
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
直流電源の出力をインバータを介しモータに供給し、モータの駆動を制御するモータ駆動
制御装置であって、
直流電源からの出力電圧を電圧変換してインバータに供給するコンバータと、
インバータをＰＷＭ制御してモータへの供給電流を制御する制御部と、
を含み、
前記コンバータは、一端が直流電源に接続されるリアクトルと、このリアクトルの他端を
インバータの電源側に接続する上側スイッチング素子およびインバータのアース側に接続
する下側スイッチング素子の少なくとも２つのスイッチング素子と、を含み、
前記制御部は、前記モータの回転数および目標出力トルクに応じて、モータの効率運転に
適切なインバータ入力電圧目標値を算出し、この入力電圧目標値となるように、前記コン
バータのスイッチング素子をＰＷＭ制御するモータ駆動制御装置。
【請求項２】
請求項１に記載の装置において、
前記コンバータは、前記リアクトルと２つのスイッチング素子の組を３つ設ける３相構成
を有するモータ駆動制御装置。
【請求項３】
請求項１または２に記載の装置において、
前記インバータの入力電圧目標値が前記直流電源の電圧より低い場合には、コンバータの
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上側スイッチング素子をオン、下側スイッチング素子をオフとするモータ駆動制御装置。
【請求項４】
請求項１または２に記載の装置において、
前記コンバータは、バッテリの両端とリアクトルの一端が２つのスイッチング素子を介し
て接続されるフルブリッジ構成を有するモータ駆動制御装置。
【請求項５】
請求項１～４のいずれか１つに記載の装置において、
前記コンバータの出力には、別のモータに電流を供給する別のインバータが接続され、
前記制御部は、２つのモータの回転数および目標出力トルクから算出した２つのインバー
タの入力電圧目標値の内、高い方の電圧を出力するモータ駆動制御装置。
【請求項６】
請求項１～５のいずれか１つに記載の装置において、
前記制御部は、算出した前記インバータの入力目標電圧が所定の上限値を超える場合には
、入力目標電圧を前記上限値に設定するモータ駆動制御装置。
【請求項７】
一端が直流電源に接続されるリアクトルと、このリアクトルの他端をインバータの電源側
に接続する上側スイッチング素子およびインバータのアース側に接続する下側スイッチン
グ素子の少なくとも２つのスイッチング素子と、を含み、直流電源からの出力電圧を電圧
変換するコンバータと、
このコンバータの出力を受け入れ所定の交流電流に変換する２つのインバータと、
この２つのインバータからの交流電流によってそれぞれ駆動される２つのモータと、
を含む２モータシステムにおけるモータ駆動制御方法であって、
前記２つのモータの回転数および目標出力トルクに応じて、前記２つのモータの効率運転
に適切な２つのインバータ入力電圧目標値をそれぞれ算出し、
算出した２つのインバータの入力電圧目標値の内、高い方の電圧を目標値として、前記コ
ンバータのスイッチング素子をＰＷＭ制御するモータ駆動制御方法。
【請求項８】
一端が直流電源に接続されるリアクトルと、このリアクトルの他端をインバータの電源側
に接続する上側スイッチング素子およびインバータのアース側に接続する下側スイッチン
グ素子の少なくとも２つのスイッチング素子と、を含み、直流電源からの出力電圧を電圧
変換するコンバータと、
このコンバータの出力を受け入れ所定の交流電流に変換する２つのインバータと、
この２つのインバータからの交流電流によってそれぞれ駆動される２つのモータと、
前記コンバータのスイッチング素子のスイッチングを制御する制御部と、
を含む２モータシステムにおけるモータ駆動制御プログラムであって、
前記制御部に、
前記２つのモータの回転数および目標出力トルクに応じて、前記２つのモータの効率運転
に適切な２つのインバータ入力電圧目標値をそれぞれ算出させ、
算出された２つのインバータの入力電圧目標値の内、高い方の電圧を目標値として採用さ
せ、
コンバータの出力が採用された目標値となるように、前記コンバータのスイッチング素子
