
 
 2025/7/23 Ver.3.2 

 

12V単相 BLDCモーター・プリドライバ 
MT1110 

Datasheet 

 

©2024 Mitsumi co., Ltd. All rights reserved. The contents of this document are subject to change without notice. The details listed here are 

not a guarantee. 

MITSUMI ELECTRIC CO., LTD. Semiconductor Business div. 
 https://product.minebeamitsumi.com/en/product/category/ics/ 1 

 

概要 

 MT1110は 12V電源電圧用の単相 BLDCモーターのプリドライバ ICです。入力 PWMデューティに応じた出
力 PWMデューティの設定は IC内部の不揮発性メモリ（NVM）に保存されており、この PWMデューティの入出
力特性をモーターの仕様・特性に合わせて設定内容を選択することが可能です。また、出力の電流位相をモニ
ターしてフィードバックすることで、設定パラメータ不要で自動の進角制御を行ないます。これらの機能により各
種モーターをその仕様・用途に最適な特性に調整し、高効率・低騒音で駆動することが可能になります。 
さらに、MT1110に印加する制御用電源と出力 FETに印加する駆動用電源を分けて、駆動用電源電圧を

24V/48Vにすることで 24V/48V用モーターを駆動させることができ、より広い範囲のモーターアプリケーション
に対応することが可能になります。 

 

特徴 

 単相全波プリドライバ IC（上側 P-FET／下側 N-FET用） 

 自動進角制御機能内蔵 

 PWM入力デューティ 0%時、スタンバイモード（消費電流 0.5mA以下） 

 PWMデューティ入力 (1.8 KHz to 40 KHz) 

 出力デューティ遷移時間調整機能 

 ソフトスタート機能 

 PWMソフトスイッチ 

 電流リミッタ回路内蔵 

 ロック保護及び自動復帰機能内蔵 

 FG及び RD信号出力選択可 

 組み込み EPROM(不揮発性メモリ) 

 不揮発性メモリへのパラメータ設定を書き込み（１回のみ） 

 小型パッケージ（SQFN-12DA/DB） 

 鉛フリー及びハロゲンフリー 

 
 

アプリケーション 
 ゲーム機器用冷却ファン 
 サーバー冷却ファン 

 デスクトップ PC用冷却ファン 

 電源ユニット冷却ファン 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

ブロック図 
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図 1 ブロック図 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

ピン配置 
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図 2 ピン配置図（上面図） 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

端子説明 

表 1  端子表 

端子番号 ピン名称 タイプ 端子説明 

1 GH1 O 上側外付けパワーFETゲート駆動出力（1） 

2 VCC I 電源供給端子 

3 VDD I 5Vレギュレータ出力およびデジタル系及びアナログ系回路電源供給端子 

4 IN1 I ホール信号入力端子（1） 

5 IN2 I ホール信号入力端子（2） 

6 FG O モーター回転信号出力（FGまたは RD） 

7 PWM I モーター回転速度制御信号入力端子 

8 SNS I 出力電流検出用抵抗接続端子 

9 GND - GND端子 

10 GH2 O 上側外付けパワーFETゲート駆動出力（2） 

11 GL2 O 下側外付けパワーFETゲート駆動出力（2） 

12 GL1 O 下側外付けパワーFETゲート駆動出力（1） 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

端子内部等価回路図 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

絶対最大定格 

(特記なき場合 / Ta=25℃)  

項目 記号 最小 最大 単位 

最大印加電圧 (VCC端子) VCCMAX  20 V 

最大出力電圧 (GH1/GL1/GH2/GL2端子) VOUTMAX  20 V 

最大出力電流 (GH1/GL1/GH2/GL2端子) IOUTMAX  100 mA 

VDD端子最大負荷電流 IREGMAX  10 mA 

IN1/IN2端子最大入力電圧 VINMAX  5.5 V 

PWM端子最大入力電圧 VPWMMAX  20 V 

FG端子耐圧 VFGMAX  20 V 

FG端子最大負荷電流 IFGMAX  7.5 mA 

許容消費電力 Pdmax  0.95 W 

動作周囲温度 TOPE -40 105 ℃ 

保存周囲温度 TSTG -55 150 ℃ 

最大ジャンクション温度 Tjmax  150 ℃ 

鉛フリー半田付けリード温度  TSLD  255 ℃ 

ESD耐圧 (HBM) ESDHBM -2000 2000 V 

 

note1: 最大出力電流 (GH1/GL1/GH2/GL2端子)は 1usec以内のピーク値． 

note2: 指定基板はトロイダル形状（外径Φ53mm、内径 Φ20mm、厚さ 1.0mm）、ガラスエポキシ 2層基板、表面と裏面に 1/2 

オンスの銅配線 

note3: MSL：3 (IPC/JEDEC基準：J-STD-020A) 

note４: 鉛フリー半田付けリード温度は 30秒以内での温度とする．当社半田実装技術マニュアルを参照． 

note5: ESD HBMは JEDEC標準の JESD22-A114に基づく. 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

熱特性 

項目 記号 最小 標準 最大 単位 

熱抵抗 (θja) RθJA  130  ℃/W 

熱抵抗 (θjc) (ケース表面)  RψJT  8.7  ℃/W 

 

note1: 指定基板はトロイダル形状（外径Φ53mm、内径 Φ20mm、厚さ 1.0mm）、ガラスエポキシ 2層基板、表面と裏面に 1/2 

オンスの銅配線 

 

推奨動作範囲 

(特記なき場合 / Ta=25℃) 

項目 記号 最小 標準 最大 単位 

VCC入力電圧 VCCTYP  12  V 

VCC動作電圧範囲 1 VCCOPE1 6.0  16 V 

VCC動作電圧範囲 2 VCCOPE2 3.9  6.0 V 

PWM入力周波数範囲 fPWM 1.8  40 kHz 

PWM最小入力パルス幅 TWPWM  100  ns 

IN1入力電圧範囲 VIN1 0  VDD V 

IN2入力電圧範囲 VIN2 0.3  0.55*VDD V 

 

note1:  VCC動作電圧範囲 2においては、通常、VCC＝3.9Vまでモーターは回転しますが、VCC電圧低下時の電気的特性は変

わる可能性があります。 

note2:  PWM入力周波数範囲においては、電気的特性「PWM入力分解能」の 8bitを実現する範囲とします。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

電気的特性 

 (特記なき場合 / VCC=12V, Ta=25℃) 

