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(57)【要約】
【課題】関連付けられた動作構成要素の始動時間を同期
させるように構成された電子装置及び回路を提供する。
【解決手段】回路は、第１の動作構成要素、第２の動作
構成要素及び始動時間制御回路を含む。第１の動作構成
要素の始動電圧は、第２の動作構成要素の始動電圧より
低く、始動時間制御回路は、第１の動作構成要素の始動
時間が第２の動作構成要素の始動時間と同期するよう調
節するように構成される。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　モータとモータ駆動回路とを含む電子装置であって、前記モータ駆動回路が、第１の動
作構成要素及び第２の動作構成要素を含み、
　前記モータ駆動回路が、前記第１の動作構成要素の始動時間を遅延させて前記第２の動
作構成要素の始動時間と同期させるように構成された時間遅延回路を含むことを特徴とす
る、電子装置。
【請求項２】
　さらに整流器を含み、
　前記整流器は、第１の出力端子及び第２の出力端子を含み、
　前記時間遅延回路は、前記第１の動作構成要素に直列に接続され、前記時間遅延回路及
び前記第１の動作構成要素の直列分岐は、前記第１の出力端子及び前記第２の出力端子の
両端間で前記第２の動作構成要素と並列に接続され、前記時間遅延回路は、前記第１の出
力端子によって出力された電圧を調整し、調整された電圧を前記第１の動作構成要素に供
給して、前記第１の出力端子によって前記第２の動作構成要素に供給される電圧が前記第
２の動作構成要素の始動電圧まで上昇したときに、前記第１の動作構成要素に供給される
電圧が前記第１の動作構成要素の始動電圧まで上昇することができるように構成されたこ
とを特徴とする、請求項１に記載の電子装置。
【請求項３】
　前記時間遅延回路は、分圧ユニット及び電源投入ユニットを含み、前記分圧ユニットは
、ターンオン電圧を有し、前記分圧ユニットに印加された電圧が前記ターンオン電圧より
高いか又はこれに等しい場合にオンになって前記ターンオン電圧にてクランプされ、前記
電源投入ユニットは、前記分圧ユニットがオンになった後で電圧を発生させ、前記電圧を
前記第１の動作構成要素に供給するように構成され、ここで前記分圧ユニットの前記ター
ンオン電圧と前記第１の動作構成要素の始動電圧との合計が前記第２の動作構成要素の始
動電圧に等しいことを特徴とする、請求項１～請求項２のいずれかに記載の電子装置。
【請求項４】
　前記分圧ユニットは、ツェナーダイオードを含み、前記電源投入ユニットは、抵抗器を
含み、前記ツェナーダイオードのカソードは、前記第１の出力端子に電気的に接続され、
前記ツェナーダイオードのアノードは、前記第１の動作構成要素に電気的に接続され、か
つ前記抵抗器を介して前記第２の出力端子に電気的に接続され、前記ツェナーダイオード
の降伏電圧は、前記第２の動作構成要素の前記始動電圧と前記第１の動作構成要素の前記
始動電圧との差であることを特徴とする、請求項３に記載の電子装置。
【請求項５】
　前記モータに接続されたインバータをさらに含み、前記第１の動作構成要素は、前記モ
ータの回転子の回転位置を検出してトリガ信号を出力するように構成された位置検出器及
びモータ駆動部であり、前記第２の動作構成要素は、前記インバータを駆動して直流電流
を交流電流に変換するように構成されたスイッチ駆動部であることを特徴とする、請求項
１～請求項４のいずれかに記載の電子装置。
【請求項６】
　前記第１の動作構成要素の始動電圧が前記第２の動作構成要素の始動電圧より低いこと
を特徴とする、請求項１～請求項５のいずれかに記載の電子装置。
【請求項７】
　前記インバータが複数の半導体スイッチトランジスタを含むＨブリッジ回路であり、前
記半導体スイッチトランジスタがＭＯＳＦＥＴであり、前記スイッチ駆動部がＭＯＳＦＥ
Ｔ駆動部であることを特徴とする、請求項５に記載の電子装置。
【請求項８】
　第１の動作構成要素、第２の動作構成要素及び始動時間制御回路を含む回路であって、
　前記第１の動作構成要素の始動電圧は、前記第２の動作構成要素の始動電圧より低く、
前記始動時間制御回路は、前記第１の動作構成要素の始動時間が前記第２の動作構成要素
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の始動時間と同期するよう調節するように構成されることを特徴とする、回路。
【請求項９】
　前記始動時間制御回路は、前記第１の動作構成要素に直列に接続され、前記始動時間制
