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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　入力された交流を直流に変換して出力する順変換器と、
　前記順変換器が出力した直流をサーボモータおよびスピンドルモータの駆動のための交
流に変換して出力する逆変換器およびその制御部と、
　前記サーボモータおよび前記スピンドルモータの動作を指令するモータ動作指令を出力
する数値制御部と、
を備え、
　前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるとき、前記サ
ーボモータの駆動のために設けられた前記逆変換器により出力される交流を制御するサー
ボモータ用の前記逆変換器制御部および前記スピンドルモータの駆動のために設けられた
前記逆変換器により出力される交流を制御するスピンドルモータ用の前記逆変換器制御部
のうち、前記スピンドルモータ用の逆変換器制御部が、予め前記モータ動作指令で規定さ
れていたトルク指令よりも制限されたトルク指令で前記スピンドルモータが動作するよう
、前記スピンドルモータ用の逆変換器により出力される交流を制御することを特徴とする
モータ制御装置。
【請求項２】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果に基づき、前記順変換器に入力された交流の電
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流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、前記判定手段による
判定結果を前記逆変換器制御部へ通知する通知手段と、を有し、
　前記スピンドルモータ用の逆変換器制御部は、前記判定結果が、前記順変換器に入力さ
れた交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、前記数値制御部か
ら出力された前記モータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指
令で前記スピンドルモータが動作するよう、前記スピンドルモータ用の逆変換器により出
力される交流を制御する請求項１に記載のモータ制御装置。
【請求項３】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果を前記逆変換器制御部へ通知する通知手段と、
を有し、
　前記スピンドルモータ用の逆変換器制御部は、前記検出結果を用いて、前記順変換器に
入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段を有
し、前記判定手段による判定結果が、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力
が所定の範囲外にあることを示す場合は、前記数値制御部から出力された前記モータ動作
指令で規定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令で前記スピンドルモータが
動作するよう、前記スピンドルモータ用の逆変換器により出力される交流を制御する請求
項１に記載のモータ制御装置。
【請求項４】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果に基づき、前記順変換器に入力された交流の電
流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、前記判定手段による
判定結果を前記数値制御部へ通知する通知手段と、を有し、
　前記数値制御部は、前記判定結果が、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電
力が所定の範囲外にあることを示す場合は、予め前記モータ動作指令で規定されていたト
ルク指令よりも制限されたトルク指令で前記スピンドルモータが動作するよう、前記モー
タ動作指令を変更して出力する請求項１に記載のモータ制御装置。
【請求項５】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果を前記数値制御部へ通知する通知手段と、を有
し、
　前記数値制御部は、前記検出結果を用いて、前記順変換器に入力された交流の電流もし
くは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段を有し、前記判定結果が、前記
順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合、予
め前記モータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令で前記ス
ピンドルモータが動作するよう、前記モータ動作指令を変更して出力する請求項１に記載
のモータ制御装置。
【請求項６】
　工具もしくはワークの回転を行うスピンドルモータと輪郭軌跡の制御に用いるサーボモ
ータとを用いて切削加工を行う工作機械におけるモータ制御装置であって、
　入力された交流を直流に変換して出力する順変換器と、
　前記順変換器が出力した直流を前記スピンドルモータの駆動のための交流に変換して出
力するスピンドルモータ用逆変換器およびその制御部と、
　前記順変換器が出力した直流を前記サーボモータの駆動のための交流に変換して出力す
るサーボモータ用逆変換器およびその制御部と、
　前記スピンドルモータおよび前記サーボモータの動作を指令するモータ動作指令を出力
する数値制御部と、
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を備え、
　前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合、非切削
加工中は、前記スピンドルモータ用逆変換器制御部が、予め前記モータ動作指令で規定さ
れていたトルク指令よりも制限されたトルク指令で前記スピンドルモータが動作するよう
、前記スピンドルモータ用逆変換器により出力される交流を制御し、切削加工中は、前記
サーボモータ用逆変換器制御部が、予め前記モータ動作指令で規定されていた回転速度指
令よりも制限された回転速度指令で前記サーボモータが動作するよう、前記サーボモータ
用逆変換器により出力される交流を制御することを特徴とするモータ制御装置。
【請求項７】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果に基づき、前記順変換器に入力された交流の電
流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、前記判定手段による
判定結果を前記数値制御部へ通知する通知手段と、を有し、
　前記数値制御部は、前記判定結果が、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電
力が所定の範囲外にあることを示す場合、非切削加工中は、予め前記モータ動作指令で規
定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令で前記スピンドルモータが動作する
よう、前記スピンドルモータに対する前記モータ動作指令を変更して前記スピンドルモー
タ用逆変換器制御部へ出力し、切削加工中は、予め前記モータ動作指令で規定されていた
回転速度指令よりも制限された回転速度指令で前記サーボモータが動作するよう、前記サ
ーボモータに対する前記モータ動作指令を変更して前記サーボモータ用逆変換器制御部へ
出力する請求項６に記載のモータ制御装置。
【請求項８】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果を前記数値制御部へ通知する通知手段と、を有
し、
　前記数値制御部は、通知された前記検出結果を用いて、前記順変換器に入力された交流
の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段を有し、前記判定結
果が、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示
す場合、非切削加工中は、予め前記モータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制
限されたトルク指令で前記スピンドルモータが動作するよう、前記スピンドルモータに対
する前記モータ動作指令を変更して前記スピンドルモータ用逆変換器制御部へ出力し、切
削加工中は、予め前記モータ動作指令で規定されていた回転速度指令よりも制限された回
転速度指令で前記サーボモータが動作するよう、前記サーボモータに対する前記モータ動
作指令を変更して前記サーボモータ用逆変換器制御部へ出力する請求項６に記載のモータ
制御装置。
【請求項９】
　前記モータ制御装置において、前記順変換器は順変換器制御部を備え、
　前記順変換器制御部は、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する
検出手段と、前記検出手段による検出結果に基づき、前記順変換器に入力された交流の電
流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、前記判定手段による
判定結果を前記スピンドル用逆変換器制御部および前記数値制御部へ通知する通知手段と
、を有し、
　通知された前記判定結果が、前記順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定
の範囲外にあることを示す場合、非切削加工中は、前記スピンドルモータ用逆変換制御部
が、前記数値制御部から出力された前記モータ動作指令で規定されていたトルク指令より
も制限されたトルク指令で前記スピンドルモータが動作するよう、前記スピンドルモータ
用逆変換器により出力される交流を制御し、切削加工中は、前記数値制御部が、予め前記
モータ動作指令で規定されていた回転速度指令よりも制限された回転速度指令で前記サー
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ボモータが動作するよう、前記サーボモータに対する前記モータ動作指令を変更して前記
サーボモータ用逆変換器制御部へ出力する請求項６に記載のモータ制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、入力された交流を直流に変換して出力したのちさらにモータの駆動のための
交流に変換してモータへ供給するモータ制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　工作機械システムにおいては、工作機械の駆動軸ごとにモータを有し、これらモータを
モータ制御装置により駆動制御する。例えば、工具もしくはワークの回転にはスピンドル
モータが用いられ、輪郭軌跡の制御にはサーボモータが用いられる。モータ制御装置は、
工作機械の駆動軸を駆動する駆動軸数分のモータに対し、モータの速度、トルク、もしく
は回転子の位置を指令し制御する。
【０００３】
　モータ制御装置は、入力された交流を直流に変換して出力する順変換器と、順変換器が