項目 記号 条件 最小 標準 最大 単位 

消費電流 

ICCSTB PWM入力=0%   0.5 mA 

ICCOP 定常動作時  2.8 5.5 mA 

GH1/GH2出力リーク電流 IHOLK 
下側オフ時, 
VGH=VCC=16V 

  10 uA 

GH1/GH2出力下側オン抵抗 RHOL-ON Io=10mA  30 80 Ω 

GL1/GL2出力上側オン抵抗 RLOH-ON Io=10mA  130 300 Ω 

GL1/GL2出力下側オン抵抗 RLOL-ON Io=10mA  30 80 Ω 

ゲート駆動出力 PWM周波数 fPWMO  40.8 48 55.2 kHz 

PWM端子 Lレベル入力電圧 VPWML  0  0.8 V 

PWM端子 Hレベル入力電圧 VPWMH  2.3  VDD V 

PWM入力分解能 ∆PWM fPWM<27.5KHz  8  bit 

PWM入力バイアス電流 IPWMIN PWM = 0V 12 25 50 uA 

FG端子 Lレベル電圧 VFGL IFG=5mA  0.1 0.3 V 

FG端子リーク電流 IFGLK VFG=VCC=16V   1 uA 

VDD端子出力電圧 VDD  4.5 5.0 5.5 V 

VDD端子出力電圧負荷特性 ∆VDDLD IDDO = -5mA  20 50 mV 

ロック検知時間 1  (回転時) TLD1   0.3  s 

ロック検知時間 2 (起動時) TLD2   0.7  s 

ロック停止解除時間 1 TLRoff1 1～4回目  3.5  s 

ロック再起動時間 TLRon   0.7  s 

ロック再起動時間比 1 RLR1 
RLR1= TLRoff1/TLRon 
（1～4回目） 

 5  - 

ロック停止解除時間 2 TLRoff2 5回目以降  14  s 

ロック再起動時間比 2 RLR2 
RLR2=TLRoff2/TLRon 
（5回目以降） 

 20  - 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

項目 記号 条件 最小 標準 最大 単位 

過熱保護検出温度 TTSD (設計保証値) 150 180  ℃ 

過熱保護検出温度ヒステリシ
ス 

∆TTSD (設計保証値)  40  ℃ 

電流リミッタ検出電圧 VCL SNS電圧 90 100 110 mV 

ホール入力バイアス電流 IHIN IN1, IN2 = 0V -1 0 1 uA 

ホール入力感度 ∆VHIN  40   mV 

UVLO検出電圧 VUVDET VCC電圧 3.1 3.4 3.6 V 

UVLO解除電圧 VUVRLS VCC電圧 3.3 3.6 3.9 V 

 
Note1: ロック検知時間 1(回転時)に関しては、50rpm以下でモーター回転時(相切り替え周期が 0.3秒以上)にロック保護が働きま

す． 
Note2: ロック検知時間 2(起動時)に関しては、モーター起動後 0.7秒間モーターが回転しないとロック保護が働きます． 

Note3:  ロック停止解除時間 2及びロック再起動時間比 2に関しては、モーターロック状態が長時間続いた時、5回目のオフ時間以

降はロック停止周期が変わります． 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

機能説明 

起動状態 
VCCが印加されると MT1110はアクティブになります。PWM端子の入力が High デューティ＝0%であることを検出すると、ICはス

タンバイモードに移行し、レギュレータを含むすべての出力をオフします。 

PWM端子に速度制御信号が入力されると ICの状態がドライブモードに移行して、VDD出力がアクティブになり、内部設定パラメ

ータに応じたモーター回転制御を開始します。ゲート駆動出力論理はホール信号により決まります。モーター駆動開始時においては、

ソフトスタート機能によりゲート駆動出力の出力デューティが徐々に増加し、不要な突入電流を抑制します。 ソフトスタート機能が実行

された後、ICは定常回転モードになり、PWMピンの入力信号により定速制御できます。 

 

外部 PWM信号が NFETのオープンドレインで入力される場合、Hレベルを生成するためには図 4-1のように VDDから整流ダイオ

ードを介して抵抗でプルアップするようにしてください。この表 4-1に記載の数値はあくまでも参考値となりますので、各モーターユニッ

トの設計時にはそれらの値を充分ご検討した上で決定してください。 

さらに、モーターユニットの耐性を上げる目的で外部端子と PWMピンの間に保護素子／回路を挿入する場合には、電気的特性に

記載の項目「PWM端子 Lレベル入力電圧」および「PWM端子 Hレベル入力電圧」を満足するよう、保護素子の値や回路に十分注意

してください。 

 
 

ソフトスタート 
PWM端子に目標出力デューティが 0%より大きい速度制御信号を入力すると、ICはソフトスタートモードを実行しながらモーターを

駆動します。このモードでは、出力デューティは、出力デューティの 4%から開始される所定の勾配で徐々に増加します。そしてやがて

モーターは回転し始めますが、ソフトスタートモードは最低でも 16回の FG切替が来るまで継続します。 

ソフトスタートモードの解除は、IC内部のレジスタによって、出力デューティまたは回転速度に対して条件が設定されます。ICは出

力デューティと回転速度を監視して、FG切替が 16回行われた後に設定された解除条件のいずれかに達するとソフトスタートモード

が解除されます（図 3-1および図 3-2）。 

また、定常回転モードにおいてモーターが完全に停止した場合、その次に起こる起動（再起動）動作は上記と同様ソフトスタートモ

ードから起動します。 
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図 3-1 ソフトスタートシーケンス（ソフトスタート期間内に解除条件に達した場合） 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 
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図 3-2 ソフトスタートシーケンス（ソフトスタート期間後に解除条件に達した場合） 

 

ソフトスタートモードでの出力周波数は 48kHzに固定されています。  

ソフトスタートモードのリリース条件とリリース時間は、以下のレジスタによって個別に設定されます。 

「SS_ENDDUTY」 

「SS_ROC」 

図 3-3に各レジスタの設定によるソフトスタートの動作特性を示します。 
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図 3-3 ソフトスタート設定のイメージ図 

 

図 3-3、3-4の各曲線が示すように、ソフトスタートモードの出力デューティは 4％から始まって直線的に増加します。

出力デューティが増加することによりモーターが回転し、その後 MT1110がホール信号の切り替わりを 16回検出して、且

つ回転数が 488rpmに達するかもしくはソフトスタート目標デューティに達していると、MT1110はソフトスタートモー

ドを解除して定常回転モードになります。図 3-4の緑色の曲線は、MT1110がソフトスタート目標デューティに達した後

にホール信号の切り替わりを 16回検出してソフトスタートを解除することを、青色の曲線は 488 rpmをしきい値とする

回転速度も監視していることを、それぞれ示しています。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 
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図 3-4ソフトスタート解除時間の例（SS_ENDDUTY=0） 

 