御回路及び前記第１の動作構成要素の直列分岐は、直流電圧の両端間で前記第２の動作構
成要素と並列に接続され、前記始動時間制御回路は、前記直流電圧を調整し、調整された
電圧を前記第１の動作構成要素に供給して、前記第２の動作構成要素に供給される電圧が
前記第２の動作構成要素の始動電圧まで上昇したときに、電圧前記第１の動作構成要素に
供給される電圧が前記第１の動作構成要素の始動電圧まで上昇することができるように構
成されたことを特徴とする、請求項８に記載の回路。
【請求項１０】
　前記始動時間制御回路は、分圧ユニット及び電源投入ユニットを含み、前記分圧ユニッ
トは、ターンオン電圧を有し、前記分圧ユニットに印加された電圧が前記ターンオン電圧
より高いか又はこれに等しい場合にオンになって前記ターンオン電圧にてクランプされ、
前記電源投入ユニットは、前記分圧ユニットがオンになった後で電圧を発生させ、前記電
圧を前記第１の動作構成要素に供給するように構成され、ここで前記分圧ユニットの前記
ターンオン電圧と前記第１の動作構成要素の始動電圧との合計が、前記第２の動作構成要
素の始動電圧に等しいことを特徴とする、請求項８～請求項９のいずれかに記載の回路。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、電子装置及び回路に関する。
【背景技術】
【０００２】
　現在、ヘアドライヤ、真空掃除機、及び動力工具などの電子装置は、一般に多数の動作
構成要素を有する。一般に動作構成要素の始動電圧は同一ではなく、これは、システムが
電源投入された後で動作構成要素が逐次的に始動する原因となる。場合によっては、関連
付けられた動作構成要素の始動時間が同じでないことが、種々の問題を引き起こす傾向が
ある。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００３】
　本開示の実施形態により、電子装置調節装置が提供され、これはモータとモータ駆動回
路とを含む。モータ駆動回路は、第１の動作構成要素及び第２の動作構成要素を含む。モ
ータ駆動回路は、第１の動作構成要素の始動時間を遅延させて第２の動作構成要素の始動
時間と同期させるように構成された時間遅延回路を含む。
【０００４】
　好ましくは、さらに整流器を含み、整流器は、第１の出力端子及び第２の出力端子を含
み、時間遅延回路は、第１の動作構成要素に直列に接続され、時間遅延回路及び前記第１
の動作構成要素の直列分岐は、第１の出力端子及び第２の出力端子の両端間で第２の動作
構成要素と並列に接続され、時間遅延回路は、第１の出力端子によって出力された電圧を
調整し、調整された電圧を第１の動作構成要素に供給して、第１の出力端子によって第２
の動作構成要素に供給される電圧が第２の動作構成要素の始動電圧まで上昇したときに、
第１の動作構成要素に供給される電圧が第１の動作構成要素の始動電圧まで上昇すること
ができるように構成される。
【０００５】
　好ましくは、時間遅延回路は、分圧ユニット及び電源投入ユニットを含み、分圧ユニッ
トは、ターンオン電圧を有し、分圧ユニットに印加された電圧がターンオン電圧より高い
か又はこれに等しい場合にオンになってターンオン電圧にてクランプされ、電源投入ユニ
ットは、分圧ユニットがオンになった後で電圧を発生させ、該電圧を第１の動作構成要素
に供給するように構成され、ここで分圧ユニットのターンオン電圧と第１の動作構成要素
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の始動電圧との合計は、第２の動作構成要素の始動電圧に等しい。
【０００６】
　好ましくは、分圧ユニットは、ツェナーダイオードを含み、電源投入ユニットは、抵抗
器を含み、ツェナーダイオードのカソードは、第１の出力端子に電気的に接続され、ツェ
ナーダイオードのアノードは、第１の動作構成要素に電気的に接続され、かつ抵抗器を介
して第２の出力端子に電気的に接続され、ツェナーダイオードの降伏電圧は、第２の動作
構成要素の始動電圧と第１の動作構成要素の始動電圧との差である。
【０００７】
　好ましくは、モータに接続されたインバータをさらに含み、第１の動作構成要素は、モ
ータの回転子の回転位置を検出してトリガ信号を出力するように構成された位置検出器及
びモータ駆動部であり、第２の動作構成要素は、インバータを駆動して直流電流を交流電
流に変換するように構成されたスイッチ駆動部である。
【０００８】
　好ましくは、第１の動作構成要素の始動電圧は、第２の動作構成要素の始動電圧より低
い。
【０００９】
　好ましくは、インバータは、複数の半導体スイッチトランジスタを含むＨブリッジ回路