出力した直流をモータの駆動のための所望の周波数の交流に変換して出力する逆変換器と
、当該逆変換器の交流側に接続されたモータについての、速度、トルク、もしくは回転子
の位置などモータの動作に関するモータ動作指令を出力する数値制御部と、を備える。
【０００４】
　逆変換器は、工作機械における複数の駆動軸に対応してそれぞれ設けられる各モータご
とに駆動電力を供給してモータを駆動制御するために、モータの個数と同数個設けられる
。各逆変換器には逆変換器制御部がそれぞれ内蔵されており、逆変換器制御部は、数値制
御部が出力したモータ動作指令にしたがってモータが動作するよう、逆変換器により出力
される交流を制御する。一方、順変換器は、モータ制御装置のコストや占有スペースを低
減する目的で、複数の逆変換器に対して１個設けられることが多い。
【０００５】
　大出力でモータを回転させたりする場合などのように、逆変換器からモータへ大容量の
交流電力を供給する場合、順変換器から逆変換器へも大容量の電力を供給しなければなら
ないので、順変換器の交流側に過大な電流が流れる可能性がある。例えば安全装置が取り
付けられている場合は、順変換器の許容出力を超える出力が逆変換器側から要求されると
、この安全装置が作動し、順変換器の交流入力側に許容量を超えた過大な電流が流れるこ
とを防ぐためモータ制御装置がアラーム停止する。
【０００６】
　例えば空気調和機では、交流入力側に設けられた電源ブレーカが作動しないようにする
ために、空気調和機に入力される交流電流を抑えるような装置がいくつか提案されている
。
【０００７】
　例えば、入力された交流を直流に変換して出力したのち、さらに圧縮機の駆動のための
交流に変換する回路を有する空気調和機において、入力される交流電流に関する制限値を
設定し、入力される交流電流が制限値を超えたら、その差分だけ制限値を段階的に下げる
ことにより、圧縮機の駆動のための交流の出力周波数を下げ、圧縮機を低能力状態で運転
させることで、空気調和機に入力される交流電流を抑える技術がある（例えば、特許文献
１参照。）。
【０００８】
　上述の特許文献１以外にも、入力された交流を直流に変換して出力したのちさらに圧縮
機の駆動のための交流に変換する回路を有する空気調和機において、ＡＣ／ＤＣ変換回路
の交流側の入力電流と直流側の出力電圧を監視し、直流側の出力電圧が下がったときに、
ＤＣ／ＡＣ変換器が出力する交流の出力周波数を下げ、圧縮機を低い回転速度で運転する
ことで、空気調和機に入力される交流電流を抑える技術がある（例えば、特許文献２およ
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び３参照。）。
【０００９】
　上述の空気調和機以外の分野でも、交流側のモータによる過大なパワーの持ち出しに起
因する電源側の過電流の発生を防ぐ装置が提案されている。例えば、電気自動車の分野で
は、直流電源側の許容負荷を超えるパワーの持ち出しをモータ側から要求されたときに、
破綻しないようモータ出力に制限をかける技術が提案されている（例えば、特許文献４参
照。）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１０】
【特許文献１】特開平４－１０６３４８号公報
【特許文献２】特公平７－１０１９８号公報
【特許文献３】特開２０１０－２３３３０４号公報
【特許文献４】特許第４１１１１３８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１１】
　モータ制御装置が上述のようにアラーム停止すると、このモータ制御装置が駆動制御す
るモータが組み込まれた工作機械の処理全体のみならず、加工製品にもその影響が広く及
ぶ。例えば、アラーム停止したモータ制御装置を再起動するには、アラーム停止の原因と
なった事象をまずは取り除く必要があり、そして、アラーム停止により他の工作機械に何
らかの問題が生じていないかあるいはアラーム停止により加工製品に欠陥が生じたかなど
といった点検も必要であり、さらには、途中で停止した工具やワークを初期位置に戻すと
いった作業も必要になるなど、再起動に時間がかかり、時間的、経済的および人的な損害
は甚大である。
【００１２】
　このようなことから、モータ制御装置のアラーム停止を回避するために、従来は、モー
タ制御装置の設計の際、当該順変換器に接続される全ての逆変換器を最大出力で動作させ
た場合に当該順変換器が供給すべき電力を出力することができるような順変換器を選定し
ていた。このようなやり方で順変換器を選定すれば、順変換器の出力が不足することはな
いので順変換器の交流入力側には許容量を超えた過大な電流が流れることはない。しかし
ながら、全ての逆変換器が同時に最大出力を出す運用がほとんどないと考えられる工作機
械では、必要以上に順変換器の容量が大きくなり、設置スペースおよびコストの点で不利
であるという問題がある。
【００１３】
　これについては、全ての逆変換器が同時に最大出力を出すことはほとんどないと考えら
れる場合は、想定されるモータの運転状況から逆変換器に要求される最大出力を予測し、
これら逆変換器がこの予測最大出力を出力することができるような順変換器を選定すると
いった対応が考えられる。しかしながら、この想定が誤っていたり、あるいは万一想定外
のモータの運転状況が発生した場合には、選定した順変換器の許容出力を超えることがあ
り、順変換器の交流入力側に許容量を超えた過大な電流が流れてモータ制御装置がアラー
ム停止する可能性を排除することはできない。
【００１４】
　また、上述の特許文献１～３に記載された技術は、空気調和機に関するものであるが、
空気調和機の交流入力側（すなわち順変換器の交流入力側）の電流のみならず、順変換器
の直流出力側の電圧を監視しなければならないので、検出部に関する構成が複雑になり、
設置スペースが大きくなり、コストも高くなる。また、上述の特許文献１～３に記載され
た技術は交流出力側の出力周波数を下げることによってモータの回転速度を下げているが
、工作機械システムにおいては、モータの回転速度を下げると工作精度を下げる結果とな
る。なお、上述の特許文献４に記載された技術は、直流電源を入力とするものであるので
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、入力された交流を直流に変換して出力したのちさらに交流に変換してモータを駆動する
ものには適用することはできない。
【００１５】
　従って本発明の目的は、上記問題に鑑み、入力された交流を直流に変換して出力したの
ちさらにモータの駆動のための交流に変換してモータへ供給するモータ制御装置において
、順変換器の交流側に許容量を超えた過大な電流が流れることを防ぐことができる、構造
が容易で低コストおよび省スペースのモータ制御装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【００１６】
　上記目的を実現するために、本発明によれば、モータ制御装置は、入力された交流を直
流に変換して出力する順変換器およびその制御部と、順変換器が出力した直流をモータの
駆動のための交流に変換して出力する逆変換器およびその制御部と、モータの動作を指令
するモータ動作指令を出力する数値制御部と、を備え、逆変換器制御部は、順変換器に入
力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるとき、予めモータ動作指令で規定
されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令でモータが動作するよう、逆変換器に
より出力される交流を制御する。
【００１７】
　本発明の第１の態様によれば、モータ制御装置は、順変換器により出力される直流を制
御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電流もし
くは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果に基づき、順変換器に入力され
た交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、判定手段
による判定結果を逆変換器制御部へ通知する通知手段と、を有し、逆変換器制御部は、上
記判定結果が、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあること
を示す場合は、数値制御部から出力されたモータ動作指令で規定されていたトルク指令よ
りも制限されたトルク指令でモータが動作するよう、逆変換器により出力される交流を制
御する。
【００１８】
　本発明の第２の態様によれば、モータ制御装置は、順変換器により出力される直流を制
御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電流もし
くは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果を逆変換器制御部へ通知する通
知手段と、を有し、逆変換器制御部は、上記検出結果を用いて、順変換器に入力された交
流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段を有し、判定手段
による判定結果が、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある
ことを示す場合は、数値制御部から出力されたモータ動作指令で規定されていたトルク指
令よりも制限されたトルク指令でモータが動作するよう、逆変換器により出力される交流
を制御する。
【００１９】
　本発明の第３の態様によれば、モータ制御装置は、順変換器により出力される直流を制
御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電流もし
くは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果に基づき、順変換器に入力され
た交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、判定手段
による判定結果を数値制御部へ通知する通知手段と、を有し、数値制御部は、上記判定結
果が、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場
合は、予めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令でモ
ータが動作するよう、モータ動作指令を変更して出力する。
【００２０】
　本発明の第４の態様によれば、モータ制御装置は、順変換器により出力される直流を制
御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電流もし
くは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果を数値制御部へ通知する通知手
段と、を有し、数値制御部は、上記検出結果を用いて、順変換器に入力された交流の電流
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もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段を有し、上記判定結果が、