「SS_ENDDUTY」は表 3-1に示すようにソフトスタート時の目標出力デューティを決定します。ただし、「SS_ROC」が

「0」の場合、ソフトスタート目標出力デューティは PWM入力デューティに依存します。「SS_ROC」は、表 3-1に示す

ようにソフトスタートの期間を決定します。その時間は、「SS_ENDDUTY」設定によって異なるので注意が必要です。 

 

表 3-1 ソフトスタート目標デューティおよびソフトスタート時間設定 

SS_ENDDUTY SS_ROC[2:0] 
ソフトスタート 

目標デューティ [%] 
目標デューティ到達時間 [s] 

0 0 
PWM入力で設定される 

目標デューティ 
(No ramp up) 

0 1 24.0 0.2s 

0 2 24.0 0.5s 

0 3 24.0 1.0s 

0 4 24.0 1.5s 

0 5 24.0 2.0s 

0 6 24.0 3.0s 

0 7 24.0 4.0s 

1 0 
PWM入力で設定される 

目標デューティ 
(No ramp up) 

1 1 79.0 0.5s 

1 2 79.0 1.0s 

1 3 79.0 1.5s 

1 4 79.0 2.0s 

1 5 79.0 3.0s 

1 6 79.0 4.0s 

1 7 79.0 5.0s 

 

ソフトスタート完了後から定常回転モードに移行する場合、目標となる出力 PWMデューティとソフトスタート完了時点

での出力 PWMデューティとの間に差があります。この差はソフトスタートで設定した SS_ENDDUTYと SS_ROCと同じ変

化速度で出力 PWMデューティが増加あるいは減少します。これにより、目標とする出力 PWMデューティの急激な変化に

対しても実際の出力デューティは徐々に変化するため、出力 PWMデューティの変化によるピーク電流や電源側への回生

電流を抑制することができます。 

この機能は、ソフトスタートから定常回転モードへの切り替わり時だけでなく、定常回転モードにおいて入力信号により

目標の PWMデューティが切り替わった場合でも有効になります。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

定常回転と速度制御 
ソフトスタート完了後、ドライバモードは定常回転モードに移行します。このモードでは、回転速度は PWMピンの速度

制御信号によって制御されます。PWM速度制御信号のデューティを変更することにより、出力 PWMデューティを所定の傾

きで変更します。 

速度制御信号のデューティと出力 PWMデューティの関係を図 3-5に示します。 

速度制御信号の周波数範囲は 1.8KHz〜40KHzです。出力 PWMデューティは、入力信号のデューティによって制御されま

す。 出力周波数は 48KHz（typ）に固定されており、速度制御信号の周波数とは関係ありません。 
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図 3-5 速度制御イメージ 

 

出力デューティについては、目標最大デューティと目標最小デューティを個別のレジスタによって調整できます。そし

て、図 3-6に示すように、出力デューティは入力 PWMデューティに対して設定された目標最大デューティと目標最小デュ

ーティの間をリニアに変化します。 
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図 3-6 最大/最小出力デューティ制御イメージ 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

最小デューティはレジスタ「TARGET_L」で設定され、最大デューティはレジスタ「TARGET_H」で設定されます。それ

ぞれのデューティ設定は 0%から 0.2%ステップで 100%まで設定可能で、そのレジスタ値 N[TARGET]は 

N[TARGET] = (要求するデューティ値 [%])／0.2% 

となります。N[TARGET]は、0~500までの数値とし、それ以外の値は設定しないでください。 

また、「TARGET_H」を「TARGET_L」未満に設定しないでください。 

 

また、図 3-7に示すように、出力デューティがリニアに変化する入力 PWMデューティの範囲を設定することが可能です。 
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図 3-7 最大/最小入力デューティ設定イメージ 

 

出力デューティがリニアに変化する範囲の最小の入力デューティはレジスタ「DUTY_L」で設定され、最大の入力デュー

ティはレジスタ「DUTY_H」で設定されます。「DUTY_L」の設定は 0%から 0.39%ステップで 49.6%まで、「DUTY_H」の

設定は 0%から 0.39%ステップで 100%まで設定可能で、それぞれのレジスタ値 N[DUTY]は 

N[DUTY] = (要求するデューティ値 [%])／0.39% 

となります。「DUTY_L」は 0~127までの数値、「DUTY_H」は 0~255までの数値、となります。 

また「DUTY_H」を「DUTY_L」より小さく設定しないでください。 

さらに図 3-8に示すように、「DUTY_L」以下のデューティ、「DUTY_H」以上のデューティでの制御を選択できます。 
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図 3-8 最大/最小状態設定イメージ図  
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

最小デューティ入力での動作について、レジスタ「DUTY_S」にはいくつかのオプションがあります。 「DUTY_S」は、

モーター速度が TARGET_Lを維持し続ける入力 PWMデューティと 0rpmになるデューティのしきい値の設定で、表 3-2に

示す設定値から選択可能です。 

 

表 3-2 DUTY_S設定表 

DUTY_S モーター回転開始／回転停止のデューティ（%） 

0 0 / (停止しない) 

1 0.4 / 0 

2 6.7 / 4.7 

3 (DUTY_L + 1.6%) / (DUTY_L – 0.4) 

 

図 3-9は、「DUTY_S」を使用した速度曲線を示しています。 
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図 3-9 最小速度機能設定イメージ図  

 

入力 PWMデューティが 0%の場合は、入力 0%を検知した後にスタンバイモードに切り替わり、ICは待機時電流

（ICCSTB）のみの消費となります。モーター停止となる 0%以外の PWMデューティが入力された場合は目標回転速度が

0rpmとなりますが、スタンバイモードには切り替わりません。 

また DUTY_Sを 1、2、または 3に設定した場合においてモーターの回転を再開するには、図 3-9に示す通り 2.0%のヒステ

リシスを有していますので、入力デューティを DUTY_S + 2.0％より高く設定する必要があります。 

 

同様に、速度制御入力デューティが「DUTY_H」以上の動作については、レジスタ「FULL」で 2つの選択肢があります。 

1つは「TARGET_H」で指定された出力デューティを維持、もう 1つは 100％出力（フルスピード）です。「TARGET_H」

で指定された出力デューティを維持するモードを選択した場合、速度制御入力デューティが 100%でも「TARGET_H」の出

力デューティを維持することになります。 

 

速度制御入力デューティの変化により目標の PWMデューティが切り替わった場合、目標となる出力 PWMデューティと

その時点での出力 PWMデューティとの間に差があります。この差はレジスタ「DUTY_ROC_REG」で設定される変化速度で

出力 PWMデューティが増加あるいは減少しながら、目標の出力 PWMデューティに到達します。これにより、目標とする

出力 PWMデューティの急激な変化に対しても実際の出力デューティは徐々に変化するため、出力 PWMデューティの変化

によって発生するピーク電流や電源側への回生電流を抑制することができます。DUTY_ROC_REGの設定値は表 3-3に示す

値から選択可能です。表中に記載の「1step」は出力デューティの分解能に相当し、その値は 0.2%になります。また
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