であり、半導体スイッチトランジスタは、ＭＯＳＦＥＴであり、スイッチ駆動部はＭＯＳ
ＦＥＴ駆動部である。
【００１０】
　好ましくは、モータは、単相直流ブラシレスモータである。
【００１１】
　本開示の別の実施形態により、回路が提供され、これは、第１の動作構成要素、第２の
動作構成要素及び始動時間制御回路を含む。第１の動作構成要素の始動電圧は、第２の動
作構成要素の始動電圧より低く、始動時間制御回路は、第１の動作構成要素の始動時間が
第２の動作構成要素の始動時間と同期するよう調節するように構成される。
【００１２】
　本開示は、以下、明細書の図面及び幾つかの実施形態との関連でさらに説明される。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】本開示の実施形態による電子装置の幾つかの構成要素の機能モジュール図である
。
【図２】電子装置内の回路の詳細図である。
【図３】本開示の実施形態による電子装置のブロック回路図である。
【図４】本開示の実施形態による電子装置の詳細な回路図である。
【図５】図４の電子装置のさらに詳細な回路図である。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　図１を参照すると、これは本開示の実施形態による電子装置１００の幾つかの構成要素
の機能モジュール図である。電子装置１００は、回路１１０を含む。回路１１０は、始動
時間制御回路５０、第１の動作構成要素２及び第２の動作構成要素３を含む。好ましくは
、始動時間制御回路５０は、第１の動作構成要素２の始動時間が第２の動作構成要素３と
同期するように調節するよう構成された時間遅延回路である。
【００１５】
　図２を参照すると、これは本開示の実施形態による電子装置１００の詳細図である。図
２に示すように、電子装置１００は、整流器２３をさらに含み、これはアノード出力端子
２３１及びカソード出力端子２３２を含み、供給電圧にアクセスするように構成される。
第１の動作構成要素２は、第１の始動電圧を有し、第２の動作構成要素３は、第１の始動
電圧より高い第２の始動電圧を有する。始動時間制御回路５０は、第１の動作構成要素２
直列に接続し、始動時間制御回路５０及び第１の動作構成要素２の直列分岐は、整流器２
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３のアノード出力端子２３１及びカソード出力端子２３２の両端間で第２の動作構成要素
３と並列に接続する。始動時間制御回路５０は、アノード出力端子２３１によって出力さ
れた電圧を調整し、調整された電圧を第１の動作構成要素２に供給して、アノード出力端
子２３１によって第２の動作構成要素３に供給される電圧が第２の動作構成要素３の始動
電圧まで上昇したときに、第１の動作構成要素２に供給される電圧が第１の動作構成要素
２の始動電圧まで上昇することができるように構成される。
【００１６】
　詳細には、始動時間制御モジュール５０は、整流器２３のアノード出力端子２３１及び
カソード出力端子２３２の両端間に直列に接続された分圧ユニット５１及び電源投入ユニ
ット５２を含む。第２の動作構成要素３は、整流器２３のアノード出力端子２３１に直接
接続される。分圧ユニット５１は、ターンオン電圧を有し、分圧ユニット５１に印加され
た電圧がターンオン電圧より高いか又はそれに等しい場合、分圧ユニット５１はオンにな
ってターンオン電圧にてクランプされる。ターンオン電圧は、アノード出力端子２３１の
出力電圧の、分圧ユニット５１によって分担される部分電圧である。電源投入ユニット５
２は、分圧ユニット５１がオンになった後で電圧を発生させ、該電圧を第１の動作構成要
素２に供給するように構成される。
【００１７】
　分圧ユニット５１のターンオン電圧と第１の動作構成要素２の始動電圧との合計は、第
２の動作構成要素３の始動電圧に等しい。従って、整流器２３によって出力された電圧が
分圧ユニット５１のターンオン電圧よりも高い場合、分圧ユニット５１はオンになってタ
ーンオン電圧にてクランプされ、整流器２３によって出力された電圧が上昇し続けると、
電圧の増分が電源投入ユニット５２に印加されることになる。整流器２３によって出力さ
れた電圧が上昇し続けて電源投入ユニット５２の電圧が第１の動作構成要素２の始動電圧
と等しくなった場合、第１の動作構成要素２が動作を開始する。この場合、整流器２３に
よって出力された電圧は、第１の動作構成要素２の始動電圧と分圧ユニット５１のターン
オン電圧との合計に等しく、すなわち、第２の動作構成要素３の始動電圧に等しく、第２
