
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
アルミニウムまたはアルミニウムと同等以上の電気伝導率を有する低透磁率材料からなる
被加熱物を誘導加熱可能な加熱コイルと、前記加熱コイルに高周波電流を供給するインバ
ータ回路と、前記インバータ回路の出力の大きさを検知する出力検知手段と、前記加熱コ
イルの発生する磁界が前記被加熱物に対して働く浮力を前記出力検知手段の出力により検
知する浮力検知手段と、前記浮力検知手段の出力により鍋の重量を検知する鍋重量検知手
段と、前記鍋重量検知手段の検知した鍋重量を記憶する鍋重量記憶手段と、前記被加熱物
の温度を検知する温度検知手段を有し、前記鍋重量検知手段の検知結果と前記温度検知手
段の検知に応じて前記加熱コイルの加熱量を制御し炊飯を行う炊飯モードを有する誘導加
熱調理器。
【請求項２】
炊飯モードにおいて、調理コースを選択できる選択手段を備え、調理コースを選択した際
に前記制御手段は調理コースに応じた炊飯を行う請求項１に記載の誘導加熱調理器。
【請求項３】
炊飯モードにおいて、前記温度検知手段によって初期温度を検知し、検知結果に応じて加
熱コイルの加熱量を制御し炊飯を行う炊飯モードを有する請求項１または２に記載の誘導
加熱調理器。
【請求項４】
炊飯モードは、炊き上がり調理物の硬さを選択できる第２の選択手段を有し、前記制御手
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段は、前記重量検知手段の検知により、炊き上がり時の重量を変更させて、炊き上がり調
理物の硬さを変更する制御を行う請求項１～３のいずれか１項に記載の誘導加熱調理器。
【請求項５】
炊き上がり調理物の硬さを選択できる第２の選択手段と前回の炊き上がり調理物の硬さを
記憶する第２の記憶手段を備え、炊き上がり調理物の硬さを選択しない場合は、前回と同
じ炊き上がり硬さに調理物を仕上げる請求項１～４のいずれか１項に記載の誘導加熱調理
器。
【請求項６】
炊飯モードは、前記鍋重量検知手段の出力により、およそ全調理時間を推定し、調理残時
間を表示する表示手段を備えた請求項１～５いずれか１項に記載の誘導加熱調理器。
【請求項７】
炊飯モードは、炊飯終了予定時刻を入力するタイマ入力手段を備えた請求項１～６のいず
れか１項に記載の誘導加熱調理器。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、誘導加熱調理器に関するものである。
【０００２】
【従来の技術】
誘導加熱調理器は、高周波電流を加熱コイルに供給することにより、この加熱コイルに磁
気結合されている被加熱物、例えば調理鍋を加熱している。また、加熱コイルと被加熱物
を介するプレートの内部に温度検知手段を設けることによって、調理鍋の温度を検出して
いる。調理鍋は、熱源の熱を直接調理物に伝える役割をするので、使用する鍋の受熱特性
によって、調理のできばえに差を生じる。
【０００３】
従来、誘導加熱調理器において炊飯を行う場合には、被加熱物にステンレスや鉄といった
高抵抗金属の調理鍋を使用していた。ステンレスや鉄といった金属は熱伝導率が低く、底
面のみを加熱する誘導加熱調理器においては、底面と側面との温度差が大きくなっていた
。
【０００４】
【特許文献１】
特開平０７－２２２６７７号公報
【０００５】
【発明が解決しようとする課題】
しかし、鍋の底面のみを加熱するという誘導加熱調理器の特徴により、火加減の制御が難
しく、温度検知手段のみによる加熱制御では、負荷量によっては底面が焦げているのに上
面は水っぽい仕上がってしまい、ムラのある炊き上がりになっていた。
【０００６】
本発明は、重量を検知する検知手段を有することにより安定した炊きあがりのご飯を提供
することができる誘導加熱調理器を提供することを目的とする。また、熱伝導率が高いア