順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合、予
めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令でモータが動
作するよう、モータ動作指令を変更して出力する。
【００２１】
　また、本発明の第５の態様によれば、モータ制御装置によりサーボモータおよびスピン
ドルモータを駆動制御する場合において、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力
が所定の範囲外にあるとき、サーボモータの駆動のために設けられた逆変換器により出力
される交流を制御するサーボモータ用逆変換器制御部およびスピンドルモータの駆動のた
めに設けられた逆変換器により出力される交流を制御するスピンドルモータ用逆変換器制
御部のうち、スピンドルモータ用逆変換器制御部が、予めモータ動作指令で規定されてい
たトルク指令よりも制限されたトルク指令でモータが動作するよう、逆変換器により出力
される交流を制御する。
【００２２】
　また、本発明の第６の態様によれば、工具もしくはワークの回転を行うスピンドルモー
タと輪郭軌跡の制御に用いるサーボモータとを用いて切削加工を行う工作機械におけるモ
ータ制御装置は、入力された交流を直流に変換して出力する順変換器と、順変換器が出力
した直流をスピンドルモータの駆動のための交流に変換して出力するスピンドルモータ用
逆変換器およびその制御部と、順変換器が出力した直流をサーボモータの駆動のための交
流に変換して出力するサーボモータ用逆変換器およびその制御部と、スピンドルモータお
よびサーボモータの動作を指令するモータ動作指令を出力する数値制御部と、を備え、順
変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合、非切削加工中は
、スピンドルモータ用逆変換器制御部が、予めモータ動作指令で規定されていたトルク指
令よりも制限されたトルク指令でスピンドルモータが動作するよう、スピンドルモータ用
逆変換器により出力される交流を制御し、切削加工中は、サーボモータ用逆変換器制御部
が、予めモータ動作指令で規定されていた回転速度指令よりも制限された回転速度指令で
サーボモータが動作するよう、サーボモータ用逆変換器により出力される交流を制御する
。
【００２３】
　上述の第６の態様においては、モータ制御装置は、順変換器により出力される直流を制
御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電流もし
くは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果に基づき、順変換器に入力され
た交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、判定手段
による判定結果を数値制御部へ通知する通知手段と、を有し、数値制御部は、上記判定結
果が、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場
合、非切削加工中は、予めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限された
トルク指令でスピンドルモータが動作するよう、スピンドルモータに対するモータ動作指
令を変更してスピンドルモータ用逆変換器制御部へ出力し、切削加工中は、予めモータ動
作指令で規定されていた回転速度指令よりも制限された回転速度指令でサーボモータが動
作するよう、サーボモータに対するモータ動作指令を変更してサーボモータ用逆変換器制
御部へ出力するようにしてもよい。
【００２４】
　また、上述の第６の態様においては、モータ制御装置は、順変換器により出力される直
流を制御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電
流もしくは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果を数値制御部へ通知する
通知手段と、を有し、数値制御部は、通知された検出結果を用いて、順変換器に入力され
た交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段を有し、判定
結果が、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す
場合、非切削加工中は、予めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限され
たトルク指令でスピンドルモータが動作するよう、スピンドルモータに対するモータ動作
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指令を変更してスピンドルモータ用逆変換器制御部へ出力し、切削加工中は、予めモータ
動作指令で規定されていた回転速度指令よりも制限された回転速度指令でサーボモータが
動作するよう、サーボモータに対するモータ動作指令を変更してサーボモータ用逆変換器
制御部へ出力するようにしてもよい。
【００２５】
　また、上述の第６の態様においては、モータ制御装置は、順変換器により出力される直
流を制御する順変換器制御部を備え、順変換器制御部は、順変換器に入力された交流の電
流もしくは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果に基づき、順変換器に入
力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、判
定手段による判定結果をスピンドル用逆変換器制御部および数値制御部へ通知する通知手
段と、を有し、通知された判定結果が、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が
所定の範囲外にあることを示す場合、非切削加工中は、スピンドルモータ用逆変換制御部
が、数値制御部から出力されたモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限さ
れたトルク指令でスピンドルモータが動作するよう、逆変換器により出力される交流を制
御し、切削加工中は、数値制御部が、予めモータ動作指令で規定されていた回転速度指令
よりも制限された回転速度指令でサーボモータが動作するよう、サーボモータに対するモ
ータ動作指令を変更してサーボモータ用逆変換器制御部へ出力するようにしてもよい。
【発明の効果】
【００２６】
　本発明によれば、入力された交流を直流電力に変換して出力したのち、さらにモータの
駆動のための交流に変換してモータへ供給するモータ制御装置において、順変換器の交流
入力側に許容量を超えた過大な電流が流れることを防ぐことができる、構造が容易で低コ
ストおよび省スペースのモータ制御装置を実現することができる。
【００２７】
　本発明によれば、モータ制御装置は、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が
所定の範囲外にあるとき、予めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限さ
れたトルク指令でモータが動作するよう、逆変換器により出力される交流を制御するので
、順変換器の交流入力側に許容量を超えた過大な電流が流れることを防ぐことができる。
すなわち、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるときは、
予めモータ動作指令で規定されていた正常時のトルク指令よりも制限されたトルク指令（
すなわち正常時のトルク指令よりも低いトルク値のトルク指令）でモータが動作するよう
制御するので、モータの消費電力が減少し、この結果、逆変換器側から要求される電力が
減少するので、順変換器に入力される交流の電流もしくは電力も減少する。
【００２８】
　したがって、本発明によれば、例えば大出力でモータを回転させたりするなどのように
逆変換器からモータへ大容量の交流電力を供給する場合に、順変換器の許容出力を超える
出力が逆変換器側から要求される状況になっても、順変換器の交流入力側には許容量を超
えた過大な電流は流れないので、モータ制御装置がアラーム停止することはない。このた
め、モータ制御装置が駆動制御するモータが組み込まれた工作機械の処理が停止すること
はなく、工作機械の利用効率を高めることができる。また、モータ制御装置の設計の際に
、モータ制御装置のアラーム停止を回避するために過度に出力が大きい順変換器を選定す
る必要がなくなり、設置スペースおよびコストの点でも有利である。
【００２９】
　上述のように、本発明の第１の態様によれば、順変換器により出力される直流を制御す
る順変換器制御部に、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する検出手段
と、検出手段による検出結果に基づき、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が
所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、判定手段による判定結果を逆変換器制
御部へ通知する通知手段と、が設けられる。また、本発明の第２の態様によれば、順変換
器により出力される直流を制御する順変換器制御部に、順変換器に入力された交流の電流
もしくは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果を逆変換器制御部へ通知す
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る通知手段と、が設けられ、また、逆変換器制御部に、上記検出結果を用いて、順変換器
に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段が
設けられる。また、本発明の第３の態様によれば、順変換器により出力される直流を制御
する順変換器制御部に、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力を検出する検出手
段と、検出手段による検出結果に基づき、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力
が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段と、判定手段による判定結果を数値制御
部へ通知する通知手段がと、が設けられる。また、本発明の第４の態様によれば、順変換
器により出力される直流を制御する順変換器制御部に、順変換器に入力された交流の電流
もしくは電力を検出する検出手段と、検出手段による検出結果を数値制御部へ通知する通
知手段と、が設けられ、また、数値制御部は、上記検出結果を用いて、順変換器に入力さ
れた交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段が設けられ
る。このように、本発明の第１～第４の態様によるモータ制御装置は、構造が容易であり