の動作構成要素３が同時に始動する。それにより、第１の動作構成要素２と第２の動作構
成要素３との同期始動が達成される。
【００１８】
　一例において、分圧ユニット５１は、ツェナーダイオードＤ１を含み、電源投入ユニッ
ト５２は、抵抗器Ｒ１を含む。ツェナーダイオードＤ１のカソードは、アノード出力端子
２３１に接続され、ツェナーダイオードＤ１のアノードは、第１の動作構成要素３２に接
続され、かつ抵抗器Ｒ１を介して整流器２３のカソード出力端子２３２に接続される。ツ
ェナーダイオードＤ１の降伏電圧は、第２の動作構成要素３３の始動電圧と、第１の動作
構成要素３２の始動電圧との差である。それにより、整流器２３によって出力された電圧
がツェナーダイオードＤ１の降伏電圧より高い場合、ツェナーダイオードＤ１は導電性に
なり、抵抗器Ｒ１は、電圧を発生する。整流器２３によって出力された電圧がツェナーダ
イオードＤ１の降伏電圧と第１の動作構成要素３２の始動電圧との合計に等しい場合、抵
抗器Ｒ１によって発生する電圧は、第１の動作構成要素３２の始動電圧であり、それによ
り第１の動作構成要素３２を駆動して始動させる。
【００１９】
　図３を参照すると、これは本開示の実施形態による電子装置１００のブロック回路図で
ある。実施形態において、電子装置１００は、モータ１０及びインバータ３１をさらに含
み、モータ１０は、固定子１０１と、該回転子１０１に対して回転する回転子１０２とを
含む。詳細には、第１の動作構成要素２は、位置検出器及びモータ駆動部３２であり、第
２の動作構成要素３は、スイッチ駆動部３３である。電子装置１００は、ヘアドライヤ、
真空掃除機、動力工具、又は空気調和装置などの、モータ１０を有するあらゆる適切な装
置とすることができる。
【００２０】
　実施形態において、整流器２３は、ＡＣ－ＤＣ変換器であり、交流電源２００にアクセ
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スし、交流電源２００によって供給される交流供給電圧を直流電圧に変換するように構成
される。インバータ３１は、整流器２３とモータ１０との間に電気的に接続される。位置
検出器及びモータ駆動部３２は、モータ１０の回転子１０２の回転位置を検出してトリガ
信号を出力するように構成される。スイッチ駆動部３３は、インバータ３１と位置検出器
及びモータ駆動部３２との両方に電気的に接続し、位置検出器及びモータ駆動部３２によ
って検出された回転子１０２の回転位置に基づいて、インバータ３１を駆動して、整流器
２３によって発生した直流電流を交流電流に変換し、それにより回転子１０２を駆動して
回転させ続けるように構成される。
【００２１】
　交流電源２００は、好ましくは、幹線電源、例えば電圧１２０Ｖ（ボルト）又は２３０
Ｖの幹線電源である。
【００２２】
　詳細には、図４に示すように、モータ１０は、第１の電極端子１０３及び第２の電極端
子１０４をさらに含み、固定子１０１は、巻線１０１１を含み、固定子１０１の２つの端
子は、それぞれ第１の電極端子１０３及び第２の電極端子１０４に電気的に接続される。
本開示によるインバータ３１は、Ｈブリッジ回路であり、これは、整流器２３のアノード
出力端子２３１及びカソード出力端子２３２と、第１の電極端子１０３と、第２の電極端
子１０４との間に電気的に接続され、第１の電源路又は第２の電源路を、整流器２３のア
ノード出力端子２３１及びカソード出力端子２３２と、第１の電極端子１０３と、第２の
電極端子１０４との間に確立するように構成される。
【００２３】
　位置検出器及びモータ駆動部３２は、単相直流ブラシレスモータ１０の回転子１０２の
回転位置を検出し、第１のトリガ信号又は第２のトリガ信号を発生し、これをスイッチ駆
動部３３に伝送するように構成される。第１のトリガ信号が受信された場合、スイッチ駆
動部３３は、インバータ３１を駆動して第１の電源路を確立する。第２のトリガ信号が受
信された場合、スイッチ駆動部３３は、インバータ３１を駆動して第２の電源路を確立す
る。
【００２４】
　第１の電源路において、整流器及びフィルタ回路２３のアノード出力端子２３１及びカ
ソード出力端子２３２は、それぞれ第１の電極端子１０３及び第２の電極端子１０４に接
続される。第２の電源路において、整流器及びフィルタ回路２３のアノード出力端子２３
１及びカソード出力端子２３２は、それぞれ第２の電極端子１０４及び第１の電極端子１
０３に接続される。
【００２５】
　実施形態において、回転子１０２は、永久磁石を含み、固定子１０１に対して回転する
ことができる。位置検出器及びモータ駆動部３２は、単相直流ブラシレスモータ１０の近