「pulse」は出力 PWMパルスを指します。従って、例えば DUTY_ROC_REG=001を選択した場合、出力 PWMパルスの 32

パルス毎に 0.2%ずつ出力デューティが増加／減少して、目標の出力 PWMデューティに達することになります。 

 

表 3-3 DUTY_ROC_REG設定表 

DUTY_ROC_REG 変化速度 

000 即時に目標値に変化t 

001 1 step / 32 pulse 

010 1 step / 64 pulse 

011 1 step / 128 pulse 

100 1 step / 256 pulse 

101 1 step / 512 pulse 

110 1 step / 768 pulse 

111 1 step / 1024 pulse 

 

目標とする出力 PWMデューティへの変化速度を遅くするほどピーク電流や回生電流をより抑えることができますが、そ

の場合には同時に目標の出力 PWMデューティに到達するまでの時間が長くなりますので、速度制御入力に対するモーター

回転速度の応答性は下がることをご注意ください。 

 
 

ゲート駆動出力 
ゲート駆動用の出力パルスは IC外部で接続されるディスクリートのモーター駆動用 FETを駆動するための信号となりま

す。GL1、GL2はゲート抵抗を介してローサイドの Nch-FETを直接オン／オフすることができます。ハイサイドの出力は図 

4-1、あるいは図 4-2のような外部部品を設定することによって動作します。GH1、GH2がローレベルになった場合にハイ

サイドの Pch-FETのゲート－ソース間抵抗に発生する電圧が Pch-FETのゲートに印加され、Pch-FETがオンします。また、

GH1、GH2がハイインピーダンスになった場合、ハイサイドの Pch-FETのゲート－ソース間抵抗によってゲート電位がプル

アップされ、Pch-FETがオフします。 

出力論理は、モーター駆動出力のハイサイドを固定してローサイド側で PWM動作を行ない、非同期整流で電流を回生す

る論理となっています。表 3-4に、各ゲート出力の真理値表を示します。 

 

表 3-4 ゲート駆動出力真理値表 

ホール入力 PWM出力 
ゲート駆動出力 

GH1 GL1 GH2 GL2 

IN1 > IN2 
駆動 L L Hi-Z H 

回生 L L Hi-Z L 

IN1 < IN2 
駆動 Hi-Z H L L 

回生 Hi-Z L L L 

 

 

出力波形 
出力パルス信号は 0-VCCであり、転流変化時のキックバック電流の影響を抑えるために、転流変化の前後に変調された特

殊 PWM波形によって変化します。この状態の概略は図 3-10の通りです。モーターへの入力電圧波形が台形信号となり、転

流変化時の急激な電圧変化を抑えることでキックバック電流の影響を低減します。転流変化前後のこの PWM信号はソフト

スイッチと呼ばれ、モーター特性に応じたレジスタ設定で周期を調整できます。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

Output PWM pulse High duty-cycle

Virtual output level

Output PWM pulse Low duty-cycle

Virtual output level

Soft switching term Soft switching term
 

図 3-10 出力波形イメージ図 

 

 

ソフトスイッチ設定 

MT1110はソフトスイッチの幅を調整できます。 これは、1つの転流出力幅、「L」（長さ）の 1つの転流幅、および

「S」（ソフトスイッチ）のソフトスイッチ時間の比率で表され、次のように表すことができます。 

ソフトスイッチ幅 [%]=S/L  ×100 

ソフトスイッチのイメージは図 3-11の通りです。 

 

Output PWM pulse

Virtual output level

L (length)

S S

Commutation

start

Commutation

end

 
図 3-11 L(長さ)と S(ソフトスイッチ)のイメージ図 

 

ソフトスイッチ幅は立ち上がり側、立ち下がり側のそれぞれを単独で設定することができます。最大出力デューティ

（TARGET_H）時に対するソフトスイッチ幅をレジスタ SSWHIGH1および 2で、最小出力デューティ（TARGET_L）時に

対するソフトスイッチ幅をレジスタ SSWLOW1および 2でそれぞれ立ち上がりと立ち下がりのソフトスイッチ幅を設定し

ます。各レジスタには 4ビットあり、表 3-5に調整可能な値を示します。 

 

表3-5 ソフトスイッチ幅の調整 

SSWHIGH1, 2, 
SSWLOW1, 2 

S/L比 
SSWHIGH1, 2, 
SSWLOW1, 2 

S/L比 

0000 2.9% 1000 26.4% 

0001 5.9% 1001 29.3% 

0010 8.8% 1010 32.2% 

0011 11.7% 1011 35.2% 

0100 14.6% 1100 38.1% 

0101 17.6% 1101 41.0% 

0110 20.5% 1110 43.9% 

0111 23.4% 1111 46.9% 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

「SSWHIGH1(2)」と「SSWLOW1(2)」を設定すると、他の速度設定のソフトスイッチ幅が線形補間されます。 これらの関

係を図 3-12に示します。ソフトスイッチ幅の設定については、SSWLOW > SSWHIGHとなるように設定する必要がありま

す。 
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図 3-12 ソフトスイッチと出力デューティの関係 

 

 起動時においては回転速度が不安定であるため、回転速度に対応したソフトスイッチを適用することができない。そのた

め、図 3-13に示すような FG切替のタイミングをトリガーとして固定時間のソフトスイッチオン／オフ動作を行ないます。 
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Soft OFF 
switching

Soft ON 
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Soft OFF 
switching
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図 3-13 起動時ソフトスイッチのイメージ図 

（SS_SW_SEL=0、TYPE=Low、RECT_SIDE＝０、DRVMODE=0の場合） 

 
 

FG出力 
FG信号出力はホール信号の交点で決まります。 モーター速度と FG周波数の関係は次式で表されます。 

fFG [Hz] = N/60 × p/2 

N：モーター速度[rpm] 

p：極数 

図 3-14に、ホールセンサー出力と FG出力のタイミングチャートを示します。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

 

 
図 3-14 出力タイミングチャート 

 

 FG端子は、ICの起動直後 330kΩ(最大)で VDDにプルアップされます。その際に FG端子電圧が 2.5V以上であれば定常状

態と判定されて通常のモーター駆動動作に移行します。逆に 2.5V以下で且つ PWM=0Vの場合、ICはテストモードとなって

モーター駆動動作を行ないません。従いまして、確実に定常のモーター駆動動作を行なうようにするために、FG端子に接

続される回路は起動直後 2.5V以上になるように設計してください。 

 例えば図 4-2のように、モーターユニットの耐性を上げる目的で FG信号を外付けの NPNトランジスタを介して外部端子

へ出力する場合、表 4-2の R17、R18のような抵抗値とすることで起動時の電圧を 2.5V以上にすることができます。この表

内の数値はあくまでも参考値となりますので、実際の設計時には各抵抗値を充分ご検討した上で決定してください。 

 FG端子から直接外部へ出力する場合においても、接続先のプルダウン抵抗値や回路について十分ご注意ください。 

 
 