ルミニウム等の低抵抗金属の調理鍋を使用できるので、底面のみを加熱する誘導加熱調理
器でも側面まで熱が伝わりやすく、炊きムラなく炊飯を行うことができる。
【０００７】
【課題を解決するための手段】
前記従来の課題を解決するために、前記加熱コイルの発生する磁界がアルミニウム等低抵
抗金属の被加熱物に対して働く浮力を検知する浮力検知手段と加熱を検知する加熱検知手
段とにより鍋の重量を検知する鍋重量検知手段と、前記被加熱物の温度を検知する温度検
知手段を有し、鍋重量の検知手段の検知結果と温度検知手段の検知に応じて、安定したで
きばえを提供できる炊飯モードを有する。
【０００８】
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【発明の実施の形態】
請求項１に記載の発明は、アルミニウムまたはアルミニウムと同等以上の電気伝導率を有
する低透磁率材料からなる被加熱物を誘導加熱可能な加熱コイルと、前記加熱コイルに高
周波電流を供給するインバータ回路と、前記インバータ回路の出力の大きさを検知する出
力検知手段と、前記加熱コイルの発生する磁界が前記被加熱物に対して働く浮力を前記出
力検知手段の出力により検知する浮力検知手段と、前記浮力検知手段の出力により鍋の重
量を検知する鍋重量検知手段と、前記鍋重量検知手段の検知した鍋重量を記憶する鍋重量
記憶手段と、前記被加熱物の温度を検知する温度検知手段を有し、前記鍋重量検知手段の
検知結果と前記温度検知手段の検知に応じて、加熱コイルの加熱量を制御し炊飯を行う炊
飯モードを有することにより、被加熱物である調理鍋の底面のみを加熱する調理器である
電磁誘導加熱調理器においても、炊き上がりにムラのないできばえの安定した炊飯を行う
ことができる。
【０００９】
請求項２に記載の発明は、請求項１の構成において、調理コースを選択できる選択手段を
備え、調理コースを選択した際に前記制御手段は調理コースに応じた炊飯を行うことによ
り、通常の白米炊飯だけではなく、おかゆや玄米、高速炊飯などといった調理コースを選
べるようになり、調理者に様々なメニューを提供することができる。
【００１０】
請求項３に記載の発明は、請求項１または２の構成において、前記炊飯モードにおいて前
記温度検知手段によって初期温度を検知し、検知結果に応じて炊飯を行う炊飯モードを有
することにより、誘導加熱調理器の設置環境に関わらず安定したできばえの炊飯を行うこ
とができる。
【００１１】
請求項４に記載の発明は、請求項１～３のいずれか１項の構成において、前記炊飯モード
において、炊き上がり調理物の硬さを選択できる第２の選択手段を有し、前記制御手段は
、前記重量検知手段の検知結果により、炊き上がり時の重量を変更させて、炊き上がり調
理物の硬さを変更する制御を行うことにより、調理者の好み、用途に応じた硬さのご飯の
炊飯を実行することができる。
【００１２】
請求項５に記載の発明は、請求項１～４のいずれか１項の構成において、前記炊き上がり
調理物の硬さを選択できる第２の選択手段と前回の炊き上がり調理物の硬さを記憶する第
２の記憶手段を備え、炊き上がり調理物の硬さを選択しない場合は、前回と同じ炊き上が
り硬さに調理物を仕上げることにより、調理者が調理毎に炊き上がり調理物の硬さを選択
する手間を省くことができる。
【００１３】
請求項６に記載の発明は、請求項１～５のいずれか１項の構成において、前記炊飯モード
において、前記鍋重量検知手段の出力により、およそ全調理時間を推定し、調理残時間を
表示する表示手段を備えたことにより、炊飯開始直後から調理者がおよそ残調理時間を知
ることができる。
【００１４】
請求項７に記載の発明は、請求項１～６のいずれか１項の構成において、前記炊飯モード
において炊飯終了予定時刻を入力するタイマ入力手段を備えることにより、調理者の所望
の時間に調理物を提供することができる。また前記重量検知手段により、調理を開始せず