くに配置され、回転子１０２のＮ磁極が検出された場合には第１のトリガ信号を発生し、
回転子１０２のＳ磁極が検出された場合には第２のトリガ信号を発生する。これにより、
回転子のＮ磁極又はＳ磁極が回転して位置検出器及びモータ駆動部３２の近くにくるたび
に、位置検出器及びモータ駆動部３２は、対応するトリガ信号を発生し、スイッチ駆動部
３３をトリガしてインバータ３１を駆動させ、対応する電源路を確立する。これにより、
単相直流ブラシレスモータ１０の第１の電極端子１０３及び第２の電極端子１０４に対す
る電源の正極性及び負極性が入れ替わり、その結果、固定子１０１の巻線１０１１を通っ
て流れる電流の方向が交互に変化して交流磁界を発生し、回転子１０２を駆動して回転さ
せ続けることができるようになっている。代替的な実施形態において、位置検出器及びモ
ータ駆動部３２は、回転子１０２のＳ磁極が検出された場合に第１のトリガ信号を発生さ
せ、回転子１０２のＮ磁極が検出された場合に第２のトリガ信号を発生させることができ
ることを理解されたい。
【００２６】
　好ましい実施形態において、モータ１０は、単相直流ブラシレスモータであり、固定子
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の磁極及び回転子の磁極の数は同数であって６を上回る。
【００２７】
　詳細には、図４に示すように、実施形態において、インバータ３１は、Ｈブリッジ回路
であり、これは第１の半導体スイッチＱ１、第２の半導体スイッチＱ２、第３の半導体ス
イッチＱ３及び第４の半導体スイッチＱ４を含む。第１の半導体スイッチＱ１及び第２の
半導体スイッチＱ２は、順に整流器２３のアノード出力端子２３１及びカソード出力端子
２３２の両端間に直列に接続され、第３の半導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイッチ
Ｑ４は、順に整流器２３のアノード出力端子２３１及びカソード出力端子２３２の両端間
に直列に接続される。すなわち、半導体スイッチＱ１及び第２の半導体スイッチＱ２の分
岐と、第３の半導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイッチＱ４の分岐とが、整流器２３
のアノード出力端子２３１及びカソード出力端子２３２の両端間に並列に接続される。単
相直流ブラシレスモータ１０の第１の電極端子１０３及び第２の電極端子１０４は、それ
ぞれ、第１の半導体スイッチＱ１と第２の半導体スイッチＱ２との接続ノードＮ１、及び
第３の半導体スイッチＱ３と第４の半導体スイッチＱ４との接続ノードＮ２に接続される
。
【００２８】
　スイッチ駆動部３３は、第１の半導体スイッチＱ１、第２の半導体スイッチＱ２、第３
の半導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイッチＱ４の各々に電気的に接続される。第１
のトリガ信号を受信した場合、スイッチ駆動部３３は、第１の半導体スイッチＱ１及び第
４の半導体スイッチＱ４がオンになり、第２の半導体スイッチＱ２及び第３の半導体スイ
ッチＱ３がオフになるように駆動する。この場合、単相直流ブラシレスモータ１０の第１
の電極端子１０３は、オンにされた第１の半導体スイッチＱ１を介して整流器２３のアノ
ード出力端子２３１に接続され、単相直流ブラシレスモータ１０の第２の電極端子１０４
は、オンにされた第４の半導体スイッチＱ４を介して整流器２３のカソード出力端子２３
２に接続される。それにより、この場合のインバータ３１は、第１の電源路を形成する。
【００２９】
　第２のトリガ信号を受信した場合、スイッチ駆動部３３は、第２の半導体スイッチＱ２
及び３の半導体スイッチＱ３がオンになり、第１の半導体スイッチＱ１及び第４の半導体
スイッチＱ４をオフになるように駆動する。この場合、単相直流ブラシレスモータ１０の
第１の電極端子１０３は、オンにされた第２の半導体スイッチＱ２を介して整流器２３の
カソード出力端子２３２に接続され、単相直流ブラシレスモータ１０の第２の電極端子１
０４は、オンにされた３の半導体スイッチＱ３を介して整流器２３のアノード出力端子２
３１に接続される。それにより、この場合のインバータ３１は、第２の電源路を形成する
。
【００３０】
　従って上述のように、位置検出器及びモータ駆動部３２は第１のトリガ信号と第２のト
リガ信号とを交互に発生し、これはスイッチ駆動部３３がインバータ３１を駆動させて第
１の電源路と第２の電源路とを交互に確立することを可能にし、それにより固定子１０１