RD出力 
RD（Rotation Detection）は互いのホール信号の交差を検出した場合には所定の論理を出力し、一定期間ホール信号の交

差が無くモーターロックを検知した場合はその反転論理を出力する信号です。 

RD信号は、内部レジスタ TACHSEL の設定により、FG信号と代わって FGピンへ出力されます。また、RD信号の出力論理

についても内部レジスタ TACHSEL により設定可能です。 

 

 RD信号は FGピンから出力されますので、上記の FG出力の項にある記載事項について同様にご注意ください。 

 
 

進角制御 
 モーターの出力電流は、モーターコイルのインダクタンスの影響によりコイルの誘起電圧に対して遅延が発生します。 こ

の遅延によりモーター回転に寄与しないトルクが発生し、回転効率が低下します。 通常、回転速度が高いほどモーターには

大きな電流を流していますので、回転効率の低下は回転速度に比例して増加することになります。 

 一般的な単相モーターにおいては、ホールセンサー信号はコイルの誘起電圧と同期しています。従いまして、モーターの

回転効率の低下を改善するために、ホールセンサー信号よりも早いタイミングで出力の相切替を行なうことで、コイルの誘

起電圧に対する出力電流の遅延をキャンセルすることができます。 この位相進みは「進角制御」と呼ばれます。 例を図 3-

15に示します。 

 図 3-15では、ホールセンサーのゼロクロス点に同期して出力を転流させた場合について、台形波の出力電圧 VOUT1と正

弦波の出力電流 IOUT1をそれぞれ黒で表しています。 一方、赤い線は進角制御を調整したもので、最適な転流タイミング

です。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

 
図 3-15 進角制御と出力電流遅延の関係 

 

MT1110では、レジスタ DL_AUTOで「1」を選択することにより、進角量が自動で制御されます。この出力相の切替タイ

ミングの調整（すなわち進角制御）はレジスタ LA_INTに準じた制御範囲内で、LA_INTに準じた分解能で行なわれます。こ

のような制御を行なうことにより、出力電流の位相をモーターコイルの誘起電圧の位相に上記分解能で合わせこみ、高速回

転時の回転効率を改善させます。 

一方で低速回転時は、モーターコイルに流れる電流が少ないために電流位相の遅延も小さく、回転効率の低下は非常に小

さくなります。このことから、低速回転時では進角制御を行なわずに FG信号に従って出力相の切替を行なうようにしま

す。この進角制御を行なわないようにする回転数は、レジスタ SAMP_RPM_THRESによって設定可能です。モーターの回転

数が SAMP_RPM_THRESによって設定された回転数以下の場合には、出力相の切替は FG信号に同期して行われます。 

さらに、定常回転時の出力相切替の基準となる位相も、レジスタ LA_INITの設定によって FG信号の切替ポイントから前

後にずらすことが可能です。この設定により、上記進角制御における電流位相を合わせこむ目標ポイントは、この LA_INIT

の設定に依存した、FG信号からずれた位置になります。この機能は、起動モードおよびモーターロックからの再起動時に

おいてはオフとなっており、モーターが定常回転モードになるとオンになります。 

起動モードおよびモーターロックからの再起動時においては、進角制御機能および LA_INIT設定はオフとなっており、FG

信号に同期した出力相の切替が行われます。従いまして、モーター起動時に最適な出力位相切替ポイント（ホール信号の位

相）にホールセンサーを設置し、定常回転時はより回転効率が有利となる別の切替ポイントに目標を設定することが可能で

す。 

 

以上より、MT1110による進角制御は、定常回転モードでモーターの回転数が SAMP_RPM_THRESによって設定された回

転数以上の場合、出力電流が正方向に流れ始めるポイントを、FG信号の切替ポイントから LA_INITの設定分だけずれた位

置を目標にして合わせこむようになります。定常回転モードで SAMP_RPM_THRESによって設定された回転数以下の場合に

は、LA_INITの設定に従った位置で出力位相切替が行われます。 

 
 

保護機能 
MT1110には以下の保護機能があります。 

・過熱保護回路(TSD)  

・低電圧保護回路(UVLO)  

・ロック保護(Lock protection) 

・電流リミッタ(CLM)  

保護機能が動作した場合、出力 PWMはオフとなって回生状態になり、コイル電力を消費します。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

過熱保護回路(TSD) 
ICのジャンクション温度が 180ºC(typ)に上昇すると、TSDが機能して PWM動作をする相の出力 FETをオフさせます。 

これによりモーターの駆動電流は遮断されます。その後、140ºC(typ)を下回ると TSDが解除され、通常動作に復帰します。 

TSDが動作した場合のゲート駆動出力の真理値表は表 3-6に示すとおりです。 

 

表 3-6 過熱保護動作真理値表 

TSD 内部 PWM出力論理 実際の PWM出力論理 

未検出 
駆動 駆動 

回生 回生 

検出 
駆動 OFF (非同期整流) 

回生 OFF (非同期整流) 

 

 

低電圧保護回路(UVLO) 
VCC電圧が低レベル（3.4V）になると UVLOが動作し、PWM動作をする相の出力 FETをオフさせます。VCC電圧が 3.6V

以上に回復すると解除されます。UVLOが動作した場合のゲート駆動出力の真理値表は表 3-7に示すとおりです。 

表 3-7 低電圧保護動作真理値表 

UVLO 内部 PWM出力論理 実際の PWM出力論理 

未検出 
駆動 駆動 

回生 回生 

検出 
駆動 OFF (非同期整流) 

回生 OFF (非同期整流) 

 
 
ロック検知及びロック保護(RD) 
モーターがロックされていると、ICがモーターに通電し続けるため、熱が継続的に発生します。一方、ロック保護が機能

している場合、ICがモーター通電をオフにするため、熱は発生しません。 

起動開始から LOCK_TIM_REG1で設定された時間内に FGエッジが検出されなかった場合は、ICはその状態を「モーター

ロック」と判断し、保護機能が働きます。 

また、モーター回転後からモーターロック状態になり、LOCK_TIM_REG2で設定された時間内に FGエッジが検出されな

かった場合は、上記と同様に ICが「モーターロック」と判断し、保護機能が働きます（図 3-16）。 

 

 
図 3-16 ロック保護のタイミングチャート 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

 