をＰＷＭ制御させる、
モータ駆動制御プログラム。
【発明の詳細な説明】
［技術分野］
直流電源の出力をインバータを介しモータに供給し、モータの駆動を制御するモータ駆動
制御装置に関する。
［背景技術］
従来より、ハイブリッド自動車や、電気自動車などでは、走行用のモータを有しており、
このモータを駆動して走行する。このため、モータに電力を供給するバッテリが必要であ
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り、高出力のモータに電力を効率的に供給するために、通常数１００Ｖという高電圧のも
のが利用されている。一方、車両には電力により動作する各種の機器（補機）が搭載され
ており、これら補機用のバッテリとしては１２Ｖバッテリ（低圧バッテリ）が利用されて
いる。そこで、コンバータを利用して、高圧バッテリの高電圧出力を１２Ｖに降圧して補
機用の低圧バッテリを充電している。
また、モータの高回転領域では、それだけ逆起電力が大きくなるため、モータ印加電圧が
低いと、高回転領域における最大トルクが小さくなる。
特開平１０－１３６５７０号公報には、バッテリとインバータの間にコンバータを配置し
、このコンバータによって、昇圧した電圧をインバータ供給する。これによって、インバ
ータからモータに高電圧を印加することができ、モータの高回転領域における最大トルク
を高めることができる。また、この公報では、コンバータを外部からの充電時において整
流器として利用することも提案している。
このように、上記公報には、コンバータによってバッテリ電圧を昇圧してモータに供給す
ることが示されている。しかし、この公報は、単に昇圧してモータに供給することを示す
だけであって、コンバータの昇圧についてその動作を制御しようとする考え方はなかった
。
［発明の開示］
本発明は、モータの駆動状況に応じてインバータ入力電圧の最適化を図ることができるモ
ータ駆動制御装置を提供することを目的とする。
本発明は、直流電源の出力をインバータを介しモータに供給し、モータの駆動を制御する
モータ駆動制御装置であって、直流電源からの出力電圧を電圧変換してインバータに供給
するコンバータと、インバータをＰＷＭ制御してモータへの供給電流を制御する制御部と
、を含み、前記コンバータは、一端が直流電源に接続されるリアクトルと、このリアクト
ルの他端をインバータの電源側に接続する上側スイッチング素子およびインバータのアー
ス側に接続する下側スイッチング素子の少なくとも２つのスイッチング素子と、を含み、
前記制御部は、前記モータの回転数および目標出力トルクに応じて、モータの効率運転に
適切なインバータ入力電圧目標値を算出し、この入力電圧目標値となるように、前記コン
バータのスイッチング素子をＰＷＭ制御することを特徴とする。
このように、本発明では、コンバータを有しているため、バッテリ電圧よりインバータ入
力電圧を高くすることができる。モータ出力はモータへの印加電圧とモータ電流の積であ
るため、モータへの印加電圧を高くすることで、同一出力時のモータ電流を小さくするこ
とができる。そこで、インバータ入力電圧を高くすることで、インバータの電流容量を小
さくすることができ、インバータの小型化低コスト化が可能になる。また、モータの印加
電圧を高くすることによって、高回転域の出力が増加するため、結果的にモータの小型化
、低コスト化が可能になる。
特に、本発明では、モータの回転数、目標出力トルク（出力トルク指令）に基づいて、そ
の時のモータに最適な印加電圧を算出し、これに基づいてインバータ入力電圧目標値を決
定する。このため、その時のモータの動作状態に基づいて最適な電圧の印加によるモータ
の効率的な運転が行える。特に、最適な電圧を計算してこの電圧に制御するため、電圧を
必要以上に上昇することによる効率の悪化を防ぐこともできる。
また、前記コンバータは、前記リアクトルと２つのスイッチング素子の組を３つ設ける３
相構成を有することが好適である。この構成により、出力電圧を滑らかにしてリップルの
発生を抑制することができる。
また、前記インバータの入力電圧目標値が前記直流電源の電圧より低い場合には、コンバ