を通って流れる電流の方向を変更して、回転子１０２を駆動して回転させ続ける。
【００３１】
　実施形態において、スイッチ駆動部３３は、ＭＯＳＦＥＴ駆動部である。４つの半導体
スイッチのうち少なくとも１つはＭＯＳＦＥＴである。例えば、第１の半導体スイッチＱ
１、第２の半導体スイッチＱ２、第３の半導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイッチＱ
４の全てがＭＯＳＦＥＴであるか、又は４つの半導体スイッチのうちの幾つかがＭＯＳＦ
ＥＴであり、他のものはＩＧＢＴ又はトリオードＢＪＴである。スイッチ駆動部３３は、
第１の半導体スイッチＱ１、第２の半導体スイッチＱ２、第３の半導体スイッチＱ３及び
第４の半導体スイッチＱ４のゲート又はベースに接続され、対応して、第１の半導体スイ
ッチＱ１、第２の半導体スイッチＱ２、第３の半導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイ
ッチＱ４を駆動してオン又はオフにするように構成される。
【００３２】



(8) JP 2017-93281 A 2017.5.25

10

20

30

40

50

　図５を参照すると、これは本開示の実施形態による電子装置１００のより詳細なブロッ
ク回路図であり、スイッチ駆動部３３の特定の構造を模式的に示す。図５に示すように、
スイッチ駆動部３３は、第１の半ブリッジ駆動部３３１、第２の半ブリッジ駆動部３３２
、第１の位相反転器３３３及び第２の位相反転器３３４を含む。位置検出器及びモータ駆
動部３２は、第１のトリガ端子３２１及び第２のトリガ端子３２２を含む。第１の半ブリ
ッジ駆動部３３１は、第１の入力端子ＩＮ１、第２の入力端子ＩＮ２、第１の出力端子Ｏ
１及び第２の出力端子Ｏ２を含む。第２の半ブリッジ駆動部３３２は、第１の入力端子Ｉ
Ｎ３、第２の入力端子ＩＮ４、第１の出力端子Ｏ３及び第２の出力端子Ｏ４を含む。
【００３３】
　位置検出器及びモータ駆動部３２の第１のトリガ端子３２１は、第１の半ブリッジ駆動
部３３１の第２の入力端子ＩＮ２に接続し、第２の位相反転器３３４を介して第２の半ブ
リッジ駆動部３３２の第１の入力端子ＩＮ３にも接続する。位置検出器及びモータ駆動部
３２の第２のトリガ端子３２２は、第１の位相反転器３３３を介して第１の半ブリッジ駆
動部３３１の第１の入力端子ＩＮ１に接続し、第２のトリガ端子３２２はまた第２の半ブ
リッジ駆動部３３２の第２の入力端子ＩＮ４にも接続する。
【００３４】
　第１の半ブリッジ駆動部３３１の第１の出力端子Ｏ１は、第１の半導体スイッチＱ１に
接続され、対応する制御信号を出力して第１の半導体スイッチＱ１を制御してオン又はオ
フにするように構成される。第１の半ブリッジ駆動部３３１の第２の出力端子Ｏ２は、第
２の半導体スイッチＱ２に接続され、対応する制御信号を出力して第２の半導体スイッチ
Ｑ２を制御してオン又はオフにするように構成される。第２の半ブリッジ駆動部３３２の
第１の出力端子Ｏ３は、第３の半導体スイッチＱ３に接続され、対応する信号を出力して
第３の半導体スイッチＱ３を制御してオン又はオフにするように構成される。第２の半ブ
リッジ駆動部３３２の第２の出力端子Ｏ４は、第４の半導体スイッチＱ４に接続され、対
応する信号を出力して第４の半導体スイッチＱ４を制御してオン又はオフにするように構
成される。
【００３５】
　第１の半ブリッジ駆動部３３１の第１の出力端子Ｏ１の出力は、第１の入力端子ＩＮ１
に入力された電圧に従い、第１の半ブリッジ駆動部３３１の第２の出力端子Ｏ２の出力は
、第２の入力端子ＩＮ２に入力された電圧の逆である。同様に、第２の半ブリッジ駆動部
３３２の第１の出力端子Ｏ３の出力は、第１の入力端子ＩＮ３の入力に従い、第２の半ブ
リッジ駆動部３３２の第２の出力端子Ｏ４の出力は、第２の入力端子ＩＮ４の入力の逆で
ある。
【００３６】
　位置検出器及びモータ駆動部３２がＮ磁極を検出した場合、位置検出器及びモータ駆動
部３２の第１のトリガ端子３２１及び第２のトリガ端子３２２は、それぞれ高レベル及び
低レベルを出力し、すなわち、位置検出器及びモータ駆動部３２は、第１のトリガ信号「
１０」を出力する。位置検出器及びモータ駆動部がＳ磁極を検出した場合、位置検出器及
びモータ駆動部３２の第１のトリガ端子３２１及び第２のトリガ端子３２２は、それぞれ
低レベル及び高レベルを出力し、すなわち、位置検出器及びモータ駆動部３２は、第２の
トリガ信号「０１」を出力する。
【００３７】
　実施形態において、第１の半導体スイッチＱ１、第２の半導体スイッチＱ２、第３の半