に合数の判定を行うので、炊飯に必要な時間よりも前に加熱を行う必要が無く、時間を合
わせるのために調理終了後の余分な保温時間をほぼなくすことができる。
【００１５】
【実施例】
以下本発明の実施例について、図面を参照しながら説明する。
【００１６】
（実施例１）
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図１は、本体にアルミニウム製の調理鍋を載置した時の断面と電気接続を示すブロック図
である。
【００１７】
図１において、１は誘導加熱調理器本体トッププレートであり、２は調理鍋、３は加熱コ
イル、４は被加熱物の温度を検知するセンサで、トッププレート１の略中央の裏面に設け
られている温度検知手段、５は加熱コイル３に高周波電流を供給するインバータ回路、６
はインバータ回路５の出力の大きさを検知する検知手段、７は加熱コイルの発生する磁界
が前記被加熱物に対して働く浮力を検知する出力検知手段６の出力により検知する浮力検
知手段、８は浮力検知手７段の出力により鍋重量を検知する鍋重量検知手段、９は前記鍋
重量検知手段の検知した鍋重量を記憶する鍋重量記憶手段、１０は時間を計測する計時手
段、１１は加熱コイル３に流す高周波電流を制御する制御手段である。制御手段１１は、
加熱コイル３への通電を制御プログラムによって制御しているもので、本実施例ではマイ
クロコンピュータを使用している。温度検知手段４の検知温度と、鍋重量検知手段８の検
知結果は、制御手段１１に伝えられ通電がコントロールされている。
【００１８】
図２において、横軸はインバータ回路５への入力電力を、縦軸は鍋に働く浮力を示してい
る。インバータ回路５に安定的に入力しうる最大値の結果から鍋に働く浮力の大きさを得
て鍋重量検知手段８は鍋重量を判断しているのである。
【００１９】
以下、本実施例における動作について説明する。
【００２０】
まず調理鍋を空の状態で通電をし、鍋重量検知手段８で空の状態の鍋重量を検知し、鍋重
量記憶手段９が結果を記憶する。鍋の重量のみを検知する場合は、通電のみを行い炊飯モ
ードに入らないことから、鍋重量を検知することを目的とした通電であると判断する。な
お、炊飯モードに入る前回の通電における鍋重量の検知結果を記憶するものとする。
【００２１】
本実施例では図３に示すような炊飯工程を行う。炊飯工程に入る前に、鍋重量を検知し、
先に検知した空の状態の鍋重量とから炊き上げ目標鍋重量を決定し、鍋重量記憶手段９に
記憶する。次に、最初の前炊き工程に入る。前炊き工程の目標温度は約６０℃である。こ
のとき、約６０℃の湯で米に吸水させることによって、米でんぷんの膨潤を促進し、米は
α化に必要な水分を中心部まで充分に吸水することが出来るの吸水をよくすることができ
る。
【００２２】
また、アミラーゼの活性が高くなり、でんぷんが分解されやすくなり、甘味が増す。次に
、重量検知手段８ｒ、温度検知手段４の結果が約３分後に６０℃になるように、計時手段
１０および制御手段１１によって出力電力を決定する。その後約７分間、温度検知手段４
の結果が約６０℃を保つように、計時手段１０および制御手段１１によって通電を制御す
る。次の炊き上げ工程は強火で勢い良く沸騰させる工程である。炊き上げ工程の目標温度
は水が沸騰する１００℃である。温度検知手段４による結果が５分後に１００℃に到達す
るように、制御手段１１は入力値を制御する。沸騰維持工程に入ってからは、定期的に鍋
重量を検知する目的でインバータ回路５が加熱コイル３へ高周波電流を供給し、出力検知
手段６が出力値を検知する。出力検知手段６の検知結果より浮力検知手段７が浮力を検知
し、前記浮力手段７の検知結果から鍋重量検知手段８が鍋重量を検知する。鍋重量検知手
段８の検知結果が鍋重量記憶手段９に記憶されている炊き上がり目標重量に達すると、制
御手段１１に伝え、出力値を小さくし、最終工程の蒸らし工程に入る。蒸らし工程では出
力値を小さくして、調理鍋の温度が急激に下がることを避ける。煮沸が終了したご飯は、