ータの上側スイッチング素子をオン、下側スイッチング素子をオフとすることが好適であ
る。モータが低回転の時には、効率よく動作するインバータの入力目標電圧が直流電源の
電圧より小さくなる。このときに、コンバータの上側スイッチング素子をオン、下側スイ
ッチング素子をオフすることにより、コンバータの最低動作電圧にすると同時にスイッチ
ング損失が発生しないので効率よく動作することが可能になる。
また、前記コンバータは、バッテリの両端とリアクトルの一端が２つのスイッチング素子
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を介して接続されるフルブリッジ構成を有することが好適である。この構成により、直流
電源出の降圧も可能になり、常に最適なインバータ印加電圧にすることができる。
また、前記コンバータの出力には、別のモータに電流を供給する別のインバータが接続さ
れ、前記制御部は、２つのモータの回転数および目標出力から算出した２つのインバータ
の入力目標電圧の内、高い方の電圧を出力することが好適である。２モータシステムでは
、それぞれ単独動作における最も効率がよくなるインバータ入力電圧は異なる場合が多い
。インバータ入力電圧が高い場合にはスイッチング損失が増えるだけだが、入力電圧が低
い場合にはモータ電流が増加し、モータおよびインバータの両方の損失が増加してしまう
。このため、電圧が高い方が効率がよくなる。従って、それぞれのインバータ入力目標電
圧の内、高い方を選択することにより、全体としての効率を上昇することができる。
また、前記制御部は、算出した前記インバータの入力目標電圧が所定の上限値を超える場
合には、入力目標電圧を前記上限値に設定することが好適である。
また、本発明は、一端が直流電源に接続されるリアクトルと、このリアクトルの他端をイ
ンバータの電源側に接続する上側スイッチング素子およびインバータのアース側に接続す
る下側スイッチング素子の少なくとも２つのスイッチング素子と、を含み、直流電源から
の出力電圧を電圧変換するコンバータと、このコンバータの出力を受け入れ所定の交流電
流に変換する２つのインバータと、この２つのインバータからの交流電流によってそれぞ
れ駆動される２つのモータと、を含む２モータシステムにおけるモータ駆動制御方法であ
って、前記２つのモータの回転数および目標出力トルクに応じて、前記２つのモータの効
率運転に適切な２つのインバータ入力電圧目標値をそれぞれ算出し、算出した２つのイン
バータの入力電圧目標値の内、高い方の電圧を目標値として、前記コンバータのスイッチ
ング素子をＰＷＭ制御することを特徴とする。
また、本発明は、一端が直流電源に接続されるリアクトルと、このリアクトルの他端をイ
ンバータの電源側に接続する上側スイッチング素子およびインバータのアース側に接続す
る下側スイッチング素子の少なくとも２つのスイッチング素子と、を含み、直流電源から
の出力電圧を電圧変換するコンバータと、このコンバータの出力を受け入れ所定の交流電
流に変換する２つのインバータと、この２つのインバータからの交流電流によってそれぞ
れ駆動される２つのモータと、前記コンバータのスイッチング素子のスイッチングを制御
する制御部と、を含む２モータシステムにおけるモータ駆動制御プログラムまたはこのプ
ログラムを記録した媒体であって、前記制御部に、前記２つのモータの回転数および目標
出力トルクに応じて、前記２つのモータの効率運転に適切な２つのインバータ入力電圧目
標値をそれぞれ算出させ、算出された２つのインバータの入力電圧目標値の内、高い方の
電圧を目標値として採用させ、コンバータの出力が採用された目標値となるように、前記
コンバータのスイッチング素子をＰＷＭ制御させることを特徴とする。
［発明を実施するための最良の形態］
以下、本発明の実施形態について、図面に基づいて説明する。
図１は、一実施形態の構成を示す図であり、直流電源であるバッテリＢ１は、ニッケル水
素、リチウムイオン等の二次電池である。このバッテリＢ１の正極にはリアクトルＬ１の
一端が接続されている。リアクトルＬ１の他端は、直列接続されたＮＰＮトランジスタＱ
