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(57)【要約】
【課題】衣類乾燥機において、洗濯物の絡みを精度良く
検出し、しわの少ない衣類乾燥機を実現すること。
【解決手段】乾燥工程において、受け筒３の振動を検出
する振動検出部６と、振動検出部６で検出した振動デー
タに対してフーリエ変換処理を行い、所定の周波数成分
の大きさが急に変化した場合に洗濯物が絡み状態になっ
たと判断する周波数成分計算部９を備えることにより、
洗濯物の絡み状態に応じたドラムの回転制御が可能とな
る。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
衣類を収容して回転するドラムと、前記ドラムを収容しかつ筐体から弾性支持機構により
支持された受け筒と、前記ドラムを回転させるモータと、前記受け筒の振動を検出する振
動検出部と、前記振動検出部で検出した振動に対して周波数成分を計算する周波数成分計
算部と、前記周波数成分の大きさにしたがって前記モータの回転速度を変化させる回転制
御部を備えた衣類乾燥機。
【請求項２】
振動検出部は、受け筒の上下・左右・前後の少なくとも一方向の加速度を検出し、周波数
成分計算部は、前記振動検出部で検出した振動データに対してフーリエ変換処理を行い所
定周波数範囲における振動成分を逐次計算し、計算した振動成分値が前回計算値と比較し
て所定以上の変化があった場合に衣類が絡んでいると判定し、回転制御部は、前記周波数
成分値の判断結果にしたがってモータの回転制御を行う請求項１に記載の衣類乾燥機。
【請求項３】
ドラム中に配置され洗濯物を攪拌する少なくとも１つ以上のバッフルを備え、前記ドラム
の回転速度をＶ［ｒｐｍ］、前記バッフルの個数をｎ［個］としたときに、周波数成分計
算部は、振動検出部で検出した振動データに対してフーリエ変換処理を行い、ｎ×Ｖ／６
０［Ｈｚ］を含む所定範囲の周波数における振動成分を逐次計算し、計算した振動成分値
が前回計算値と比較して所定値以上の変化があった場合に、洗濯物が絡んでいると判定す
る請求項１または２に記載の衣類乾燥機。
【請求項４】
モータを制御してドラムを所定時間、所定の回転速度で駆動させるタンブリング制御部と
、前記モータを制御して前記ドラムの回転方向を短い時間間隔で急速に反転させるクイッ
ク反転制御部を備え、回転制御部は、前記タンブリング制御部の動作中に周波数計算部が
洗濯物の絡みを検出した場合に前記クイック反転制御部を駆動させる請求項１～３のいず
れか１項に記載の衣類乾燥機。
【請求項５】
洗濯物の乾燥工程において受け筒の振動を検出するステップと、前記振動に対して周波数
成分を計算するステップと、前記周波数成分の大きさに応じて、ドラムの回転速度を変化
させるステップを備えた乾燥制御方法。
【請求項６】
請求項１～４いずれか１項に記載の衣類乾燥機の少なくとも一部をコンピュータに実現さ
せるためのプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、一般家庭で使用するドラム式の衣類乾燥機もしくは洗濯乾燥機に関するもの
である。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、衣類乾燥機の受け筒振動を検出し、乾燥機全体の異常振動を抑える制御が行
われている。
【０００３】
　例えば、特許文献１では図７のような動作を行っている。ステップＪ１でドラムの高速
タンブリング動作を開始した後、ステップＪ２で受け筒の振動を検出する。そして振動の
大きさがしきい値を超えた場合には異常と判定し、ステップＪ３でドラムの回転を停止さ
せる。そうでなければ、ステップＪ４へ進み、乾燥工程が終了するまで同じ動作を繰り返
す。これにより、乾燥工程時に大きな振動があった場合に、ドラムの回転を止めることが
でき、結果的に装置全体の異常振動を止めることができる。
【特許文献１】特開２００７－１４３９６４号公報
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【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、前記した従来の構成では、受け筒の振動の大きさが所定のしきい値を超