でんぷんのα化が充分でないので、高温を維持することによってα化の進行を助ける必要
があるためである。約１０分間の蒸らし工程の後に調理を終了する。
【００２３】
本実施例では、白米２合を４５０ｇのアルミニウム製の調理鍋で炊飯した場合の例を示す
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。まず、調理鍋を空の状態で本体に載せ通電し、鍋重量を鍋重量記憶手段９に記憶させる
。次に白米２合３００ｇ、水４４０ｇを調理鍋に入れ、炊飯を開始する。空の状態と同様
に鍋重量検知手段８によって鍋重量を検知し先に検知した鍋のみの重量から調理物の重量
を検知し、本実施例の場合、炊き上げ目標鍋重量を次のように計算する。炊き上がりのご
飯の重量を米の重量の２．３倍とすると
３００×２．３＋４５０（鍋重量）＝１１４０ｇ
となる。
【００２４】
目標炊き上げ重量決定後、炊飯工程に入る。最初の工程の前炊きは本実施例では２合であ
るので、６００Ｗ出力するとし、温度検知手段４による結果が約６０℃に達した時点で、
約６０℃を保つように入力値を制御手段１１によって制御しながら、米に吸水させる。加
熱開始後、約１０分経過したところで、炊き上げ工程に入る。
【００２５】
本実施例では、炊き上げ工程におけるでの入力値は１０００Ｗとする。炊き上げ工程終了
後、沸騰維持工程では、炊き上げ目標重量になるまで約１５分間沸騰を維持できるように
、制御手段１１は通電を制御する。沸騰維持工程に入ってからは３０秒間おきに鍋重量を
検知するためにインバータ回路５が加熱コイル３へ高周波電流を供給し、出力検知手段６
が出力値を検知する。出力検知手段６の検知結果より浮力検知手段７が浮力を検知し、前
記浮力手段７の検知結果から鍋重量検知手段８が鍋重量を１１４０ｇと検知後、沸騰維持
工程を終了し、蒸らし工程に入る。蒸らし工程では、出力値を３００Ｗの８秒オン８秒オ
フを繰り返し、１０分経過した後、調理が終了する。
【００２６】
（実施例２）
図４は本実施例における、本体にアルミニウム製の調理鍋を載置した時の断面と電気接続
を示すブロック図であるが、基本的には実施例１と同じであり、調理コース選択手段１２
のみが追加されている。調理コース選択手段１２により、おかゆコース、玄米コース、高
速炊飯コースといった調理コースを選択できるようになり、それぞれに応じた調理プログ
ラムが制御手段１１によって行われる。
【００２７】
本実施例では、炊飯モードにおいて、図５に示すような高速炊飯を行う場合における動作
の例を示す。
【００２８】
まず、実施例１と同様に調理鍋の重量を鍋重量記憶手段９に記憶させる。鍋重量を検知し
、先に検知した空の状態の鍋重量とから炊き上げ目標重量を決定し、鍋重量記憶手段９に
記憶する。
【００２９】
次に、最初の炊き上げ工程に入る。実施例１は通常炊飯であったが、本実施例では、米へ
の浸水は終了しており、その後短時間で炊き上げる場合の調理として加熱制御を行う。炊
き上げ工程の目標温度は、１００℃であるので、温度検知手段４による結果が５分以内に
１００℃に到達するように制御手段１１は入力値を制御する。炊き上げ工程終了後、沸騰
維持工程に入ってから約１０分後に炊き上げ目標鍋重量に達するように計時手段１０およ
び制御手段１１によって通電を制御する。
【００３０】
本実施例においても、沸騰維持工程に入ってからは、定期的に鍋重量を検知する目的でイ
ンバータ回路５が加熱コイル３へ高周波電流を供給し、出力検知手段６が出力値を検知す
る。出力検知手段６の検知結果より浮力検知手段７が浮力を検知し、前記浮力手段７の検
知結果から鍋重量検知手段８が鍋重量を検知する。前記鍋重量検知手段８の検知結果が鍋
重量記憶手段９に記憶されている炊き上がり目標重量に達すると、制御手段１１に伝え、
出力値を小さくし、最終工程の蒸らし工程に入る。
【００３１】
