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パワーエレクトロニクス講義資料 
第9回チョッパによるDCモータ駆動 

	
	

担当：古橋武	
furuhashi@cse.nagoya-u.ac.jp 



τ ：モータのトルク（回転力）[Nm] 
ω ：モータの回転数[rad/s] 
Jm：回転子の慣性モーメント[Nms2/rad] 
Dm：回転子の摩擦係数[Nms/rad ] 
τL ：負荷トルク	
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モータの機械的時定数の近似	 
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モータの機械的時定数の概略値	 
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図7.12 DCモータの等価回路
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STEP7  製作課題　降圧チョッパ回路によるDCモータの回転数制御 
　　一点鎖線で囲まれた部分にオペアンプによるPI制御回路を設計・製作せよ．た
だし，比例ゲイン	 Kp = 5, 積分ゲイン	 KI = 1000の回路構成とせよ．また，オペ
アンプの電源は±3 [V]とせよ． 
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Step7 レポート課題　	 
(1)  下図において，vcom を大きくするとモータの回転数が上昇する理由を，次ページの問いに従って答え

よ． 
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Step7 レポート課題(1)　つづき	 
下図はマイコンの中におけるPWM波形生成の仕組みを示す．三角波vtriと指令電圧vcomの大小

関係によりマイコンの出力電圧vPWMが図示のように決定されている． 
(a)  電圧指令値vcom と三角波電圧vtri の大小とトランジスタTrのオン／オフの関係を記せ． 
(b)   vcom の大小と次の2つの値の大小の関係を記せ． 
　　1) ダイオードの両端電圧vD の平均値 
        2) モータの回転数vω 
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Step7 レポート課題(2) 
通流率δ=2/3のときの降圧チョッパによるDCモータ駆動回路の指令電圧vcom，トラン
ジスタ駆動電圧vPWM，ダイオード両端電圧vD，電機子電流iaの各波形を求めよ．た
だし，電源電圧VE = 6 [V]，三角波電圧のピーク値Vtp = 3 [v]，電機子抵抗Ra = 2 [Ω], 
電機子インダクタンスLa = 400 [µH]，モータの（直流）逆起電力Vω = 2 [V]，スイッ
チング周期Tsw = 50 [µs] （スイッチング周波数fsw = 20 [kHz]）とする．	 
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