１、Ｑ２の中間点（Ｑ１のエミッタとＱ２のコレクタの接続点）に接続されている。トラ
ンジスタＱ１のコレクタは電源ラインに接続され、トランジスタＱ２のエミッタはアース
に接続されている。また、各トランジスタＱ１、Ｑ２のコレクタエミッタ間には、エミッ
タ側からコレクタ側に電流を流すダイオードＤ１、Ｄ２が配置されている。そして、この
リアクトルＬ１、トランジスタＱ１、Ｑ２、ダイオードＤ１、Ｄ２でコンバータ１２が構
成されている。
コンバータ１２の出力である電源ラインとアースの間には、コンデンサＣ１が配置されて
おり電源ラインの電圧（インバータ入力電圧）を安定化させている。
電源ラインとアースの間には、ＮＰＮトランジスタＱ３、Ｑ４の直列接続からなるＵ相ア
ームと、ＮＰＮトランジスタＱ５、Ｑ６の直列接続からなるＶ相アームと、ＮＰＮトラン
ジスタＱ７、Ｑ８からなるＷ相アームが配置されている。また、各トランジスタＱ３～Ｑ
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８のコレクタエミッタ間には、エミッタ側からコレクタ側に電流を流すダイオードＤ３～
Ｄ８が配置されている。これらトランジスタＱ３～Ｑ８、ダイオードＤ３～Ｄ８によりイ
ンバータ１４が構成されている。
各相アームの中間点は、モータＭ１の各相コイルの各相端に接続されている。すなわち、
モータＭ１は、３相の永久磁石モータであり、Ｕ、Ｖ、Ｗ相の３つのコイルの一端が中点
で共通接続されて構成されており、Ｕ相コイルの他端がトランジスタＱ３、Ｑ４の中間点
、Ｖ相コイルの他端がトランジスタＱ５、Ｑ６の中間点、Ｗ相コイルの他端がトランジス
タＱ７、Ｑ８の中間点に接続されている。
そして、バッテリＢ１の出力電圧は、電圧センサ２０により検出され、コンデンサＣ１の
両端電圧、すなわちインバータ入力電圧は、電圧センサ２２で検出され、モータＭ１の各
相の電流値は電流センサ２４によって検出され、これら検出値が制御装置３０に供給され
る。制御装置３０は、これらセンサ検出値と、モータ出力指令などに基づいて、インバー
タ１４における各トランジスタＱ３～Ｑ８のスイッチングを制御し、モータＭ１の駆動を
制御するとともに、コンバータ１２のトランジスタＱ１、Ｑ２のスイッチングを制御する
。なお、制御装置３０は、マイクロコンピュータなどで構成され、内部の記憶部材（フラ
ッシュＲＯＭなど）に記録されている所定のプログラム（モータ駆動制御プログラム）を
実行することによって、インバータ１４、コンバータ１２の動作を制御する。
ここで、制御装置３０の構成ブロックを図２に示す。モータトルク指令値と、電流センサ
２４で検出した各相のモータ電流値と、電圧センサ２２で検出したインバータ入力電圧は
、モータ制御用相電圧演算部４０に供給される。モータ制御用相電圧演算部４０は、これ
ら入力される信号から、モータ各相コイルの電圧を計算し、これをインバータ用ＰＷＭ信
号変換部４２に供給する。インバータ用ＰＷＭ信号変換部４２は、実際にインバータ１４
の各トランジスタＱ３～Ｑ８をオンオフするＰＷＭ信号を生成し、このＰＷＭ信号をトラ
ンジスタＱ３～Ｑ８のベースに供給することで、各トランジスタＱ３～Ｑ８のスイッチン
グを制御して、モータＭ１の各相電流を制御する。
このようにして、モータ駆動電流が制御され、モータトルク指令値に応じたモータ出力ト
ルク制御が行われる。
一方、モータトルク指令値は、インバータ入力電圧指令演算部５０にも供給される。この
インバータ入力電圧指令演算部５０には、モータ回転数も供給されており、インバータ入
力電圧指令演算部５０は、モータ回転数およびモータトルク指令値からインバータ入力電
圧の最適値（目標値）を演算算出する。
この目標値は、コンバータ用デューティー比演算部５２に供給される。このコンバータ用
デューティー比演算部５２には、インバータ入力電圧およびバッテリ電圧も供給されてお
り、これらよりインバータ入力電圧をその目標値に設定するためのデューティー比が演算
算出される。すなわち、スイッチング素子であるトランジスタＱ１，Ｑ２のオンオフのデ
ューティー比を制御することで、コンバータ１２の出力電圧を制御し、インバータ入力電
圧が目標値となるようなデューティー比を演算算出する。そして、この演算結果がコンバ