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本実施例では、白米１合を４５０ｇのアルミニウム製の調理鍋で炊飯した場合の例を示す
。まず、調理鍋を空の状態で本体に載せ、通電し、鍋重量を鍋重量記憶手段９に記憶させ
る。次に白米１合１５０ｇ、水２２０ｇを調理鍋に入れ、炊飯を開始する。空の状態と同
様に鍋重量検知手段８によって鍋重量を検知し先に検知した鍋のみの重量から、調理物の
重量を検知し、本実施例の場合、炊き上げ目標鍋重量は次のように計算する。炊きあがり
のご飯の重量を米の重量の２．３倍とすると
１５０×２．３＋４５０（鍋重量）＝７９５ｇ
となる。
【００３２】
目標炊き上げ重量決定後、炊飯工程に入る。最初の工程である炊き上げ工程における入力
値は、本実施例では１０００Ｗとする。次の沸騰維持工程では、炊き上げ目標重量になる
まで、約１０分間沸騰を維持できるように、制御手段１１は通電を制御する。沸騰維持工
程においては、３０秒間おきに鍋重量を検知するためにインバータ回路５が加熱コイル３
へ高周波電流を供給し、出力検知手段６が出力値を検知する。出力検知手段６の検知結果
より浮力検知手段７が浮力を検知し、前記浮力手段７の検知結果から鍋重量検知手段８が
鍋重量を７９５ｇと検知後、沸騰維持工程を終了し、蒸らし工程に入る。蒸らし工程では
出力値を３００Ｗの８秒オン８秒オフを繰り返し、８分経過した後、調理が終了する。
【００３３】
（実施例３）
本実施例における誘導過熱調理器は、実施例１または２において実際に炊飯が行われる場
合、温度検知手段４によって、調理開始前の初期温度を検知し、初期温度が１０℃以下で
ある場合、制御手段１１が各工程における出力値をあげることによって、調理条件が悪い
場合でも加熱が適切に行われるようにしたものである。
【００３４】
（実施例４）
本実施例における誘導加熱調理器は、実施例１または２において実際に炊飯が行われる場
合、炊きあがりのご飯の米に対する重量比を（表１）のように変更させて炊飯を行うよう
に制御手段１１によって制御することにより、調理者の好みの硬さに仕上げることができ
る。（表１）は米の硬さと炊きあがりご飯の濃めに対する重量比の関係を表したものであ
る。本実施例では、図６に示すように、調理物の硬さを選択する第２の選択手段１３によ
って、選択した硬さを鍋重量検知手段８に伝えることによって、炊き上げ目標重量を判断
する。
【００３５】
さらに、前回の選択した炊き上がりの硬さを記憶する第２の記憶手段１４によって、前回
選択した硬さを記憶し、調理者が硬さを選択しない場合には前回と同様の硬さに仕上げる
ようにする。また、炊き上がったご飯をさらに調理する場合、例えばおにぎりや炒飯を作
りたい場合は硬めに炊くなどといった用途に応じて目的の硬さに仕上げることができる。
【００３６】
【表１】
　
　
　
　
　
【００３７】
（実施例５）
本実施例における誘導加熱調理器は、最初に鍋重量検知手段８によって合数を判断するた
め、およその全調理時間を推定し、図７における表示手段１５によって調理残時間を表示
する。
【００３８】
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本実施例では、白米を炊飯する場合の例を示す。（表２）は合数の違いによるおよその調
理時間を表したものである。鍋重量検知手段８により１合を炊飯すると判断した場合、表
示手段１５によって、図８ａに示すように調理者に調理残時間を示す。炊き上げ目標重量
に達した時間、沸騰に要した時間など初期水温等による多少の誤差は、最終工程の蒸らし
工程に到達したときに、調節するものとする。調理開始直後は図８ａに示すように「約」
という表示があるが、蒸らし工程に到達したときに、図８ｂに示すように「約」という表
示が消えるようにする。
【００３９】
【表２】
　
　
　
　
　
【００４０】
（実施例６）
