降下をｖｄとすると、電流検知回路６１の出力電圧
ｖｐは式４で表される。
【００４４】
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【数４】

【００４５】
　ここで、分圧比ｋと帰還増幅率Ｋの積、すなわち、ｋ×Ｋ＝ｖｄ／Ｖｃｃとなるように
すれば、ダイオード電圧降下ｖｄをキャンセルでき、モータピーク電流に対応した直流電
圧信号ｖｐに変換される。
【００４６】
　高速演算増幅器６０３の出力コンデンサ６０６はピークホールド用で、並列抵抗６０７
は、積分時間設定用である。ダイオード６０８ａ、６０８ｂは電流検知回路６１の出力に
接続されるＡ／Ｄ変換回路の過電圧保護のために接続している。ピークホールド用ダイオ
ードの影響を小さくするにはショットキーダイオードにする方がよい。また、高速演算増
幅器６０３の出力ダイオード電圧降下の温度の影響を低減させるには、抵抗６０２と直列
関係に温度補償用ダイオードを接続するとよい。
【００４７】
　図５に示したピーク電流検知回路を使用すると、キャリヤ信号のピーク、あるいは谷に
おいて電流検出することによりモータ電流ピーク値が検出でき、従来の１シャント方式の
如きキャリヤ信号１周期内で数回電流検知する必要がなく、電流検知アルゴリズムが簡単
になる特長がある。特に、複数モータ同時駆動においては電流検知タイミング制御が複雑
となり、場合によれば、電流検知時に他のインバータ回路のスイッチングノイズの影響を
受ける問題が発生するが、本願発明によれば電流検知タイミングをキャリヤ信号のピーク
あるいは谷に設定することによりスイッチングノイズの影響を受けなくなる。
【００４８】
　以上述べたように、本発明によれば、モータピーク電流、あるいはモータ回転磁界に応
じたモータ駆動電流が設定値となるようにモータ印加電圧、あるいは、モータ印加電圧と
モータ駆動周波数を制御するようにしたので、自動的にモータ負荷に応じた負荷角となり
、γ－δ軸とｄ－ｑ軸の位相関係が負荷に応じて一定となりセンサレス正弦波駆動が可能
となる。特に、無負荷から定格負荷までモータ負荷が大きく変動しても、電流一定制御だ
けで動作可能なので制御が非常にシンプルとなる特長がある。また、電圧制御と周波数制
御を併用することにより乱調が抑制され、回転数変動が非常に小さくなる特長がある。
【００４９】
　本願発明はロータ位置推定しないＶ／ｆ制御なのでモータパラメータをほとんど使用せ
ず、さらに、回転数オープンループ制御なので回転数変動が非常に少なくなり、制御方式
がシンプルで、かつ電流検知も簡単となり低騒音、低価格、高信頼性のモータ駆動装置を
実現できる。特に、１つのプロセッサにより複数モータを同時駆動する場合には、モータ
制御プログラムと電流検知が簡単となるのでプロセッサの負担が軽くなるので、ヒートポ
ンプ式洗濯乾燥機の如きヒートポンプ、洗濯モータ、乾燥ファンモータ同時正弦波駆動方
式に適用することができ、安価で信頼性の高い複数モータ同時駆動装置を実現できる。
【産業上の利用可能性】
【００５０】
　以上のように、本発明のモータ駆動装置は、本発明のモータ駆動装置は、直流電力を交
流電力に変換するインバータ回路により永久磁石モータをセンサレス正弦波駆動し、モー
タ電流のピーク値あるいは回転磁界に相当するモータ電流を検知して設定値となるように
インバータ回路出力電圧とモータ駆動周波数を制御するものであるから、永久磁石モータ
を駆動するほとんどのモータ駆動装置に適用可能であり、食器洗い機の洗浄ポンプ駆動装
置や洗濯機のモータ駆動装置、掃除機のモータ駆動装置、換気扇や燃焼機等のファンモー
タ駆動装置、空気調和機や冷蔵庫のヒートポンプモータ駆動装置に適用できる。さらに、
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ヒートポンプ式洗濯乾燥機や空気調和機の如き複数モータ同時駆動方式にも適用できる。
【図面の簡単な説明】
【００５１】
【図１】本発明の第１の実施の形態におけるモータ駆動装置のブロック図
【図２】本発明によるモータ駆動装置のモータ制御ベクトル図
【図３】本発明の第２の実施の形態におけるモータ駆動装置の制御手段のブロック図
【図４】本発明の第３の実施の形態におけるモータ駆動装置の制御手段のブロック図
【図５】本発明の第３の実施の形態におけるモータ駆動装置の電流検知回路図
【符号の説明】
【００５２】
　２　直流電源
　３　インバータ回路
　４　モータ
　５　モータ負荷
　６　電流検出手段
　７　制御手段

【図１】 【図２】

【図３】
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