ータ用ＰＷＭ信号変換部５４に供給され、このコンバータ用ＰＷＭ信号変換部５４がコン
バータ１２のトランジスタＱ１，Ｑ２のスイッチングをＰＷＭ制御する。
なお、下側トランジスタＱ２のオンデューティーを大きくすることによって、リアクトル
Ｌ１における電力蓄積が大きくなるため、より高電圧の出力を得ることができる。一方、
上側トランジスタＱ１のオンデューティーを大きくすることによって、電源ラインの電圧
が下がる。そこで、このトランジスタＱ１、Ｑ２のデューティ比を制御することで、電源
ラインの電圧をバッテリＢ１以上の電圧で任意に制御することができる。特に、モータＭ
１は回生により発電することができるが、モータＭ１の回生時には、電源ライン電圧が高
くなるため、上側トランジスタＱ１がオンされ、電源ラインの電圧が所定値に維持される
。
ここで、インバータ入力電圧指令演算部５０における目標値の算出について、図３に基づ
いて説明する。まず、誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）を算出する（Ｓ１１）。永久磁石モータのト
ルクに対する誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）（１回転当たりの線間電圧）の関係は図４に示すよう
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になる。トルクゼロの時には、誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）は逆起電圧に相当し、トルクが大き
くなるにつれて誘起電圧定数Ｋは大きくなる。この特性を内部にマップとして記憶してお
き、モータトルク指令値Ｔに応じて誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）を出力する。なお、この特性は
、個別のモータ特性により異なり、各モータについて予め求めておく。
次に、モータ最適動作電圧Ｖｍｏｔを算出する（Ｓ１２）。このモータ最適動作電圧は、
誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）とモータ回転数Ｎの積と、直流電圧と交流電圧の変換係数αから、
Ｖｍｏｔ＝Ｋ（Ｔ）×Ｎ／α
で算出する。なお、変換係数は通常０．６１～０．７８程度である。
すなわち、モータトルクにより対応する誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）が決定され、そのときの回
転数から、モータへの印加電圧が決定され、これを変換係数αで除算してインバータ入力
電圧（直流電圧）が求められる。
次に、得られた最適動作電圧Ｖｍｏｔがシステム上限電圧Ｖｍａｘより大きいかを判定す
る（Ｓ１３）。コンバータ１２により昇圧可能な上限電圧は、コンバータ１２およびイン
バータ１４のスイッチング素子とコンデンサＣ１の耐圧により制限される。
Ｓ１３の判定においてＹＥＳであれば、インバータ入力電圧Ｖｄｃをそのまま設定するこ
とはできず、インバータ入力電圧Ｖｄｃ＝Ｖｍａｘとする（Ｓ１４）。一方、Ｓ１３の判
定でＮＯであれば、問題ないため、インバータ入力電圧Ｖｄｃ＝Ｖｍｏｔにする（Ｓ１５
）。すなわち、図５に示すように、インバータ入力電圧目標値Ｖｄｃは、システム上限電
圧Ｖｍａｘまでは回転数に応じて増加するモータ最適動作電圧Ｖｍｏｔに応じて上昇し、
システム上限電圧Ｖｍａｘに至った後はその目標値ＶｄｃがそのままＶｍａｘに維持され
る。
このようにして、インバータ入力電圧指令演算部５０において、インバータ入力電圧目標
値Ｖｄｃが算出される。
本実施形態によれば、モータの回転数、出力トルク指令に基づいて、その時のモータに最
適な印加電圧を算出し、これに基づいてインバータ入力電圧目標値が決定される。従って
、その時のモータの動作状態に基づいて最適な電圧の印加によるモータの効率的な運転が
行える。すなわち、モータの高トルク出力時においてインバータ入力電圧およびモータ印
加電圧が低いと、それだけ大きな電流を流さなければならない。従って、インバータおよ