LOCK_TIM_REG1、LOCK_TIM_REG2の設定について、表 3-8-1、3-8-2に示します。 

 

表 3-8-1 モーターロック検出時間設定（起動時） 

LOCK TIM REG1 検出時間（起動時） 

0 0.7s 
1 1.0s 
2 1.5s 
3 2.0s 

 

 

表 3-8-2 モーターロック検出時間設定（定常状態） 

LOCK TIM REG2 検出時間（定常状態） 

0 0.3s 
1 0.7s 
2 1.0s 
3 1.5s 

 

 図 3-17は保護時間と保護時間回数の関係を示しています。 ロック保護期間がロック検出時間とアライメント時間の合計

に等しい場合は 3.5秒かかり、保護期間と待機期間の比は約 1：5となります（1回目から 4回目の保護時間）。5回目の保

護時間以降、ロック保護期間は 14秒になり保護期間と待機期間の比は約 1：20となります（5回目の保護時間以降）。 
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図 3-17 保護時間と回数の関係 

 

IC起動時に、外部からの負荷の影響によって既にモーターが回転している（ウインドミル）場合があります。このような

場合に対して、表 3-9に示す通り内部レジスタ WM_DET_DISの設定によってウインドミル検出が可能となり、ソフトスタ

ート機能が表中の条件下においてスキップされます。 

 

表 3-9 ウインドミル検出設定 

WM_DET_DIS フリーラン検出 動作 

0 有効 RPM>304の場合、ソフトスタートをスキップ 
1 無効 ソフトスタートをスキップ 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

図 3-18はクイックスタート動作の一例を示しています。ロック保護回数に係わらずいずれのロック保護期間中において

も目標回転速度が 0rpmとなる PWMデューティが入力された場合、内部のロック保護カウンタがリセットされて初期状態

に戻り、直ちに 1回目の起動動作に移行します。 
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図 3-18 クイックスタート動作 Quick start operation 

 

モーターロック検出時の出力論理は表 3-10に示すとおりです。 

 

表 3-10 モーターロック保護動作真理値表 

Motor Lock 内部 PWM出力論理 実際の PWM出力論理 

未検出 
駆動 駆動 

回生 回生 

検出 
駆動 OFF (非同期整流) 

回生 OFF (非同期整流) 

 
 

電流リミッタ(CLM) 
コイル電流が大きくなると CLMを検出して、PWM動作をしている相が回生モードに転じてコイルへの駆動電流を遮断し

ます。この CLM動作は PWM出力の 1パルス毎にリセットされて再度 PWM駆動を行ない、そこで検出されれば再度上記の

CLM動作を行なう、パルス-バイ-パルス動作となっています。電流は SNS端子電圧によって検出され、しきい値電流は

100mV(typ)です。 

CLMが動作した場合の出力状態の真理値表は、表 3-11に示すとおりです。 

 

表 3-11 電流リミッタ真理値表 

CLM 内部 PWM出力論理 実際の PWM出力論理 

未検出 
駆動 駆動 

回生 回生 

検出 
駆動 回生 

回生 回生 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

不揮発性メモリ 
MT1110にはさまざまな設定を保存できる不揮発性メモリが内蔵されています。内蔵されている不揮発性メモリは、一回

だけ書き込み可能（OTP :One Time Programmable）です。以下のリストは、設定可能な主な項目です。 

• 最大/最小回転速度 

• 最大/最小入力デューティ 

• ソフトスタート 

• 速度制御スロープ 

 

 

シリアル・インターフェイス 
MT1110は、I2C（Inter-Integrated Circuit）を介した通信が可能です。I2C通信を介してさまざまなパラメータレジスタに

アクセスできます。さらに、レジスタ値は内部不揮発性メモリに保存できるため、図 3-19に示すように起動後に通信なし

で使用できます。 

 

 
 

図 3-19 内部レジスタと不揮発性メモリのイメージ 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

レジスタ 

 
表 3-12 レジスタ内容と各レジスタ機能説明表 

Function Address Bits Register name Description 

最小出力デューティ設定 
0x20 

0x22 

[7:0] 

[0] 
TARGET_L 

希望する出力デューティ制御範囲の最小デューティを設定するパラメータ 

 * 項「定常回転と速度制御」を参照 

最大出力デューティ設定 
0x21 

0x22 

[7:0] 

[1] 
TARGET_H 

希望する出力デューティ制御範囲の最大デューティを設定するパラメータ 

 * 項「定常回転と速度制御」を参照 

進角制御選択 0x22 [7] DL_AUTO 

進角制御方式を選択するパラメータ 

0: DLDEG 設定による進角制御 (入力 PWM のデューティ比から進角量を算出) 