えているかどうかで、振動状態が異常かどうかを判定しており、ドラム内での衣類のアン
バランス状態の大まかな判別しかできない。特に、ドラム内の衣類の絡み状態などについ
ては正確に検出ができないという課題があった。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　前記従来の課題を解決するために、本発明では受け筒の振動を検出する振動検出部と、
検出した振動に対して所定の周波数成分を計算する周波数成分計算部と、計算した周波数
成分の大きさにしたがってモータの回転速度を変化させる回転制御部を備える。
【０００６】
　この構成により、ドラム内部の衣類の絡み状態を判断して、ドラム（モータ）の回転を
制御でき、しわの少ない乾燥を実現できる。
【発明の効果】
【０００７】
　本発明の衣類乾燥機、乾燥制御方法およびプログラムを用いることにより、衣類の絡み
を解消でき、結果的にしわの少ない乾燥を実現することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００８】
　第１の発明は、受け筒の振動を検出する振動検出部と、振動検出部で検出した振動に対
して周波数成分を計算する周波数成分計算部と、周波数成分の大きさにしたがってモータ
（ドラム）の回転速度を変化させる回転制御部を備えた衣類乾燥機である。
【０００９】
　この構成により、乾燥工程において、受け筒の振動から洗濯物の動きを把握でき、洗濯
物の絡み状態に応じたドラムの回転制御が可能になる。
【００１０】
　第２の発明は、第１の発明において、振動検出部は前記受け筒の上下・左右・前後の少
なくとも一方向の加速度を検出し、周波数成分計算部は、振動検出部で検出した振動デー
タに対してフーリエ変換処理を行い、所定周波数範囲における振動成分を逐次計算し、計
算した前記振動成分値が前回計算値と比較して所定以上の変化があった場合に衣類が絡ん
でいると判定する。
【００１１】
　振動検出部の出力データに対してフーリエ変換を施すことにより、洗濯物の動きを詳細
に把握することができ、精度良く絡み状態を判定できる。
【００１２】
　第３の発明は、第１または第２の発明において、ドラム中に配置され洗濯物を攪拌する
少なくとも１つ以上のバッフルを備え、ドラムの回転速度をＶ［ｒｐｍ］、バッフルの個
数をｎ［個］としたときに、周波数成分計算部は、振動検出部で検出した振動データに対
してフーリエ変換処理を行い、ｎ×Ｖ／６０［Ｈｚ］を含む所定範囲の周波数範囲におけ
る振動成分を逐次計算し、計算した振動成分値が前回計算値と比較して所定値以上の変化
があった場合に、洗濯物が絡んでいると判定する。
【００１３】
　受け筒の振動にフーリエ変換を適用し、ｎ×Ｖ／６０［Ｈｚ］を中心とした周波数範囲
の振動を抽出することで、洗濯物が絡んでドラム下部でゴロゴロ動く状態をより精度良く
とらえることができる。これにより絡み状態の検出精度を向上させることができる。
【００１４】
　第４の発明は、第１～第３いずれか１つの発明において、ドラムを所定時間、所定の回
転速度で駆動させるタンブリング制御部と、ドラムの回転方向を短い時間間隔で急速に反
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転させるクイック反転制御部を備え、回転制御部はタンブリング制御部の動作中に、周波
数成分計算部が洗濯物の絡みを検出した場合に、クイック反転制御部を駆動させる。
【００１５】
　これにより、周波数成分計算部が絡みを判定したときにクイック反転制御を行うことが
でき、洗濯物の絡みを効率的に低減させることができる。
【００１６】
　第５の発明は、衣類の乾燥工程において受け筒の振動を検出するステップと、振動に対
して周波数成分を計算するステップと、周波数成分の大きさに応じて、ドラムの回転速度
を変化させるステップを有する乾燥制御方法である。
【００１７】
　これにより、受け筒の振動から洗濯物の絡み状態を判定し、それに応じた制御を行うこ
とができる。