びモータにおけるエネルギーロスが大きくなる。また、線路等における抵抗成分によるロ
スも大きくなる。本実施形態では、インバータ入力電圧を上昇することで、このような効
率の悪化を防止することができる。さらに、最大電流量を小さくできるため、インバータ
や、モータの小型化、低コスト化も達成できる。
また、最適電圧を計算し、インバータ入力電圧を最適電圧に制御するため、インバータ入
力電圧を必要以上に上昇することによる効率の悪化を防ぐこともできる。すなわち、イン
バータ入力電圧が高いと、スイッチング時の電流と電圧の積が増加し、スイッチングロス
が大きくなる。また、モータの高回転域における出力トルクを確保することができるため
、結果的にモータの小型化、低コスト化を図ることができる。
次に、図６に、他の実施形態のフローチャートを示す。この例では、算出されたインバー
タ入力電圧Ｖｄｃがバッテリ電圧より低い場合を想定している。
まず、電圧センサ２０からバッテリ電圧ＶＢを取り込む（Ｓ２１）。次に、モータのトル
ク指令と、モータ回転数Ｎを取り込む（Ｓ２２，Ｓ２３）。そして、インバータ入力電圧
指令演算部５０が上述のようにしてインバータ入力電圧目標値Ｖｄｃを演算算出し（Ｓ２
４）、得られた目標値Ｖｄｃがバッテリ電圧ＶＢより大きいかを判定する（Ｓ２５）。こ
の判定でＹＥＳであれば、昇圧を行えばよいため、インバータ入力電圧の目標値をそのま
まＶｄｃとして（Ｓ２６）、コンバータ用デューティー比演算部５２が、コンバータ１２
のデューティー比を算出する（Ｓ２７）。一方、Ｓ２５の判定でＮＯの場合には、コンバ
ータ１２における昇圧は、不要である。そこで、インバータ入力電圧目標値をＶＢとして
（Ｓ２８）、コンバータの上側トランジスタＱ１をオンする（Ｓ２９）。これによって、
インバータの電源ラインは、リアクトルＬ１を介しバッテリＢ１にそのまま接続される。
従って、本実施形態においては、バッテリ電圧ＶＢによるモータの駆動ができるとともに
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、モータＭ１の回生時には回生電力はそのままバッテリＢ１に供給される。このため、コ
ンバータ１２におけるスイッチングが不要であり、スイッチング損失をなくすことができ
る。
図７には、他の実施形態の構成が示されている。この例では、コンバータ１２が３相の構
成になっている。リアクトルＬ１，Ｌ２，Ｌ３および、トランジスタＱ１，Ｑ２，Ｑ９，
Ｑ１０，Ｑ１１，Ｑ１２が設けられている。すなわち、リアクトルＬ２，Ｌ３は、その一
端がリアクトルＬ１と一緒にバッテリＢ１の正極に接続されている。また、リアクトルＬ
２の他端は、トランジスタＱ９を介し電源ラインに接続され、トランジスタＱ１０を介し
アースに接続されている。同様に、リアクトルＬ３の他端は、トランジスタＱ１１を介し
電源ラインに接続され、トランジスタＱ１２を介しアースに接続されている。なお、各ト
ランジスタＱ９～Ｑ１２にもそのエミッタからコレクタに向けて電流を流すダイオードが
接続されている。
このようなコンバータ１２においても、各トランジスタＱ１，Ｑ２，Ｑ９，Ｑ１０，Ｑ１
１，Ｑ１２をスイッチングすることで、リアクトルＬ１，Ｌ２，Ｌ３の他端（インバータ
側）に高電圧を発生し、昇圧を行うことができる。特に、このように、３相にすることで
、トランジスタを順次オンオフして、リップルの発生を抑制して昇圧することができる。
図８には、さらに他の実施形態の構成が示されている。この例では、コンバータ１２がフ
ルブリッジ形になっている。すなわち、リアクトルＬ１の一端が、バッテリＢ１の正極に
そのまま接続されるのではなく、ＮＰＮトランジスタＱ１３を介し、正極に接続されると
ともに、ＮＰＮトランジスタＱ１４を介してアースに接続されている。すなわち、リアク
トルＬ１の一端はトランジスタＱ１３のエミッタに接続されているとともに、トランジス
タＱ１４のコレクタに接続されている。そして、トランジスタＱ１３のコレクタがバッテ
リＢ１の正極に接続され、トランジスタＱ１４のエミッタがアースに接続されている。な
お、トランジスタＱ１３、Ｑ１４にもそのエミッタからコレクタに向けて電流を流すダイ
