
　車載部品の多くに採用されるモータ制御と車載通信に対応するプラットフォーム構築を
図る。モデルベース開発によりモータのモデル化，コントローラ設計を行う手法を確立す
るとともに，モデルケースとして台車型倒立振子制御を開発した。また，車載通信テンプ
レートとして，CANバス経由によるモータの駆動制御環境を構築した。
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　次世代自動車開発に向けて，エレクトロニクス化に対応した自社製品（車載電子モジュー
ル）開発に取組む県内部品サプライヤーのために，自動車業界標準であるモデルベース開
発による製品開発を支援するプラットフォーム（要素技術・開発環境）を構築する。
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EMI（電磁波障害）の対策

　車載部品開発に利用可能なプラットフォームを開発した。
(１) モデルベース開発のモデルケースとして，
　 台車型倒立振子制御システムを開発した。
(２) DCモータ，ブラシレスDCモータの駆動モデル，
　 制御手法として，PID制御や現代制御理論を使った
　 フィードバック制御などをモデル化した。
(３) ブラシレスDCモータ・センサレス駆動ドライバを
　 試作した。
(４) CANを用いた試験的車載ネットワーク環境を
　 構築した。

台車型倒立振子制御システム
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センサレス駆動ブロック図と試作ドライバ 試験的車載ネットワーク環境

　この技術を用い，受託研究・
技術指導を実施した。

【本技術の応用例】
　車載補機類を始めとした
　モータ駆動回路の試作・設計
　モータパラメータ同定・評価

車載電子モジュール用プラットフォームの開発
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