【００１８】
　第６の発明は、第１～４の発明に記載の衣類乾燥機の機能の少なくとも一部をコンピュ
ータに実現させるためのプログラムである。プログラムであるので電気・情報機器、コン
ピュータ等のハードリソースを協働させて用いて本発明の機能の一部あるいは全部を容易
に実現することができる。また、記録媒体に記録したり通信回線を用いてプログラムを配
信したりすることでプログラムの配布やインストール作業が簡単にできる。
【００１９】
　以下、本発明の実施の形態について、図面を参照しながら説明する。なお、本実施の形
態によって本発明が限定されるものではない。
【００２０】
　（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衣類乾燥機（ドラム式の洗濯乾燥機）の構
成図を示すものである。図中に記載した構成のうち主要なものを順に説明する。
【００２１】
　（１）衣類などの洗濯物を収容し回転する洗濯槽としてのドラム１は、モータ２と図の
ように結合しており、回転して洗濯物を乾燥させる。ドラム１の内部には、洗濯物を攪拌
するためのバッフル７を備える（本実施の形態では、ドラム１内部に３つのバッフル７が
あるものとする）。なお、図には記載してないが、洗濯物を乾燥させるために、温風を作
りだすためのヒータや、高温多湿の空気を凝縮水と除湿した温風に分ける熱交換器やファ
ンなどを備える。
【００２２】
　（２）ドラム１を回転させるためのモータ２は、ブラシレスモータ等で構成する。なお
、回転速度は可変である（正転、反転を含む）。また、モータ２はブラシレスモータで無
く、他の構成でも良い。
【００２３】
　（３）ドラム１と洗濯物を収容する受け筒３は、図１に示すように、ばね４ａやダンパ
ー４ｂなどの弾性支持機構４を介して筐体５に固定する。
【００２４】
　（４）受け筒３の振動を検出する振動検出部６は、加速度センサーから構成されており
、ドラム１の正面に対して左右方向の振動（加速度）を検出するものとする。なお、本実
施の形態では、左右方向の振動を検出するが、上下方向や前後方向でも良い。また、加速
度センサーとしては、半導体加速度センサー、圧電型加速度センサー、静電容量型加速度
センサーなどのいずれでも良く、さらに多軸（２軸もしくは３軸など）方向の加速度セン
サーでも良い。実際の受け筒３の振動は、必ずしも一方向に限定できないので、３軸の加
速度センサーを用いて、３軸の加速度成分を合算して合計したものを利用すれば精度の向
上が期待できる。
【００２５】
　（５）周波数成分計算部９は、振動検出部６で検出した振動（加速度データ）から、所
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定の周波数範囲の振動成分を計算する。周波数成分計算部９はマイコン等で構成されてお
り、振動検出部６で得た信号に対して離散フーリエ変換（ＤＦＴ：Ｄｉｓｃｒｅｔｅ　Ｆ
ｏｕｒｉｅｒ　Ｔｒａｎｓｆｏｒｍ）もしくは高速フーリエ変換（ＦＦＴ：　Ｆａｓｔ　
Ｆｏｕｒｉｅｒ　Ｔｒａｎｓｆｏｒｍ）を行い、所定の周波数範囲における振動成分の大
きさ（フーリエ振幅スペクトラム、パワースペクトラムなど）を計算する。具体的には、
ドラム１（モータ２）の回転速度を　Ｖ［ｒｐｍ］、バッフル数をｎとしたとき、振動検
出部６から得たデータから、Ｖ／６０×ｎ［Ｈｚ］を含む所定の周波数範囲における振動
成分を計算する。これは、ドラム１内のバッフル７により発生する振動の成分であり、洗
濯物の動きや状態に依存して大きく変わりやすい成分である。例えば、洗濯物がドラム１
内部で上方までバッフルで持ち上げられ、その後ドラム下方に落ちるような状態では、こ
の振動成分は小さいが、洗濯物が絡んでひとつになりドラム１下方でゴロゴロしているよ
うな場合は、この振動成分は大きくなる。周波数成分計算部９は、この周波数成分の大き
さの変化により、洗濯物が絡んでいるかどうかを判定する。
【００２６】
　（６）タンブリング制御部１１は、モータ２を制御してドラム１を所定時間、所定速度
で繰り返し回転させる。具体的なタンブリング制御部１１の動作例を図２に示す。図２は
４１ｒｐｍの回転速度でドラム１を駆動している例である。この例のタンブリング制御で