オードが接続されている。
この構成によれば、トランジスタＱ１３、Ｑ１４のスイッチングにより、リアクトルＬ１
の他端には、バッテリ電圧より低下した電圧を得ることができる。特に、トランジスタＱ
１３，Ｑ１４のＰＷＭ制御によって、任意の出力電圧を得ることができる。
そこで、インバータ入力電圧の目標値Ｖｄｃがバッテリ電圧ＶＢより低い場合に、その目
標値の出力電圧をコンバータ１２において得ることができる。そこで、この場合にも常に
最適効率でモータを駆動することができる。例えば、インバータ入力電圧を低くすること
で、インバータのスイッチング素子をフルオンする期間を増加することができ、スイッチ
ング損失を低下することもできる。
図９には、さらに他の実施形態が示されている。この例では、インバータおよびモータが
２つ設けられている。電源ラインとアースとの間には、インバータ１４の他にインバータ
１６が設けられ、このインバータ１６にモータＭ２が接続されている。このインバータ１
６の構成はインバータ１４と同一であり、モータＭ２もその各相のコイル端がインバータ
１６の各相のアームの中点に接続されている。また、モータ１６の各相のモータ電流も電
流センサ２８によって検出され制御装置３０に供給される。
そして、このような装置の動作について、図１０に基づいて説明する。まず、バッテリ電
圧ＶＢを取り込む（Ｓ３１）。次に、モータＭ１のトルク指令１、モータ回転数Ｎ１を取
り込む（Ｓ３２，Ｓ３３）。そして、モータＭ１駆動のためのインバータ入力電圧目標値
Ｖｄｃ１を演算算出する（Ｓ３４）。次に、モータＭ２のトルク指令２、モータ回転数Ｎ
２を取り込む（Ｓ３５，Ｓ３６）。そして、モータＭ２駆動のためのインバータ入力電圧
目標値Ｖｄｃ２を演算算出する（Ｓ３７）。
次に、バッテリ電圧ＶＢ、目標値Ｖｄｃ１、Ｖｄｃ２の内どれが一番大きいかを判定する
（Ｓ３８）。
この判定でＶＢが一番大きければ、インバータ入力電圧目標値をＶＢとして（Ｓ３９）、
コンバータの上側トランジスタＱ１をオンする（Ｓ４０）。
Ｓ３８の判定で、Ｖｄｃ１が一番大きければ、インバータ入力電圧の目標値をＶｄｃ１と
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して（Ｓ４１）、コンバータ１２のデューティー比を算出する（Ｓ４２）。Ｓ３８の判定
で、Ｖｄｃ２が一番大きければ、インバータ入力電圧の目標値をＶｄｃ２として（Ｓ４３
）、コンバータ１２のデューティー比を算出する（Ｓ４４）。
このように、Ｖｄｃ１と、Ｖｄｃ２の内の高い方の電圧をインバータ入力電圧の目標電圧
とする。これは、インバータ入力電圧が最適値より小さい場合の方が大きい場合よりロス
が大きいためで、本実施形態の構成により、効率的なモータ駆動が達成できる。
［産業上の利用可能性］
ハイブリッド自動車や、電気自動車の走行用のモータ等の駆動制御に利用することができ
る。
【図面の簡単な説明】
図１は、実施形態の構成を示す図である。
図２は、制御装置における制御ブロック図である。
図３は、インバータ入力電圧指令演算部の動作を示すフローチャートである。
図４は、トルク指令Ｔと誘起電圧定数Ｋ（Ｔ）の関係を示す図である。
図５は、回転数Ｎとインバータ入力電圧目標値Ｖｄｃの関係を示す図である。
図６は、制御装置における処理動作を示すフローチャートである。
図７は、他の実施形態（３相構成）の構成を示す図である。
図８は、さらに他の実施形態（フルブリッジ構成）の構成を示す図である。
図９は、さらに他の実施形態（２モータシステム）の構成を示す図である。
図１０は、２モータシステムの場合の処理動作を示すフローチャートである。
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【 図 ３ 】 【 図 ４ 】

【 図 ５ 】

【 図 ６ 】 【 図 ７ 】
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【 図 ８ 】 【 図 ９ 】

【 図 １ ０ 】
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