、低コストおよび省スペースで実現できる。例えば特許文献１～３に記載された技術と比
較しても、本発明の第１～第４の態様は検出部が少ない点で有利である。
【００３０】
　また、本発明の第５の態様によれば、モータ制御装置によりスピンドルモータおよびサ
ーボモータを駆動制御する場合は、順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定
の範囲外にあるとき、スピンドルモータ用逆変換器制御部が、予めモータ動作指令で規定
されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令でスピンドルモータが動作するよう、
スピンドルモータ用逆変換器により出力される交流を制御するので、輪郭軌跡の制御には
関係しないスピンドルモータの回転トルクの大きさを制限することになり、したがって輪
郭軌跡の制御の形状精度に影響を与えずに本発明による上述の効果を享受することができ
る。
【００３１】
　また、本発明の第５の態様によっても、本発明の第１～第４の態様のような検出手段、
判定手段および通知手段を設けることで、構造が容易であり、低コストおよび省スペース
のモータ制御装置を実現することができる。
【００３２】
　また、本発明の第６の態様によれば、工具もしくはワークの回転を行うスピンドルモー
タと輪郭軌跡の制御に用いるサーボモータとを用いて切削加工を行う工作機械において、
順変換器に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合、非切削加工中
は、スピンドルモータ用逆変換器制御部が、予めモータ動作指令で規定されていたトルク
指令よりも制限された指令トルク（すなわち正常時のトルク指令よりも低いトルク値のト
ルク指令）でスピンドルモータが動作するよう、スピンドルモータ用逆変換器により出力
される交流を制御し、切削加工中は、サーボモータ用逆変換器制御部が、予めモータ動作
指令で規定されていた回転速度指令よりも制限された回転速度指令（すなわち正常時の回
転速度よりも低い回転速度）でサーボモータが動作するよう、サーボモータ用逆変換器に
より出力される交流を制御するので、切削加工中でもスピンドルモータがトルク不足で停
止することはなく、本発明による上述の効果を享受することができる。
【００３３】
　なお、上述のように、特許文献１～３に記載された技術は、監視結果に基づき、圧縮機
に向けて出力される交流（すなわち逆変換器の交流出力）の周波数を下げることで、空気
調和機を低能力状態で運転するものであるので、圧縮機の動作状態を積極的に制御するも
のではないが、本発明は、モータの動作状態に応じて、トルクもしくは回転速度を制御す
るので、よりきめ細かな制御を実現することができる。また、本発明の第５および第６の
態様によれば、スピンドルモータおよびサーボモータを有する工作機械システムにおいて
、上述の特許文献１～３に記載された技術のようにスピンドルモータを駆動するための交
流の出力周波数すなわち回転速度および出力トルクを下げるものではないので、切削動作
自体に影響を与えることはない。
【図面の簡単な説明】
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【００３４】
【図１】本発明の第１の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。
【図２】本発明の第１の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャート
である。
【図３】本発明の第２の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。
【図４】本発明の第２の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャート
である。
【図５】本発明の第３の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。
【図６】本発明の第３の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャート
である。
【図７】本発明の第４の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。
【図８】本発明の第４の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャート
である。
【図９】本発明の第５の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。
【図１０】本発明の第５の実施例によるモータ制御装置内の数値制御部の動作フローを示
すフローチャートである。
【図１１】本発明の第６の実施例の第１の具体例によるモータ制御装置を示すブロック図
である。
【図１２】本発明の第６の実施例の第１の具体例によるモータ制御装置内の数値制御部の
動作フローを示すフローチャートである。
【図１３】本発明の第６の実施例の第２の具体例によるモータ制御装置を示すブロック図
である。
【図１４】本発明の第６の実施例の第２の具体例によるモータ制御装置内の数値制御部の
動作フローを示すフローチャートである。
【図１５】本発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置を示すブロック図
である。
【図１６】本発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置内のスピンドルモ
ータ用逆変換器制御部の動作フローを示すフローチャートである。
【図１７】本発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置内の数値制御部の
動作フローを示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００３５】
　以下図面を参照して、本発明による逆変換機制御部を有するモータ制御装置について、
第１～第６の実施例を挙げて説明する。しかしながら、本発明は、図面又は以下に説明さ
れる実施形態に限定されるものではないことを理解されたい。
【００３６】
　図１は、本発明の第１の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。以降、
異なる図面において同じ参照符号が付されたものは同じ機能を有する構成要素であること
を意味するものとする。
【００３７】
　本発明の第１の実施例および後述する本発明の第２～６の実施例では、これら実施例に
共通の構成要素として、モータ制御装置１は、三相の交流入力電源１０から入力された交
流を直流に変換して出力する順変換器１１と、順変換器１１が出力した直流をモータ２の
駆動のための交流に変換して出力する逆変換器１２と、モータ２の動作を指令するモータ
動作指令を出力する数値制御部１５と、逆変換器１２内に設けられ、モータ動作指令にし
たがってモータ２が動作するよう、逆変換器１２により出力される交流を制御する逆変換
器制御部１４と、順変換器１１内に設けられ、順変換器１１により出力される直流を制御
する順変換器制御部１３と、を備える。そして、逆変換器制御部１４は、順変換器１１に
入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるとき、予めモータ動作指令で規
定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令でモータが動作するよう、逆変換器
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１２により出力される交流を制御する。
【００３８】
　このように、本発明の第１～第６の実施例によれば、順変換器１１に入力された交流の
電流もしくは電力が所定の範囲外にあるとき、予めモータ動作指令内のトルク指令で規定
されていた正常時の回転トルクよりも低い回転トルクでモータ２が動作するので、モータ
２の消費電力が減少する。
【００３９】
　このように、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある
ときは、数値制御部１５が本来指令していた動作レベル（回転トルク）よりも低い動作レ
ベル（回転トルク）でモータ２は動作するようになる。トルク指令の制限は、例えば、数
値制御部１５が本来指令していたトルク指令に、上限値を設けてこれを超える分をカット
したり、あるいは０％より大きく１００％未満の比率を乗算したりすることにより実現す
ればよい。
【００４０】
　本発明の第１の実施例では、上述のモータ動作指令の制限を実現するために、図１に示
すように、順変換器制御部１３に、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力を
検出する検出手段２１と、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器１１に入力さ
れた交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段２２と、判
定手段２２による判定結果を逆変換器制御部１４へ通知する通知手段２３と、を設ける。
検出手段２１は、検出すべきものが交流電流である場合は、順変換器１１の交流入力側に
設置された電流検出器により検出された交流電流をその検出結果とし、検出すべきものが
交流電力である場合は、順変換器１１の交流入力側に設置された電流検出器により検出さ
れた交流電流および電圧検出器により検出された交流電圧から交流電力を算出し、これを
検出結果とする。順変換器制御部１３と逆変換器制御部１４との間には通信路が設けられ
、順変換器制御部１３内の通知手段２３により出力された上記判定結果は、この通信路を
経て逆変換器制御部１４へ伝送される。
【００４１】
　逆変換器制御部１４は、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしく
は電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、数値制御部１５から出力されたモータ動
作指令で規定されていたトルク指令よりも制限されたトルク指令でモータ２が動作するよ
う、逆変換器１２により出力される交流を制御する。これにより、順変換器１１に入力さ
れた交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるときは、予めモータ動作指令で規定さ
れていた正常時のトルクよりも低いトルクでモータ２が動作するよう制御するので、モー
タ２の消費電力が減少し、この結果、逆変換器１２側から要求される電力も減少するので
、順変換器１１に入力される交流の電流もしくは電力も減少する。つまり、本発明によれ
ば、例えば大出力でモータを回転させるなどのように逆変換器からモータへ大容量の交流
電力を供給する場合に、順変換器の許容出力を超える出力が逆変換器側から要求される状
況になっても、順変換器の交流側に許容量を超えた過大な電流は流れないので、モータ制
御装置がアラーム停止することはない。
【００４２】
　図２は、本発明の第１の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャー
トである。
【００４３】
　ステップＳ１０１において、順変換器制御部１３内の検出手段２１は、順変換器１１に
入力された交流の電流もしくは電力を検出する。次いでステップＳ１０２において、順変
換器制御部１３内の判定手段２２は、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器１
１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する。次いで
ステップＳ１０３において、順変換器制御部１３内の通知手段２３は、判定手段２２によ
る判定結果を逆変換器制御部１４へ通知する。次いでステップＳ１０４において、逆変換
器制御部１４は、順変換器制御部１３から通信路を介して、判定手段２２による判定結果
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を受信する。ステップＳ１０５において、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交
流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、ステップＳ１０６へ進み
、逆変換器制御部１４は、予めモータ動作指令で規定されていたトルクよりも低いトルク
でモータ２が動作するよう、数値制御部１５から受信したモータ動作指令であるトルク指
令を制限する。ステップＳ１０７では、逆変換器制御部１４は、このモータ動作指令に従
い、逆変換器１２内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのスイッチング信号を
出力する。
【００４４】
　図３は、本発明の第２の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。本発明
の第２の実施例によるモータ制御装置１の構成要素のうち、順変換器１１、逆変換器１２
および数値制御部１５は、図１を参照して説明した本発明の第１の実施例と同様であるの
で、説明は省略する。また、本発明の第２の実施例により得られる効果も、上述の第１の
実施例と同様であるので、ここでは、第１の実施例と異なる部分について説明する。
【００４５】
　本発明の第２の実施例では、順変換器制御部１３に、順変換器１１に入力された交流の
電流もしくは電力を検出する検出手段２１と、検出手段２１による検出結果を逆変換器制
御部１４へ通知する通知手段２３と、を設け、逆変換器制御部１４には、上記検出結果を
用いて、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否か
を判定する判定手段３１を設ける。検出手段２１は、検出すべきものが交流電流である場
合は、電流検出器により検出された交流電流をその検出結果とし、検出すべきものが交流
電力である場合は、電流検出器により検出された交流電流と電圧検出器により検出された
交流電圧とから交流電力を算出し、これを検出結果とする。順変換器制御部１３と逆変換
器制御部１４との間には通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通知手段２３により
出力された上記検出結果は、この通信路を経て逆変換器制御部１４へ伝送される。逆変換
器制御部１４は、判定手段３１による判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流
もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、予めモータ動作指令で規定されて
いたトルク指令よりも制限されたトルク指令でモータ２が動作するよう、逆変換器１２に
より出力される交流を制御する。これにより、上述の第１の実施例と同様の効果を得るこ
とができる。
【００４６】
　図４は、本発明の第２の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャー
トである。
【００４７】
　ステップＳ２０１において、順変換器制御部１３内の検出手段２１は、順変換器１１に
入力された交流の電流もしくは電力を検出する。次いでステップＳ２０２において、順変
換器制御部１３内の通知手段２３は、検出手段２１による検出結果を逆変換器制御部１４
へ通知する。次いでステップＳ２０３において、逆変換器制御部１４は、順変換器制御部
１３から通信路を介して、検出手段２１による検出結果を受信する。次いでステップＳ２
０４において、逆変換器制御部１４は、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器
１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する。ステ
ップＳ２０５において、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは
電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、ステップＳ２０６へ進み、逆変換器制御部
１４は、予めモータ動作指令で指令された回転トルクよりも低い回転トルクでモータ２が
動作するよう、数値制御部１５から受信したモータ動作指令であるトルク指令を制限する
。ステップＳ２０７では、逆変換器制御部１４は、このモータ動作指令に従い、逆変換器
１２内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのスイッチング信号を出力する。
【００４８】
　図５は、本発明の第３の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。本発明
の第３の実施例によるモータ制御装置１の構成要素のうち、順変換器１１、逆変換器１２
および逆変換器制御部１４は、図１を参照して説明した本発明の第１の実施例と同様であ
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るので、説明は省略する。また、本発明の第３の実施例により得られる効果も、上述の第
１の実施例（および第２の実施例）と同様である。
【００４９】
　本発明の第３の実施例では、順変換器制御部１３に、順変換器１１に入力された交流の
電流もしくは電力を検出する検出手段２１と、検出手段２１による検出結果に基づき、順
変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する
判定手段２２と、判定手段２２による判定結果を数値制御部１５へ通知する通知手段２３
と、を設ける。検出手段２１は、検出すべきものが交流電流である場合は、電流検出器に
より検出された交流電流をその検出結果とし、検出すべきものが交流電力である場合は、
電流検出器により検出された交流電流と電圧検出器により検出された交流電圧とから交流
電力を算出し、これを検出結果とする。順変換器制御部１３と数値制御部１５との間には
通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通知手段２３により出力された上記判定結果
は、この通信路を経て数値制御部１５へ伝送される。
【００５０】
　数値制御部１５は、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電
力が所定の範囲外にあることを示す場合は、予めモータ動作指令で規定されていたトルク
指令よりも制限された（すなわち低い値の）トルク指令でモータ２が動作するよう、モー
タ動作指令を変更して出力する。このモータ動作指令に基づいて逆変換器制御部１４は、
逆変換器１２が出力する交流を制御することにより、上述の第１の実施例と同様の効果を
得ることができる。
【００５１】
　図６は、本発明の第３の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャー
トである。
【００５２】
　ステップＳ３０１において、順変換器制御部１３内の検出手段２１は、順変換器１１に
入力された交流の電流もしくは電力を検出する。次いでステップＳ３０２において、順変
換器制御部１３内の判定手段２２は、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器１
１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する。次いで
ステップＳ３０３において、順変換器制御部１３内の通知手段２３は、判定手段２２によ
る判定結果を数値制御部１５へ通知する。次いでステップＳ３０４において、数値制御部
１５は、順変換器制御部１３から通信路を介して、判定手段２２による判定結果を受信す
る。ステップＳ３０５において、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流
もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、ステップＳ３０６へ進み、数値制
御部１５は、予めモータ動作指令で指令された回転トルクよりも低い回転トルクでモータ
２が動作するよう、モータ動作指令を変更する。次いでステップＳ３０７において、数値
制御部１５はトルク指令を逆変換器制御部１４へ出力する。すなわち、順変換器１１に入
力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲内にあることを示す場合は、正常時のトル
ク指令を出力し、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあ
ることを示す場合は、上記のように制限されたトルク指令を出力する。次いでステップＳ
３０８において、逆変換器制御部１４は、通信路を介して数値制御部１５からトルク指令
を受信する。ステップＳ３０９では、逆変換器制御部１４は、モータ動作指令に従い、逆
変換器１２内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのスイッチング信号を出力す
る。
【００５３】
　図７は、本発明の第４の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。本発明
の第４の実施例によるモータ制御装置１の構成要素のうち、順変換器１１、逆変換器１２
および逆変換器制御部１４は、図１を参照して説明した本発明の第１の実施例と同様であ
るので、説明は省略する。また、本発明の第４の実施例により得られる効果も、上述の第
１の実施例（ならびに第２および第３の実施例）と同様である。
【００５４】
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　本発明の第４の実施例では、順変換器制御部１３に、順変換器１１に入力された交流の
電流もしくは電力を検出する検出手段２１と、検出手段２１による検出結果を数値制御部
１５へ通知する通知手段２３と、を設ける。検出手段２１は、検出すべきものが交流電流
である場合は、電流検出器により検出された交流電流をその検出結果とし、検出すべきも
のが交流電力である場合は、電流検出器により検出された交流電流と電圧検出器により検