は、ドラム１を１０秒間回転させた後、２秒休止し、その次は逆方向に同じ手順で回転さ
せることを繰り返している。なお、この例では、回転速度は４１ｒｐｍで固定されている
が、他の回転速度でも良い。
【００２７】
　（７）クイック反転制御部１２は、モータ２を制御してドラム１の回転方向を短い時間
間隔で急速に反転させる。具体的なクイック反転制御の例を図３に示す。この例では、５
３ｒｐｍという早い速度で１秒毎にドラムを急速に反転させている。洗濯物を急速に動か
すことにより、布の絡みを低減させることができる。なお、この図では、反転の時間間隔
を１秒とし、速度５３ｒｐｍでドラムを反転させているが、他の設定にしても良い。
【００２８】
　（８）モータ駆動部１３はモータ２の制御回路であり、タンブリング制御部１１および
クイック反転制御部１２の出力に応じてモータ２を駆動させる。
【００２９】
　（９）ユーザーインタフェース部１４は、洗濯物の状態をユーザに対して通知するもの
である。具体的には、ＬＥＤや液晶パネルなどの表示デバイス、スピーカーやブザーなど
の発音デバイス、そして、それらの制御回路で構成されており、周波数成分計算部９が洗
濯物の絡みを検出した場合に、表示や音でユーザに対して通知を行う。
【００３０】
　（１０）回転制御部１０は、周波数成分計算部９で洗濯物の絡みが判定された場合に、
上述したクイック反転制御部１２を起動させて、絡みを解消させるような制御を行う。
【００３１】
　以上のように構成された衣類乾燥機（本実施の形態ではドラム式の洗濯乾燥機）につい
て、以下、その動作を図４～図６を用いて説明する。
【００３２】
　図４、図５は、本発明の動作原理を示した図である。図４および図５中の（ａ）は、ド
ラム１中における洗濯物の状態を示した例である。ドラム１内に丸く記載しているのが洗
濯物であり、ドラムの内側に三角形で示しているのがバッフル７である。バッフル７は洗
濯物をひっかけて持ち上げたり、攪拌したりする役割を持つ。本実施の形態では、図に示
すように、ドラム１内部に３つのバッフル７を備えている（バッフル数ｎ＝３）。
【００３３】
　図４（ａ）は、洗濯物が絡んでいない通常状態である。洗濯物はバッフル７によってド
ラム１の上部へ持ち上げられるが、最上部まで行く途中でドラム１の内側からはがれ、重
力によってドラム１の下部に落ちる。この状態は「たたき状態」とも呼ばれており、洗濯
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物に温風があたりやすく、最も乾燥性能が高くなる状態である。
【００３４】
　図５（ａ）は、洗濯物が絡んでいる状態の例である。洗濯物が絡んで、ばらばらだった
洗濯物がひとつに固まってしまうため、洗濯物はドラム１の下部でゴロゴロ回転するだけ
になる。この場合、洗濯物がバッフル７で持ち上げられる量がわずかであるため、あまり
温風にさらされず、塊の内部は全く風に当たらない、したがって乾燥性能は図４の状態に
比べて低くなる。この状態は「ゴロゴロ状態」とも呼ばれる。この場合、全体的に洗濯物
が乾燥されにくくなると伴に、乾燥ムラが発生する。
【００３５】
　図４（ａ）および図５（ａ）それぞれの状態において、振動検出部６で得た振動データ
（本実施の形態では、ドラム１に対して左右方向の加速度データ）に対して離散フーリエ
変換処理を行い、周波数分析を行った結果を図４（ｂ）および図５（ｂ）にそれぞれ示す
。図の横軸は周波数（単位はＨｚ）であり、縦軸はフーリエ振幅スペクトラム（単位はＧ
・ｓｅｃ）である。図に記載している「バッフル振動成分」とは、バッフルが洗濯物にあ
たることによって起こされる振動成分であり、Ｖ／６０×ｎ［Ｈｚ］（本実施の形態の場
合、バッフル数が３なのでＶ／６０×３［Ｈｚ］）における振動成分（フーリエ振幅スペ
クトラム）である。バッフル振動成分は、図４（ｂ）のたたき状態と比べて、図５（ｂ）
のゴロゴロ状態のほうが大きくなっている。図５（ｂ）の状態では、ドラム１の下部で洗
濯物が必ずバッフル７と接触し、その影響で洗濯物がその場で回転する。したがって、バ