本実施例における誘導加熱調理器は、炊飯終了時刻を予め入力する手段１６によって、炊
飯終了予定時刻を入力する手段を備え、所望時間後に調理物を得たいのかを、調理者が入
力することによって入力した所望時間の後に調理が終了するようにしたものである。
【００４１】
本実施例では、実施例５における（表２）を使用して、調理者が２時間後に１合の調理物
を得たい場合の動作の説明を行う。調理者は図９に示す炊飯終了予定時刻を入力するタイ
マ入力手段１６により３時間後に調理が終了するように入力する。入力方法の例は図１０
に示す、時間キー１７と分キー１８によって、入力するとする。入力した時間が表示部１
９に示される。
【００４２】
次に、鍋重量検知手段８により１合であると判断するので、（表２）において１合のおよ
そ調理時間は４０分であることがわかる。そのため、鍋重量検知後１時間２０分、本実施
例である誘導加熱調理器は、加熱を行わない。温度で負荷量を検知する目的のために加熱
を行う必要が無いので、調理時間を合わせるために大きい合数に合わせて調理を開始せず
にすむのである。大きい合数に合わせて調理を開始した場合、余分な保温時間が増えてし
まうが、本実施例の場合は、炊き上げ目標重量に達した時間、沸騰に要した時間など初期
水温等による多少の誤差ですむのである。調理時間が多少増減した場合は、最終工程の蒸
らし工程で調節するものとする。
【００４３】
なお、本実施例で用いた時間、温度、出力電力の値は例であって、他の値をとっても構わ
ない。
【００４４】
【発明の効果】
以上のように、重量を検知することができる重量検知手段を有することによって安定した
炊きあがりの調理物を得ることがでる。また重量で合数を判定するために、温度上昇によ
る合数判定よりも正確に合数を判定することができ、調理物に適した加熱を行うことがで
きる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の実施例１における誘導加熱調理器に本体にアルミニウム製の調理鍋を載
置した時の断面と電気接続を示すブロック図
【図２】同誘導加熱調理器における入力電力と浮力の相関を示した図
【図３】本発明の実施例１における誘導加熱調理器の炊飯工程における目標温度と調理時
間と入力電力の関係を示す特性図
【図４】本発明の実施例２における誘導加熱調理器に本体にアルミニウム製の調理鍋を載
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置した時の断面と電気接続を示すブロック図
【図５】本発明の実施例２における誘導加熱調理器の炊飯工程における目標温度と調理時
間と入力電力の関係を示す特性図
【図６】本発明の実施例４における誘導加熱調理器に本体にアルミニウム製の調理鍋を載
置した時の断面と電気接続を示すブロック図
【図７】本発明の実施例５における誘導加熱調理器に本体にアルミニウム製の調理鍋を載
置した時の断面と電気接続を示すブロック図
【図８】（ａ）本発明の実施例５における表示部を示す図
（ｂ）本発明の実施例５におけるむらし行程での表示部を示す図
【図９】本発明の実施例６における誘導加熱調理器に本体にアルミニウム製の調理鍋を載
置した時の断面と電気接続を示すブロック図
【図１０】本発明の実施例６における表示操作部を示す図
【符号の説明】
１　トッププレート
２　鍋
３　加熱コイル
４　温度検知手段
１７　時間キー
１８　分キー
１９　表示部
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【 図 ４ 】 【 図 ５ 】

【 図 ６ 】 【 図 ７ 】
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【 図 ８ 】 【 図 ９ 】

【 図 １ ０ 】
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