出された交流電圧とから交流電力を算出し、これを検出結果とする。順変換器制御部１３
と数値制御部１５との間には通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通知手段２３に
より出力された上記検出結果は、この通信路を経て数値制御部１５へ伝送される。
【００５５】
　数値制御部１５は、上記検出結果を用いて、順変換器１１に入力された交流の電流もし
くは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段４１を有する。数値制御部１５
は、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外
にあることを示す場合、予めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも制限され
た（すなわち低い値の）トルク指令でモータ２が動作するよう、モータ動作指令を変更し
て出力する。逆変換器制御部１４は、このモータ動作指令に基づいて、逆変換器１２が出
力する交流を制御することにより、上述の第１の実施例と同様の効果を得ることができる
。
【００５６】
　図８は、本発明の第４の実施例によるモータ制御装置の動作フローを示すフローチャー
トである。
【００５７】
　ステップＳ４０１において、順変換器制御部１３内の検出手段２１は、順変換器１１に
入力された交流の電流もしくは電力を検出する。次いでステップＳ４０２において、順変
換器制御部１３内の通知手段２３は、通信路を介して検出手段２１による検出結果を数値
制御部１５へ通知する。次いでステップＳ４０３において、数値制御部１５は、順変換器
制御部１３から通信路を介して、検出手段２１による検出結果を受信する。次いでステッ
プＳ４０４において、数値制御部１５内の判定手段４１は、検出手段２１による検出結果
に基づき、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否
かを判定する。ステップＳ４０５において、上記判定結果が、順変換器１１に入力された
交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、ステップＳ４０６へ進
み、数値制御部１５は、予めモータ動作指令で指令された回転トルクよりも低い回転トル
クでモータ２が動作するよう、モータ動作指令を変更する。次いでステップＳ４０７にお
いて、数値制御部１５はトルク指令を逆変換器制御部１４へ出力する。すなわち、順変換
器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲内にあることを示す場合は、正
常時のトルク指令を出力し、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の
範囲外にあることを示す場合は、上記のように正常時のときよりも低いトルク指令を出力
する。次いでステップＳ４０８において、逆変換器制御部１４は、通信路を介して数値制
御部１５からトルク指令を受信する。ステップＳ４０９では、逆変換器制御部１４は、モ
ータ動作指令に従い、逆変換器１２内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのス
イッチング信号を出力する。
【００５８】
　次に説明する本発明の第５および第６の実施例は、上述の第１～第４の実施例によるモ
ータ制御装置を工具もしくはワークの回転を行うスピンドルモータと輪郭軌跡の制御に用
いるサーボモータとを用いて切削加工を行う工作機械におけるモータ制御装置に適用した
ものである。なお、ここでは、１個のスピンドルモータおよび１個のサーボモータをモー
タ制御装置で駆動制御する場合について説明するが、スピンドルモータおよびサーボモー
タの各個数はあくまでも一例であり、本発明を限定するものではない。
【００５９】
　図９は、本発明の第５の実施例によるモータ制御装置を示すブロック図である。本発明
の第５の実施例および後述する本発明の第６の実施例では、工具もしくはワークの回転を
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行うスピンドルモータ２－１と輪郭軌跡の制御に用いるサーボモータ２－２とを用いて切
削加工を行う工作機械におけるモータ制御装置１は、これら実施例に共通の構成要素とし
て、交流入力電源１０から入力された交流を直流に変換して出力する順変換器１１と、順
変換器１１が出力した直流をスピンドルモータ２－１の駆動のための交流に変換して出力
するスピンドルモータ用逆変換器１２－１と、順変換器１１が出力した直流をサーボモー
タ２－２の駆動のための交流に変換して出力するサーボモータ用逆変換器１２－２と、ス
ピンドルモータ２－１およびサーボモータ２－２の動作を指令するモータ動作指令を出力
する数値制御部１５と、スピンドルモータ用逆変換器１２－１内に設けられ、モータ動作
指令にしたがってスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピンドルモータ用逆変換器
１２－１により出力される交流を制御するスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１と
、サーボモータ用逆変換器１２－２内に設けられ、モータ動作指令にしたがってサーボモ
ータ２－２が動作するよう、サーボモータ用逆変換器１２－２により出力される交流を制
御するサーボモータ用逆変換器制御部１４－２と、順変換器１１内に設けられ、順変換器
１１により出力される直流を制御する順変換器制御部１３と、を備える。
【００６０】
　本発明の第５の実施例では、上述した第３の実施例の場合と同様、順変換器制御部１３
に、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力を検出する検出手段２１と、検出
手段２１による検出結果に基づき、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が
所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段２２と、判定手段２２による判定結果を数
値制御部１５へ通知する通知手段２３と、を設ける。検出手段２１は、検出すべきものが
交流電流である場合は、電流検出器により検出された交流電流をその検出結果とし、検出
すべきものが交流電力である場合は、電流検出器により検出された交流電流と電圧検出器
により検出された交流電圧とから交流電力を算出し、これを検出結果とする。順変換器制
御部１３と数値制御部１５との間には通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通知手
段２３により出力された上記判定結果は、この通信路を経て数値制御部１５へ伝送される
。
【００６１】
　数値制御部１５は、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外
にあるとき、スピンドルモータ２－１の駆動のために設けられたスピンドルモータ用逆変
換器１２－１により出力される交流を制御するスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－
１およびサーボモータ２－２の駆動のために設けられたサーボモータ用逆変換器１２－２
により出力される交流を制御するサーボモータ用逆変換器制御部１４－２のうち、スピン
ドルモータ用逆変換器制御部１４－１が、数値制御部１５から出力されたモータ動作指令
で規定されていたトルク指令よりも低いトルク指令でモータが動作するよう、スピンドル
モータ用逆変換器１２－１により出力される交流を制御する。ここで、順変換器１１に入
力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合にスピンドルモータ用逆変換
器制御部１４－１において出力されるトルク指令は、本発明の第３の実施例のように数値
制御部１５においてトルク指令を変更する形式としてもよく、あるいは本発明の第１の実
施例のように数値制御部１５から受信したトルク指令をスピンドルモータ用逆変換器制御
部１４－１において制限するようにしてもよい。
【００６２】
　図１０は、本発明の第５の実施例によるモータ制御装置内の数値制御部の動作フローを
示すフローチャートである。本発明の第５の実施例によるモータ制御装置１内の順変換器
制御部１３の動作については図６に示した第３の実施例において説明したとおりであるの
で説明は省略する。
【００６３】
　ステップＳ５０１において、数値制御部１５は、順変換器制御部１３から通信路を介し
て、判定手段２２による判定結果を受信する。ステップＳ５０２において、上記判定結果
が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す
場合は、ステップＳ５０３へ進み、そうではない場合はステップＳ５０４へ進む。ステッ
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プＳ５０３において、数値制御部１５は、予めモータ動作指令で指令された回転トルクよ
りも低い回転トルクでスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピンドルモータ２－１
に対するモータ動作指令を変更する。ステップＳ５０４では、各モータ動作指令をスピン
ドルモータ用逆変換器制御部１４－１およびサーボモータ用逆変換器制御部１４－２へ出
力する。スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１は、受信したモータ動作指令に従い
、スピンドルモータ用逆変換器１２－１内のスイッチング素子のオンオフを制御するため
のスイッチング信号を出力し、サーボモータ用逆変換器制御部１４－２は、受信したモー
タ動作指令に従い、サーボモータ用逆変換器１２－２内のスイッチング素子のオンオフを
制御するためのスイッチング信号を出力する。
【００６４】
　本発明の第５の実施例によれば、モータ制御装置１によりスピンドルモータ２－１およ
びサーボモータ２－２を駆動制御する場合は、順変換器１１に入力された交流の電流もし
くは電力が所定の範囲外にあるとき、スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１が、数
値制御部１５から出力されたモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも低い値の
トルク指令でスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピンドルモータ用逆変換器１２
－１により出力される交流を制御することで、輪郭軌跡の制御には関係しないスピンドル
モータ２－１の回転トルクを制限するので、サーボモータ２－２で行う輪郭軌跡の制御の
形状精度に影響を与えずに、本発明の第１～第４の実施例による上述の効果を享受するこ
とができる。
【００６５】
　図１１は、本発明の第６の実施例の第１の具体例によるモータ制御装置を示すブロック
図である。本発明の第６の実施例の第１の具体例および後述する第２および第３の具体例