ッフル７が洗濯物にあたるたびに振動が発生し、Ｖ／６０×ｎ［Ｈｚ］における振動成分
が大きくなる。
【００３６】
　本実施の形態では、このバッフル振動成分の変化の大きさにより、洗濯物が絡んでいる
か、そうでないかを判別する。ただし、ドラム１（モータ２）の回転速度Ｖ［ｒｐｍ］は
、洗濯物の挙動やモータの性能バラツキなどで必ずしも一定でなく、ある程度の範囲で変
化する。このため、バッフル振動成分を計算するための周波数範囲には幅を持たせ、「Ｖ
／６０×ｎ［Ｈｚ］を含む所定の周波数範囲における振動成分」として、ある程度の範囲
を設定する必要がある。例えば、モータ２の回転が、回転速度Ｖに対してプラスマイナス
ｄ［ｒｐｍ］だけばらつくとすると、それに対応して発生する振動のスペクトルもばらつ
き、（Ｖ－ｄ）／６０×ｎ［Ｈｚ］～（Ｖ＋ｄ）／６０×ｎ［Ｈｚ］の範囲となる。この
範囲における振動成分を合算することにより、バッフル振動成分を正確に求めることがで
きる（なお、所定範囲において振動成分を合算するとしたが、平均でも良いし、範囲内で
の最大値でも良い）。
【００３７】
　本実施の形態では、受け筒３に取り付けた振動検出部６の信号を、周波数成分計算部９
により離散フーリエ変換処理をすることで、このバッフル振動成分を求め、この値が急に
増加した場合に洗濯物が絡んだと判断して、ドラム１の回転を制御する。これにより、洗
濯物の絡み状態を回避でき、しわを抑制でき、結果的に乾燥能力を高くできる。
【００３８】
　図６は、上述した動作原理にしたがって洗濯物の絡みを検出するフローチャートであり
、絡みを検出した場合には、ドラム１に対してクイック反転制御を行う。以下、ステップ
毎に順に説明する。なお、このフローチャートは乾燥工程の動作手順を示しており、この
工程の前に、洗濯工程や脱水工程は終了しているものとする。
【００３９】
　（ステップＡ１）乾燥工程の開始後、回転制御部１０はタンブリング制御部１１を起動
して、図２のように所定の速度でドラム１を所定時間回転させる。この回転速度は上述し
たＶ［ｒｐｍ］であり、本実施の形態では固定の値となる（例えば、図２の場合Ｖ＝４１
［ｒｐｍ］）。
【００４０】
　（ステップＡ２）タンブリング制御部１１によりドラム１が速度Ｖ［ｒｐｍ］で回転し
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ている間、振動検出部６は受け筒３の振動を検出し、周波数成分計算部９に出力する。
【００４１】
　（ステップＡ３）周波数成分計算部９は、ステップＡ２で振動検出部６が検出した加速
度データ（振動データ）を時系列データとして取得し、フーリエ変換処理を行う。そして
、バッフル振動成分（Ｖ／６０×ｎ［Ｈｚ］を含む所定の周波数範囲における振動成分）
を計算する。本実施の形態では、モータ２の速度バラツキをプラスマイナス５ｒｐｍとし
、バッフル振動成分を求めるときの所定周波数範囲としては、（Ｖ－５）／６０×ｎ［Ｈ
ｚ］～（Ｖ＋５）／６０×ｎ［Ｈｚ］とした。計算して求めた振動成分値をＦと表す。ま
た、本実施の形態では、振動検出部６は受け筒３の一方向（左右方向）の振動を検出する
としたが、上下方向や、前後方向でも良い。また、振動検出部６が３軸の加速度センサー
であった場合は、周波数成分計算部９は３軸の加速度信号（左右、上下、前後）を加算し
、加算結果に対してフーリエ変換処理を行う。３軸の成分を合計することにより、振動を
より正確に把握することができる。なお、フーリエ変換処理は、周波数成分計算部９を構
成するマイコンの中でソフトウェア的に離散フーリエ変換処理（ＤＦＴ）や高速フーリエ
変換処理（ＦＦＴ）を行い、フーリエ振幅スペクトラムやパワースペクトラムを計算させ
てもよいし、ＤＳＰなどの専用の計算ハードウェアを用いて計算させても良い。
【００４２】
　（ステップＡ４）周波数成分計算部９は、ステップＡ３で計算した振動成分値Ｆから、
振動成分値の前回計算値Ｆ’を引き算し、変化分ΔＦを計算する。前回値Ｆ’は周波数成
分計算部９で記憶するものとし、初回計算時など前回計算値が無い場合はＦ’＝Ｆ　とす
る。
【００４３】
　（ステップＡ５）ステップＡ４で計算した振動成分値の差分ΔＦが正値で所定値より大