導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイッチＱ４の全てが、ＮＭＯＳＦＥＴ、ＮＰＮＢＪ
Ｔなどのような、高レベルでオンになるスイッチである。
【００３８】
　これにより、位置検出器及びモータ駆動部３２がＮ磁極を検出し、高レベル及び低レベ
ルがそれぞれ第１のトリガ端子３２１及び第２のトリガ端子３２２から出力された場合、
第１のトリガ端子３２１によって出力された高レベルは、第１の半ブリッジ駆動部３３１
の第２の入力端子ＩＮ２に伝送され、かつ第２の位相反転器３３４によって反転されて低
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レベルを発生し、該低レベルが第２の半ブリッジ駆動部３３２の第１の入力端子ＩＮ３に
伝送される。第１のトリガ端子３２１によって出力された低レベルは、第２の半ブリッジ
駆動部３３２の第２の入力端子ＩＮ４に伝送され、かつ第１の位相反転器３３３によって
反転されて高レベルを発生し、該高レベルが第１の半ブリッジ駆動部３３１の第１の入力
端子ＩＮ１に伝送される。
【００３９】
　この場合、高レベルは、第１の半ブリッジ駆動部３３１の第１の入力端子ＩＮ１及び第
２の入力端子ＩＮ２の各々に入力され、低レベルは、第２の半ブリッジ駆動部３３２の第
１の入力端子ＩＮ３及び第２の入力端子ＩＮ４の各々に入力される。上述のように、半ブ
リッジ駆動部の第１の出力端子の電圧は、第１の入力端子の電圧に従い、該半ブリッジ駆
動部の第２の出力端子の電圧は、第２の入力端子の電圧の逆である。従って、第１の半ブ
リッジ駆動部３３１の第１の出力端子Ｏ１及び第２の出力端子Ｏ２は、それぞれ高レベル
及び低レベルを出力して、第１の半導体スイッチＱ１がオンになり、かつ第２の半導体ス
イッチＱ２がオフになるように制御する。第２の半ブリッジ駆動部３３２の第１の出力端
子Ｏ３及び第２の出力端子Ｏ４は、それぞれ低レベル及び高レベルを出力して、第３の半
導体スイッチＱ３がオフになり、かつ第４の半導体スイッチＱ４がオンになるように制御
する。
【００４０】
　この場合、単相直流ブラシレスモータ１０の第１の電極端子１０３は、オンにされた第
１の半導体スイッチＱ１を介して整流器２３のアノード出力端子２３１に接続し、単相直
流ブラシレスモータ１０の第２の電極端子１０４は、オンにされた第４の半導体スイッチ
Ｑ４を介して整流器２３のカソード出力端子２３２に接続する。これにより、インバータ
３１は第１の電源路を形成し、単相直流ブラシレスモータ１０の固定子１０１を通る電流
は、第１の流れ方向に流れる。
【００４１】
　位置検出器及びモータ駆動部３２がＳ磁極を検出し、第１のトリガ端子３２１及び第２
のトリガ端子３２２がそれぞれ、低レベル及び高レベルを出力した場合、第１のトリガ端
子３２１によって出力された低レベルは、第１の半ブリッジ駆動部３３１の第２の入力端
子ＩＮ２に伝送され、かつ第２の位相反転器３３４によって反転されて高レベルを発生し
、該高レベルが第２の半ブリッジ駆動部３３１の第１の入力端子ＩＮ３に伝送される。第
２のトリガ端子３２２によって出力された高レベルは、第２の半ブリッジ駆動部３３２の
第２の入力端子ＩＮ４に伝送され、かつ第１の位相反転器３３３によって反転されて低レ
ベルを発生し、該低レベルが第１の半ブリッジ駆動部３３１の第１の入力端子ＩＮ１に伝
送される。
【００４２】
　この場合、低レベルは、第１の半ブリッジ駆動部３３１の第１の入力端子ＩＮ１及び第
２の入力端子ＩＮ２の各々に入力され、高レベルは、第２の半ブリッジ駆動部３３２の第
１の入力端子ＩＮ３及び第２の入力端子ＩＮ４の各々に入力される。対応して、第１の半
ブリッジ駆動部３３１の第１の出力端子Ｏ１及び第２の出力端子Ｏ２は、それぞれ低レベ
ル及び高レベルを出力して、第１の半導体スイッチＱ１がオフになり、かつ第２の半導体
スイッチＱ２がオンになるように制御する。第２の半ブリッジ駆動部３３２の第１の出力
端子Ｏ３及び第２の出力端子Ｏ４は、それぞれ高レベル及び低レベルを出力して、第３の
半導体スイッチＱ３がオンになり、かつ第４の半導体スイッチＱ４がオフになるように制
御する。
【００４３】
　この場合、単相直流ブラシレスモータ１０の第１の電極端子１０３は、オンにされた第
２の半導体スイッチＱ２を介して整流器２３のカソード出力端子２３２に接続し、単相直
流ブラシレスモータ１０の第２の電極端子１０４は、オンにされた第３の半導体スイッチ
Ｑ３を介して整流器２３のアノード出力端子２３１に接続する。これにより、インバータ