によるモータ制御装置１では、非切削加工中に順変換器１１に入力された交流の電流もし
くは電力が所定の範囲外にある場合は、スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１が、
予めモータ動作指令で指令されていた回転トルクよりも制限された（すなわち低い）回転
トルクでスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピンドルモータ用逆変換器１２－１
により出力される交流を制御する。一方、切削加工中に順変換器１１に入力された交流の
電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合は、サーボモータ用逆変換器制御部１４－２
が、予めモータ動作指令で指令されていた回転速度よりも制限された回転速度でサーボモ
ータ２－２が動作するよう、サーボモータ用逆変換器１２－２により出力される交流を制
御する。なお、回転速度指令の制限は、数値制御部１５が本来指令していた回転速度指令
に、上限値を設けてこれを超える分をカットしたり、あるいは０％より大きく１００％未
満の比率を乗算したりすることにより実現すればよい。
【００６６】
　このように、本発明の第６の実施例の第１～第３の具体例において、順変換器１１に入
力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合にモータ動作指令に規定され
た動作レベル（回転トルクもしくは回転速度）の制限を行うモータを、非切削加工中はス
ピンドルモータ２－１の回転トルクとし、切削加工中はサーボモータ２－２の回転速度（
送り速度）としたのは次の理由による。すなわち、工具もしくはワークの回転を行うスピ
ンドルモータ２－１と輪郭軌跡の制御に用いるサーボモータ２－２とを用いて切削加工を
行う工作機械において、重切削を行っている際に、順変換器１１に入力された交流の電流
もしくは電力が所定の範囲外にある場合に仮にスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－
１でトルク指令の制限を行うと、トルク不足からスピンドルモータ２－１が停止してしま
い、これ以上切削加工が継続できなくなる可能性がある。そこで、切削加工中に順変換器
１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合には、スピンドルモ
ータ用逆変換器制御部１４－１でトルク指令を制限するのではなく、サーボモータ用逆変
換器制御部１４－２でサーボモータ２－２の送り速度についての指令すなわち回転速度指
令を下げることで、切削加工中にスピンドルモータ２－１の切削負荷を下げ、モータが停
止するような事態を回避しながら、順変換器１１の交流側に許容量を超えた過大な電流が
流れることを防ぐ。一方、非切削加工中は、順変換器１１に入力された交流の電流もしく
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は電力が所定の範囲外にある場合にスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１でトルク
指令を制限しても、加減速トルクが制限され、加減速時間が延びるなどの状況にはなるも
のの、それは加工には問題は生じない。
【００６７】
　ここで、本発明の第６の実施例の第１の具体例では、図１１に示すように、順変換器制
御部１３に、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力を検出する検出手段２１
と、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器１１に入力された交流の電流もしく
は電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段２２と、判定手段２２による判定
結果を数値制御部１５へ通知する通知手段２３と、を設ける。順変換器制御部１３と数値
制御部１５との間には通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通知手段２３により出
力された上記判定結果は、この通信路を経て数値制御部１５へ伝送される。
【００６８】
　数値制御部１５は、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電
力が所定の範囲外にあることを示す場合、非切削加工中は、予めモータ動作指令で指令さ
れていた回転トルクよりも制限された（すなわち低い）回転トルクでスピンドルモータ２
－１が動作するよう、スピンドルモータ２－１に対するモータ動作指令を変更してスピン
ドルモータ用逆変換器制御部１４－１へ出力し、切削加工中は、予めモータ動作指令で指
令されていた回転速度よりも制限された回転速度でサーボモータ２－２が動作するよう、
サーボモータ２－２に対するモータ動作指令を変更してサーボモータ用逆変換器制御部１
４－２へ出力する。
【００６９】
　図１２は、本発明の第６の実施例の第１の具体例によるモータ制御装置内の数値制御部
の動作フローを示すフローチャートである。本発明の第６の実施例の第１の具体例による
モータ制御装置１内の順変換器制御部１３の動作については図６に示した第３の実施例に
おいて説明したとおりであるので説明は省略する。
【００７０】
　ステップＳ６０１において、数値制御部１５は、順変換器制御部１３から通信路を介し
て、判定手段２２による判定結果を受信する。ステップＳ６０２において、上記判定結果
が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す
場合は、ステップＳ６０３へ進み、そうではない場合はステップＳ６０６へ進む。ステッ
プＳ６０３において、数値制御部１５は、現在、切削加工中にあるか否かを判定する。切
削加工中である場合はステップＳ６０５へ進み、非切削加工中である場合はステップＳ６
０４へ進む。ステップＳ６０４では、数値制御部１５は、予めモータ動作指令で指令され
ていた回転トルクよりも低い回転トルクでスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピ
ンドルモータ２－１に対するモータ動作指令を変更する。ステップＳ６０５では、数値制
御部１５は、予めモータ動作指令で指令されていた回転速度よりも低い回転速度でサーボ
モータ２－２が動作するよう、サーボモータ２－２に対するモータ動作指令を変更する。
ステップＳ６０６では、各モータ動作指令をスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１
およびサーボモータ用逆変換器制御部１４－２へ出力する。スピンドルモータ用逆変換器
制御部１４－１は、受信したモータ動作指令に従い、スピンドルモータ用逆変換器１２－
１内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのスイッチング信号を出力し、サーボ
モータ用逆変換器制御部１４－２は、受信したモータ動作指令に従い、サーボモータ用逆
変換器１２－２内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのスイッチング信号を出
力する。
【００７１】
　上述の本発明の第６の実施例の第１の具体例では、順変換器１１に入力された交流の電
流もしくは電力が所定の範囲外にある判定手段２２を順変換器制御部１３内に設けたが、
本発明の第６の実施例の第２の具体例では、この判定手段を、図７を参照して説明した本
発明の第４の実施例のように数値制御部１５内に設ける。図１３は、本発明の第６の実施
例の第２の具体例によるモータ制御装置を示すブロック図である。
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【００７２】
　図１３に示すように、本発明の第６の実施例の第２の具体例では、順変換器制御部１３
に、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力を検出する検出手段２１と、検出
手段２１による検出結果を数値制御部１５へ通知する通知手段２３と、を設ける。順変換
器制御部１３と数値制御部１５との間には通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通
知手段２３により出力された上記検出結果は、この通信路を経て数値制御部１５へ伝送さ
れる。
【００７３】
　数値制御部１５は、上記検出結果を用いて、順変換器１１に入力された交流の電流もし
くは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段４１を有する。数値制御部１５
は、判定手段４１による判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力
が所定の範囲外にあることを示す場合、非切削加工中は、予めモータ動作指令で規定され
ていたトルク指令よりも低いトルク指令でスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピ
ンドルモータ２－１に対するモータ動作指令を変更してスピンドルモータ用逆変換器制御
部１４－１へ出力し、また、切削加工中は、予めモータ動作指令で規定されていた回転速
度指令よりも低い値の回転速度指令でサーボモータ２－２が動作するよう、サーボモータ
２－２に対するモータ動作指令を変更してサーボモータ用逆変換器制御部１４－２へ出力
する。
【００７４】
　図１４は、本発明の第６の実施例の第２の具体例によるモータ制御装置内の数値制御部
の動作フローを示すフローチャートである。本発明の第６の実施例の第２の具体例による
モータ制御装置１内の順変換器制御部１３の動作については図８に示した第４の実施例に
おいて説明したとおりであるので説明は省略する。
【００７５】
　ステップＳ７０１において、数値制御部１５は、順変換器制御部１３から通信路を介し
て、検出手段２１による検出結果を受信する。次いでステップＳ７０２において、数値制
御部１５内の判定手段４１は、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器１１に入
力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する。ステップＳ７
０３において、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所
定の範囲外にあることを示す場合は、ステップＳ７０４へ進み、そうではない場合はステ
ップＳ７０７へ進む。ステップＳ７０４において、数値制御部１５は、現在、切削加工中
にあるか否かを判定する。切削加工中である場合はステップＳ７０６へ進み、非切削加工
中である場合はステップＳ７０５へ進む。ステップＳ７０５では、数値制御部１５は、予
めモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも低い値のトルクでスピンドルモータ
２－１が動作するよう、スピンドルモータ２－１に対するモータ動作指令を変更する。ス
テップＳ７０６では、数値制御部１５は、予めモータ動作指令で規定されていた回転速度