  1: 自動進角制御 

進角調整変化率選択 0x22 [6:5] DL_INC 

DL_AUTO=0 設定時、最適な電流位相と実際の位相とのずれを検出した時に、最

適な位相へ進角調整する変化率を選択するパラメータ 

00: ホールエッジ 1 回で検出毎に 1 ステップ 

01: ホールエッジ 2 回の検出毎に 1 ステップ 

10: ホールエッジ 4 回の検出毎に 1 ステップ 

11: ホールエッジ 8 回の検出毎に 1 ステップ 

自動進角制御の下限回転数

設定 
0x22 [4:2] SAMP_RPM_THRES 

DL_AUTO=1 の場合に、自動進角制御を行なう回転数の下限値を設定するパラメ

ータ 

  000: 500rpm 以上で自動進角制御動作 

  001: 1,000rpm 以上で自動進角制御動作 

  010: 2,000rpm 以上で自動進角制御動作 

  011: 3,000rpm 以上で自動進角制御動作 

  100: 4,000rpm 以上で自動進角制御動作 

  101: 6,000rpm 以上で自動進角制御動作 

  110: 8,000rpm 以上で自動進角制御動作 

  111: 12,000rpm 以上で自動進角制御動作 

DUTY_H 以上の PWM 入力

における動作設定 
0x23 [7] FULL 

入力 PWM デューティが DUTY_H 以上の場合の目標出力デューティを設定するパ

ラメータ 

 0: TARGET_H を維持 

 1: 100%駆動（ソフトスイッチ有） 

入力 PWM デューティ変動

マスキング 
0x23 [6] INDUTY_HLD 

入力 PWM デューティの変動に対するマスキング機能の有効／無効を選択するパラ

メータ 

0: 有効（検出した PWM デューティに対して+/-1 ステップの変動はマスクされ

てデューティ変化として検出しない） 

1: 無効（PWM デューティの変動はすべて検出する） 

起動時ソフトスイッチング

選択 
0x23 [4] SS_SW_EN 

起動時における相切替でのソフトスイッチング機能の有効／無効を選択するパラメ

ータ 

0: 無効（相切替はハードスイッチング） 

1: 有効（相切替は固定時間のソフトスイッチング） 

ソフトスタート目標デュー

ティ 
0x23 [3] SS_ENDDUTY 

ソフトスタートにおける目標デューティを選択するパラメータ 

* 項「ソフトスタート」の表 3-1 を参照 

ソフトスタート遷移時間 0x23 [2:0] SS_ROC 

ソフトスタートにおいて起動開始から目標最大出力デューティに達するまでの時間

を設定するパラメータ 

 * 項「ソフトスタート」の表 3-1 を参照 

TARGET_REG_L に対応す

る入力 PWM デューティ 
0x24 [6:0] DUTY_L 

最小出力デューティ設定 TARGET_L に対応する入力 PWM デューティを設定する

パラメータ 

000 0000: Duty-cycle 0% 

111 1111: Duty-cycle 50% 

TARGET_REG_H に対応す

る入力 PWM デューティ 
0x25 [7:0] DUTY_H 

最大出力デューティ設定 TARGET_H に対応する入力 PWM デューティを設定する

パラメータ 

0000 0000: Duty-cycle 0% 

1111 1111: Duty-cycle 100%  
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

位相進角量初期値設定

（DL_AUTO=1 設定時） 
0x26 [7:0] LA_INIT 

DL_AUTO=1 設定時は、正規のホール信号に対して初期（起動時）の進角量（固

定値）を設定するパラメータ 

DL_AUTO=0 設定時では、TAGET_REG_L で設定された回転数での進角量を設定

するパラメータ 

調整範囲：-44.8 deg to +44.8 deg (設定値 128 で 0 deg、設定値 255 で最大進角) 

 分解能：0.35deg 

最高速における位相進角量

設定（DL_AUTO=0 設定

時） 

 

0x27 [7:0] DLDEG_H 

DL_AUTO=0 設定時、TAGET_REG_H で設定された回転数での進角量を設定する 

パラメータ (DL_AUTO=1 設定時は無効)。LA_INIT より遅角側に設定しないこと。 

 調整範囲：-44.8 deg ～ +44.8 deg 

 分解能：0.35deg 

最高速設定時の立ち上がり

側ソフトスイッチ幅 
0x28 [7:4] SSWHIGH1 

最高速設定（TAG_REG_H）時に対応する相切替の立ち上がり側のソフトスイッチ

幅を設定するパラメータ 

* 項「ソフトスタート」の表 3-5 を参照 

最低速設定時の立ち上がり

側ソフトスイッチ幅 

最高速設定時の立ち上がり

側ソフトスイッチ幅 

0x28 [3:0] SSWLOW1 

 最低速設定（TAG_REG_L）時に対応する相切替の立ち上がり側のソフトスイッチ

幅を設定するパラメータ 

* 項「ソフトスタート」の表 3-5 を参照 

最高速設定時の立ち下がり

側ソフトスイッチ幅 
0x29 [7:4] SSWHIGH2 

 最高速設定（TAG_REG_H）時に対応する相切替の立ち下がり側のソフトスイッチ

幅を設定するパラメータ 

* 項「ソフトスタート」の表 3-5 を参照 

最低速設定時の立ち下がり

側ソフトスイッチ幅 
0x29 [3:0] SSWLOW2 

 最低速設定（TAG_REG_L）時に対応する相切替の立ち下がり側のソフトスイッチ

幅を設定するパラメータ 

* 項「ソフトスタート」の表 3-5 を参照 

入力 PWM デューティ平均

化 
0x2A [7:6] PWMAV_REG 

入力 PWM デューティを平均化する PWM パルスの回数を設定するパラメータ 

 00: 1 回（平均化しない） 

 01: 4 回平均 

 10: 8 回平均 

 11: 16 回平均 

入力 PWM 極性 

Input PWM polarity 
0x2A [5] PWM_INV_ENX 

PWM 入力について、制御するデューティの極性を選択するパラメータ 

 0: 目標回転数は High レベルのデューティに正比例 

 1: 目標回転数は Low レベルのデューティに正比例 

Parameters for selecting the polarity of the duty-cycle to control for the PWM 

input 

 0: Target speed is directly proportional to High level duty-cycle 

 1: Target speed is directly proportional to low level duty-cycle 

出力駆動方式 0x2A [4] RECT_SIDE 

 出力の駆動方式を選択するパラメータ 

 0: 上側が PWM 駆動、下側で回生 

 1: 下側が PWM 駆動、上側で回生 

電流リミッタマスキング時

間 
0x2B [7:6] CLIM_MASK_REG 

電流リミッタ検出に対して、出力 PWM 立ち上がりからマスクする、そのマスキン

グ時間を設定するパラメータ 

 00: 0.5us 

 01: 1us 

 10: 2us 

 11: 4us 

電流リミッタ動作解除タイ

ミング 
0x2B [5] CL_SKIP 

電流リミッタ動作を解除するタイミングの設定パラメータ 

 0: PWM パルス毎 

 1: 電流リミッタ動作後、次の PWM１周期まで電流リミッタ動作継続。その次の

PWM パルスで解除 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

ウインドミル検出有効／無

効選択 
0x2B [4] WM_DET_DIS 

起動直後、ウインドミル状態の検出について有効／無効を選択するパラメータ 

* 項「保護機能」の表 3-9 を参照 

ロック保護機能有効／無効

選択 
0x2B [3] LOCK_EN 

ロック保護機能有効／無効を選択するパラメータ 

 0: 無効 

 1: 有効 

目標出力デューティ遷移時

間 
0x2B [2:0]  DUTY_ROC_REG 

定常時において入力 PWM デューティが変化した場合、現在の出力 PWM デューテ

ィから変更された目標の出力 PWM デューティに達するまでの時間を設定するパラ

メータ 

 * 項「定常回転と速度制御」を参照 

起動時のモーターロック検

出時間 
0x2C [7:6] LOCK_TIM_REG1 

モーターロックを検出（ホール信号の交番を検出しない）時間を設定するパラメー

タ 

 * 項「保護機能」の表 3-8-1 を参照 

定常回転時のモーターロッ

ク検出時間 
0x2C [5:4] LOCK_TIM_REG2 

モーターロックを検出（ホール信号の交番を検出しない）時間を設定するパラメー

タ 

 * 項「保護機能」の表 3-8-2 を参照 

DUTY_L 以下の PWM 入力

における動作設定 
0x2C [3:2] DUTY_S 

 DUTY_L 以下の PWM 入力に対する動作（目標出力デューティ）を選択するパラ

メータ 

* 項「定常回転と速度制御」を参照 

上側ゲート駆動出力論理 0x2C [1] NCH_SW 

上側ゲート駆動出力の論理を選択するパラメータ 

  0: 通常の P-FET 駆動ロジック (表 3-4 参照)  