３１は第２の電源路を形成し、単相直流ブラシレスモータの固定子１０１を通る電流は、
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第１の流れ方向と逆向きの第２の流れ方向に流れる。
【００４４】
　第１の半ブリッジ駆動部３３１及び第２の半ブリッジ駆動部３３２は、駆動するのに大
電流を必要とするＭＯＳＦＥＴを駆動することができるように、位置検出器及びモータ駆
動部３２によって出力される高レベル又は低レベルをブーストするように構成される。イ
ンバータ３１内にＭＯＳＦＥＴが存在しない場合、第１の半導体スイッチＱ１、第２の半
導体スイッチＱ２、第３の半導体スイッチＱ３及び第４の半導体スイッチＱ４は、第１の
半ブリッジ駆動部３３１及び第２の半ブリッジ駆動部３３２なしで、すなわちスイッチ駆
動部３３なしで、位置検出器及びモータ駆動部３２によって出力されたトリガ信号によっ
て直接駆動してオン又はオフにすることができる。例えば、位置検出器及びモータ駆動部
３２の第１のトリガ端子３２１は、第１の半導体スイッチＱ１及び第４の半導体スイッチ
Ｑ４に接続され、第１の半導体スイッチＱ１及び第４の半導体スイッチＱ４を制御して同
時にオン又はオフにする。位置検出器及びモータ駆動部３２の第２のトリガ端子３２２は
、第２の半導体スイッチＱ２及び第３の半導体スイッチＱ３に接続され、第２の半導体ス
イッチＱ２及び第３の半導体スイッチＱ３を制御して同時にオン又はオフにする。
【００４５】
　好ましい実施形態において、第１の半ブリッジ駆動部３３１及び第２の半ブリッジ駆動
部３３２は各々、ＩＲ２１０３チップとすることができる。位置検出器及びモータ駆動部
３２は、ホール効果コントローラとすることができ、これはホールセンサ及び対応する制
御モジュールを含み、ＡＨ２８４チップとすることができる。ホール効果コントローラチ
ップは、少なくとも４ピンを含み、すなわち、上述の第１のトリガ端子３２１及び第２の
トリガ端子３２２、並びに電源ピン及び接地ピンであり、電源ピン及び接地ピンは、整流
器２３のアノード出力端子２３１及びカソード出力端子２３２にそれぞれ電気的に接続さ
れる。あるいは、位置検出器及びモータ駆動部３２は、電流センサ及び対応する制御モジ
ュールを含むことができ、これは、電流の変化を検出することによってＮ磁極及びＳ磁極
を判定し、対応する制御信号を出力する。第１の半ブリッジ駆動部３３１、第２の半ブリ
ッジ駆動部３３２並びに位置検出器及びモータ駆動部３２はまた、他のいずれかの適切な
チップとすることもでき、上で挙げたチップは、実用的な実装のための参考として意図さ
れているに過ぎない。
【００４６】
　スイッチ駆動部３３が第１の半ブリッジ駆動部３３１及び第２の半ブリッジ駆動部３３
２を含む場合、第２の動作構成要素３（すなわち、スイッチ駆動部３３）の始動電圧は、
第１の半ブリッジ駆動部３３１及び第２の半ブリッジ駆動部３３２の始動電圧を指す。
【００４７】
　本開示の図面内の構成要素間の位置関係は、製品内の構成要素の配置を表すのではなく
、単に電気的及び論理的関係である。
【００４８】
　上述の実施形態は、本発明の幾つかの好ましい実施形態に過ぎず、これは本発明をいか
なる形でも限定しない。加えて、当業者は本開示の思想の範囲内で変更を行うことができ
、当然のことながら、本開示の思想の範囲内で行った変更は、本開示の範囲内に入るもの
とする。
【００４９】
　例えば、さらなる実施形態において、第１の動作構成要素の始動時間は、上記実施形態
による始動時間制御回路以外のいずれかの適切な時間遅延回路によって、第２の動作構成
要素の始動時間と同期するように遅延させることができる。
【符号の説明】
【００５０】
２：第１の動作構成要素
３：第２の動作構成要素
１０：モータ
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２３：整流器
３１：インバータ
３２：位置検出器及びモータ駆動部
３３：スイッチ駆動部
５０：始動時間制御回路
５１：分圧ユニット
５２：電源投入ユニット
１００：電子装置
１０１：固定子
１０２：回転子
１０３：第１の電極端子
１０４：第２の電極端子
１１０：回路
２００：交流電源
２３１：アノード出力端子
２３２：カソード出力端子
３２１：第１のトリガ端子
３２２：第２のトリガ端子
３３１：第１の半ブリッジ駆動部
３３２：第２の半ブリッジ駆動部
３３３：第１の位相反転器
３３４：第２の位相反転器

【図１】

【図２】

【図３】

【図４】
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