指令よりも低い値の回転速度指令でサーボモータ２－２が動作するよう、サーボモータ２
－２に対するモータ動作指令を変更する。ステップＳ７０７では、各モータ動作指令をス
ピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１およびサーボモータ用逆変換器制御部１４－２
へ出力する。スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１は、受信したモータ動作指令に
従い、スピンドルモータ用逆変換器１２－１内のスイッチング素子のオンオフを制御する
ためのスイッチング信号を出力し、サーボモータ用逆変換器制御部１４－２は、受信した
モータ動作指令に従い、サーボモータ用逆変換器１２－２内のスイッチング素子のオンオ
フを制御するためのスイッチング信号を出力する。
【００７６】
　上述の本発明の第６の実施例の第１の具体例では、順変換器１１に入力された交流の電
流もしくは電力が所定の範囲外にある判定手段２２による判定結果を通知手段２３により
数値制御部１５へ通知したが、本発明の第６の実施例の第３の具体例では、この判定手段
２２による判定結果を、通知手段２３により数値制御部１５およびスピンドルモータ用逆
変換器制御部１４－１へ通知する。この理由は次の通りである。工具もしくはワークの回
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転を行うスピンドルモータ２－１と輪郭軌跡の制御に用いるサーボモータ２－２とを用い
て切削加工を行う工作機械におけるモータ制御装置１においては、スピンドルモータ２－
１を駆動する交流を供給するスピンドルモータ用逆変換器１２－１の交流変換動作を制御
するプログラムはスピンドルモータ用逆変換器１２－１内のスピンドルモータ用逆変換器
制御部１４－１に設けられている場合があり、サーボモータ２－２を駆動する交流を供給
するサーボモータ用逆変換器１２－２の交流変換動作を制御するプログラムは数値制御部
１５に設けられている場合がある。そこで、本発明の第６の実施例の第３の具体例では、
判定手段２２による判定結果を、通知手段２３により数値制御部１５およびスピンドルモ
ータ用逆変換器制御部１４－１へ通知するようにする。これにより、順変換器１１に入力
された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある場合、切削加工中はスピンドルモー
タ用逆変換器制御部１４－１を介してスピンドルモータ２－１に対するトルク指令を制限
し、非切削加工中は数値制御部１５からサーボモータ２－２に対する回転速度に関する指
令を制限する。
【００７７】
　図１５は、本発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置を示すブロック
図である。図１５に示すように、本発明の第６の実施例の第３の具体例では、順変換器制
御部１３に、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力を検出する検出手段２１
と、検出手段２１による検出結果に基づき、順変換器１１に入力された交流の電流もしく
は電力が所定の範囲外にあるか否かを判定する判定手段２２と、判定手段２２による判定
結果をスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１および数値制御部１５へ通知する通知
手段２３と、を設ける。順変換器制御部１３とスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－
１および数値制御部１５との間には通信路が設けられ、順変換器制御部１３内の通知手段
２３により出力された上記判定結果は、この通信路を経てスピンドルモータ用逆変換器制
御部１４－１および数値制御部１５へ伝送される。
【００７８】
　スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１は、通知された判定結果が、順変換器１１
に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示す場合、非切削加工
中は、数値制御部１５から出力されたモータ動作指令で規定されていたトルク指令よりも
低いトルク指令でスピンドルモータ２－１が動作するよう、スピンドルモータ用逆変換器
１２－１により出力される交流を制御する。また、数値制御部１５は、通知された判定結
果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあることを示
す場合、切削加工中は、予めモータ動作指令で規定されていた回転速度指令よりも低い回
転速度指令でサーボモータ２－２が動作するよう、サーボモータ２－２に対するモータ動
作指令を変更してサーボモータ用逆変換器制御部１４－２へ出力する。
【００７９】
　図１６は、本発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置内のスピンドル
モータ用逆変換器制御部の動作フローを示すフローチャートである。また、図１７は、本
発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置内の数値制御部の動作フローを
示すフローチャートである。本発明の第６の実施例の第３の具体例によるモータ制御装置
１内の順変換器制御部１３の動作については図６に示した第３の実施例において説明した
とおりであるので説明は省略する。
【００８０】
　図１６のステップＳ８０１において、スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１は、
順変換器制御部１３から通信路を介して、判定手段２２による判定結果を受信する。ステ
ップＳ８０２において、上記判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは
電力が所定の範囲外にあることを示す場合は、ステップＳ８０３へ進み、そうではない場
合はステップＳ８０５へ進む。ステップＳ８０３において、スピンドルモータ用逆変換器
制御部１４－１は、数値制御部１５から得られる情報に基づき、現在、切削加工中にある
か否かを判定する。切削加工中である場合はステップＳ８０５へ進み、非切削加工中であ
る場合はステップＳ８０４へ進む。ステップＳ８０４では、スピンドルモータ用逆変換器
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制御部１４－１は、予めモータ動作指令で指令されていた回転トルクよりも低い回転トル
クでスピンドルモータ２－１が動作するよう、数値制御部１５から受信したトルク指令を
低い値に制限する。ステップＳ８０５では、スピンドルモータ２－１に対する各モータ動
作指令をスピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１へ出力する。スピンドルモータ用逆
変換器制御部１４－１は、受信したモータ動作指令に従い、スピンドルモータ用逆変換器
１２－１内のスイッチング素子のオンオフを制御するためのスイッチング信号を出力する
。
【００８１】
　図１７のステップＳ９０１において、数値制御部１５は、順変換器制御部１３から通信
路を介して、判定手段２２による判定結果を受信する。ステップＳ９０２において、上記
判定結果が、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にあるこ
とを示す場合は、ステップＳ９０３へ進み、そうではない場合はステップＳ９０５へ進む
。ステップＳ９０３において、数値制御部１５は、現在、切削加工中にあるか否かを判定
する。切削加工中である場合はステップＳ９０４へ進み、非切削加工中である場合はステ
ップＳ９０５へ進む。ステップＳ９０４では、数値制御部１５は、予めモータ動作指令で
規定されていた回転速度指令よりも低い値の回転速度指令でサーボモータ２－２が動作す
るよう、サーボモータ２－２に対するモータ動作指令を変更する。ステップＳ９０５では
、サーボモータ２－２に対する各モータ動作指令をサーボモータ用逆変換器制御部１４－
２へ出力する。サーボモータ用逆変換器制御部１４－２は、受信したモータ動作指令に従
い、サーボモータ用逆変換器１２－２内のスイッチング素子のオンオフを制御するための
スイッチング信号を出力する。
【００８２】
　このように、順変換器１１に入力された交流の電流もしくは電力が所定の範囲外にある
場合、非切削加工中は、スピンドルモータ用逆変換器制御部１４－１が、予めモータ動作
指令で規定されていたトルク指令よりも低いトルク指令でスピンドルモータ２－１が動作
するよう、スピンドルモータ用逆変換器１２－１により出力される交流を制御し、切削加
工中は、サーボモータ用逆変換器制御部１４－２が、予めモータ動作指令で規定されてい
た回転速度指令よりも低い回転速度指令でサーボモータ２－２が動作するよう、サーボモ
ータ用逆変換器１２－２により出力される交流を制御するので、切削加工中でもスピンド
ルモータ２－１がトルク不足で停止することなく、本発明の第１～第４の実施例による上
述の効果を享受することができる。また、本発明の第６の実施例においても、本発明の第
１～第４の実施例のような検出手段、判定手段および通知手段を設けることで、構造が容
易であり、低コストおよび省スペースのモータ制御装置を実現することができる。
【産業上の利用可能性】
【００８３】
　本発明は、工作機械の駆動軸ごとにモータを有する工作機械システムにおいて、これら
モータ（スピンドルモータおよびサーボモータ）を、入力された交流を直流に変換する順
変換器と、順変換器から出力された直流を各モータの駆動電力としてそれぞれ供給される
交流に変換する逆変換器と、を有するモータ制御装置で駆動する場合に適用することがで
きる。また、本発明は、工作機械以外にも、その他の産業機械、あるいは各種ロボット内
のモータを駆動するモータ制御装置にも適用することができる。
【符号の説明】
【００８４】
　１　　モータ制御装置
　２　　モータ
　２－１　　スピンドルモータ
　２－２　　サーボモータ
　１０　　交流入力電源
　１１　　順変換器
　１２　　逆変換器
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　１２－１　　スピンドルモータ用逆変換器
　１２－２　　サーボモータ用逆変換器
　１３　　順変換器制御部
　１４　　逆変換器制御部
　１４－１　　スピンドルモータ用逆変換器制御部
　１４－２　　サーボモータ用逆変換器制御部
　１５　　数値制御部
　２１　　検出手段
　２２、３１、４１　　判定手段
　２３　　通知手段

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図９】 【図１０】
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【図１３】 【図１４】
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【図１７】
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