  1: 上記”0”の反転ロジック 

FG/RD 出力信号選択 0x2D [3:2] TACHSEL 

FG 端子から出力する信号を選択するパラメータ 

  00: Inverted RD（定常：High、モーターロック検出： Low) 

  01: RD（定常：Low、モーターロック検出：High) 

  10: FGx1/2（FG 周波数の 1/2 倍の回転信号） 

  11: FG（ホール入力に同期した回転信号） 

PWM 端子のプルアップ選

択 
0x2D [1] PWM_PUEN_REG 

PWM 端子のプルアップを選択するパラメータ 

  0: プルアップ無し（高インピーダンス） 

  1: プルアップ（抵抗で VDD へバイアス） 

PWM 入力 0%時の状態選択 0x2D [0] PWR_DWN_EN 

PWM 入力 0%時における IC の状態を選択するパラメータ 

  0: アクティブ状態 

  1: スタンバイモード 

PWM 入力 0%で回転停止する設定でない場合は、このレジスタが”1”でも、スタン

バイモードは無効 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

応用回路例 

図 4-1に 12Vアプリケーション図 4-2に 24V/48Vアプリケーション図を示します。 

また、表 4-1に 12Vアプリケーションの外付け部品リスト、表 4-2に 24V/48Vアプリケーションの外付け部品リストを示します。 

ICの電源ラインはモーターユニットに電源を入力する端子の近傍で、パワーFETに接続するライン（パワーライン）と ICの VCCピ

ンに接続するライン（VCCライン）に分離し、それぞれのラインに少なくとも 1つの外部コンデンサを対 GNDに接続する必要がありま

す。 

特に VCCラインに接続するコンデンサについては、できる限り VCCピンの近傍に接続する必要があります。同様に VDDと GNDの

間に接続する外部コンデンサもできる限りピンの近傍に接続する必要があります。 

 図 4-1、4-2、および表 4-1、4-2は参考図および参考定数であり、実際に ICを使用する際にはモーター動作を含めて充分な検討を

行なうようにしてください。 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

12V電源用アプリケーション例 
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図 4-1 12Vアプリケーション図 

 

 

表 4-1 12Vアプリケーションの外付け部品リスト 

Device Qty Description Value Tol Manufacture 
Manufacture 

Part Number 

IC1 1 モータードライバ IC - - Mitsumi MT1110 

M1,2 1 パワーMOS FET (Pch+Nch) - - Rohm SP8M21HZG 

M3,4 1 パワーMOS FET (Pch+Nch) - - Rohm SP8M21HZG 

D1 1 整流ダイオード - -   

C1 1 VCC バイパスコンデンサ 0.47u～10uF 10%   

C2 1 VDD バイパスコンデンサ 0.47u～4.7uF 10%   

C3 1 FET power バイパスコンデンサ 2.2u～10u 10%   

C4 1 システムノイズ用フィルタ 0.001u～0.1uF 10%   

R1 1 ホール素子電流制限抵抗 510～3.3kΩ 5%   

R2 1 FGプルアップ抵抗 1k～100kΩ  5%   

R3-R6 4 ゲート電圧調整用抵抗 0～1kΩ 5%   

https://product.minebeamitsumi.com/en/product/category/ics/


 

©2024 Mitsumi co., Ltd. All rights reserved. The contents of this document are subject to change without notice. The details listed here are not a guarantee. 

MITSUMI ELECTRIC CO., LTD. Semiconductor Business div. 
 https://product.minebeamitsumi.com/en/product/category/ics/ 32 

 

12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

Device Qty Description Value Tol Manufacture 
Manufacture 

Part Number 

R7, R8 2 電流検出抵抗 0～100mΩ 5%   

R9,R10 2 Pch gateプルアップ抵抗 510～5.1kΩ 5%   

R11,R12 2 GL1/GL2 プルダウン抵抗 10kΩ～ 5%   

R13 1 PWM入力プルアップ抵抗 1kΩ 5%   

R14 1 PWM入力保護抵抗 1k～3kΩ 5%   

T1 1 ホール素子     
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

24V/48V電源用アプリケーション例 
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図 4-2 24V/48Vアプリケーション図 

 

 

表 4-2 24V/48Vアプリケーションの外付け部品リスト 

Device Qty Description Value Tol Manufacture 
Manufacture 

Part Number 

IC1 1 モータードライバ IC - - Mitsumi MT1110 

M1,2 1 パワーMOS FET (Pch+Nch) - - Rohm SP8M51HZG 

M3,4 1 パワーMOS FET (Pch+Nch) - - Rohm SP8M51HZG 

QN1 1 VCC電圧供給回路用 NPN-Tr - -   

QN2,3 2 GH1/GH2クランプ用 NPN-Tr - -   

QN4 1 FG信号バッファ用 NPN-Tr     

D1 1 逆接続防止ダイオード - -   

DZ1 1 ツェナーダイオード 12V -   

C1 1 VCCバイパスコンデンサ 0.47u～10uF 10%   

C2 1 VDDバイパスコンデンサ 0.47u～4.7uF 10%   
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

Device Qty Description Value Tol Manufacture 
Manufacture 

Part Number 

C3 1 FET powerバイパスコンデンサ 2.2u～10uF 10%   

C4 1 システムノイズ用フィルタ 0.001u～0.1uF 10%   

R1 1 ホール素子電流制限抵抗 1k～3.3kΩ 5%   

R2 1 FGプルアップ抵抗 1k～100kΩ 5%   

R3,R5 2 Pch FETゲート用電流制限抵抗 1k～5.1kΩ 5%   

R4,R6 2 Nch FETゲート用 LPF用抵抗 0～1kΩ 5%   

R7, R8 2 電流検出抵抗 0～100mΩ 5%   

R9,R11 2 Pch gateプルアップ抵抗 510～5.1kΩ 5%   

R10,R12 2 NPN-Trコレクタ電圧調整用抵抗 0～51kΩ 5%   

R13 1 VCC電圧供給回路抵抗 1k～100kΩ 5%   

R14 1 電力分散用抵抗 0～1kΩ 5%   

R15,R16 2 GL1/GL2 プルダウン抵抗 10kΩ～ 5%   

R17 1 バッファ Trベース電流供給用抵抗 1k～100kΩ 5%   

R18 1 FG端子 High電圧調整用抵抗 R17と同値 5%   

R19 1 PWM入力保護抵抗 1k～3kΩ 5%   

T1 1 ホール素子     
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

外形図  

 

パッケージ ： SQFN-12DA/12DB 

PACKAGE 

マーク内容 

 

UNIT mm 
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12V 単相 BLDC モーター・プリドライバ  MT1110 

推奨ランドパターン 
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