きいかどうか、つまり、バッフル振動成分が所定量以上増加したかどうかを調べる。所定
量以上増加した場合はステップＡ７へ進み、そうでなければステップＡ６へ進む。
【００４４】
　（ステップＡ６）振動成分値に大きな変化が無かった場合であり、ステップＡ３で計算
した振動成分値Ｆを、周波数成分計算部９に記憶している前回値Ｆ’に代入して、ステッ
プＡ１に戻り、次のタンブリング制御を行う。
【００４５】
　（ステップＡ７）周波数成分計算部９は、振動成分値の変化が所定値より大きいので、
洗濯物が絡み状態になったと判断し、回転制御部１０に判断結果を出力する。このステッ
プでユーザインタフェース部１４がユーザに対して、絡みが発生したことを表示や音で通
知しても良い。
【００４６】
　（ステップＡ８）回転制御部１０は、タンブリング制御部１１の動作を停止させ、クイ
ック反転制御部１２を起動させる。これにより、図３のようにドラム１を急速に反転させ
る制御を行わせる。これにより洗濯物をタンブリングとは異なるタイミングで攪拌でき、
これにより洗濯物の絡み状態を軽減させることができる。所定回数だけクイック反転制御
を行った後は、ステップＡ６に戻る。
【００４７】
　以上のステップＡ１～Ａ８の動作により、洗濯物の絡みを判定し、絡みを判定した場合
はクイック反転制御をさせることができる。この制御方法により、洗濯物を絡ませずに乾
燥できることになり、しわや乾燥ムラを低減し、さらに全体の乾燥能力を高くできる。ま
た、これにより乾燥時間を短くできる効果も生まれる。
【００４８】
　なお、上述した実施の形態では、周波数成分計算部９が洗濯物の絡みを検出したときに
、回転制御部１０はクイック反転制御を行うようにしたが、タンブリング制御部１１の動
作を停止させて、ドラム１（モータ２）の回転を停止させ、ユーザインタフェース部１４
を用いてユーザに対して絡み状態の通知（ブザー音や表示）を行っても良い。ユーザに絡
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により、ユーザの作業は増えるが、確実な絡みの解消が可能になる。
【００４９】
　以上説明してきたように、図６の動作手順を用い、受け筒３の振動データの周波数成分
の変化を検出することにより、洗濯物の絡みを判定できる。これにより、衣類乾燥機の乾
燥能力を高めることができ、結果的にしわや乾燥ムラの低減、乾燥時間の短縮が実現でき
る。
【００５０】
　なお、上述した実施の形態では、周波数成分計算部９でＶ／６０×ｎ［Ｈｚ］を含む所
定の周波数範囲における振動成分を計算したが、他の周波数範囲でも良い。特に、Ｖ／６
０［Ｈｚ］～Ｖ／６０×ｎ［Ｈｚ］は、洗濯物の動きや状態に直結する振動成分であり、
この範囲いずれかの周波数成分を計算しても良い。
【産業上の利用可能性】
【００５１】
　以上のように、本発明にかかる衣類乾燥機、乾燥制御方法およびプログラムは、受け筒
の振動の周波数成分から衣類が絡んでいるかどうかを判断し、クイック反転制御やユーザ
への表示により、絡み状態を解消できる。これは、家庭用の衣類乾燥機だけでなく、洗濯
乾燥機や業務用の乾燥機などに広く適用できる。
【図面の簡単な説明】
【００５２】
【図１】本発明の実施の形態１の衣類乾燥機の構成図
【図２】同衣類乾燥機のタンブリング制御の説明図
【図３】同衣類乾燥機のクイック反転制御の説明図
【図４】（ａ）同衣類乾燥機の動作原理を示す通常状態の説明図（ｂ）同周波数特性を示
すグラフ
【図５】（ａ）同衣類乾燥機の動作原理を示す絡み状態の説明図（ｂ）同周波数特性を示
すグラフ
【図６】同衣類乾燥機の動作を示すフローチャート
【図７】従来の衣類乾燥機の構成を示す図
【符号の説明】
【００５３】
　１　ドラム
　２　モータ
　３　受け筒
　４ａ　ばね（弾性支持機構）
　４ｂ　ダンパー（弾性支持機構）
　５　筺体
　６　振動検出部
　７　バッフル
　９　周波数成分計算部
　１０　回転制御部
　１１　タンブリング制御部
　１２　クイック反転制御部
　１３　モータ駆動部
　１４　ユーザインタフェース部
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