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(57)【要約】
　駆動制御回路及びその駆動方法、表示装置は、従来技
術に存在するディスプレイにおける横方向ムラ現象を改
善する。駆動集積回路（１１）は、送信制御回路（１２
）へ提供された駆動信号に対してデューティ比の調整を
行うことにより、生成された第１の駆動信号（Ｓ１）が
送信制御回路（１２）と協力して所定のデューティ比を
有する第２の駆動信号（Ｓ２）を生成でき、該所定のデ
ューティ比が駆動集積回路（１１）における出力待ちの
駆動信号のデューティ比より大きく、データを書き込む
場合にロードしたデータ信号の振幅値を低くし、単位時
間あたりの各ＯＬＥＤの輝度を向上させることにより、
ディスプレイ全体の輝度が変化しないことを保証する。
各フレーム内のＯＬＥＤの点灯時間を短縮することによ
り、画素回路の各行間の輝度差というムラが短い時間に
しか現れず、さらに、全体的にムラが発生する時間を短
縮し、ディスプレイ表示時に現れる横方向ムラ現象を改
善する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　駆動集積回路、送信制御回路、走査駆動回路及び画素回路を含み、
　前記駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号
を生成し、前記第１の駆動信号を前記送信制御回路に送信し、出力待ちのデータ信号の振
幅値を低くして、第１のデータ信号を生成し、前記第１のデータ信号を前記走査駆動回路
に送信し、
　前記送信制御回路は、前記駆動集積回路と前記画素回路との間に接続され、受信された
前記第１の駆動信号を、前記出力待ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデュー
ティ比を有する第２の駆動信号に変換して、前記画素回路に送信し、
　前記画素回路は、受信された前記第２の駆動信号及び前記走査駆動回路から送信された
第１のデータ信号に基づいて、対応する画素ユニットを駆動制御することを特徴とする、
駆動制御回路。
【請求項２】
　前記送信制御回路は、受信された第１の駆動信号を、所定のデューティ比を有する第２
の駆動信号に変換する場合、具体的には、
　受信した第１の駆動信号に対してデューティ比反転及び電流増幅処理を行い、所定のデ
ューティ比を有する第２の駆動信号を生成することを特徴とする、請求項１に記載の駆動
制御回路。
【請求項３】
　前記送信制御回路は、１つの信号入力ポートを介して前記駆動集積回路に接続され、１
つの信号出力ポートを介して前記画素回路に接続されることを特徴とする、請求項２に記
載の駆動制御回路。
【請求項４】
　前記送信制御回路は、第１のＰ型電界効果トランジスタと、第２のＰ型電界効果トラン
ジスタと、第３のＰ型電界効果トランジスタと、第１のコンデンサと、を備え、
　前記第１のＰ型電界効果トランジスタは、ソースが第１のノードに接続され、ゲートが
第２のＰ型電界効果トランジスタのドレインに接続され、ドレインがローレベルに接続さ
れ、
　前記第２のＰ型電界効果トランジスタは、ソースが第２のノードに接続され、ゲートが
第１のノードに接続され、ドレインが第１のＰ型電界効果トランジスタのゲートに接続さ
れ、
　前記第３のＰ型電界効果トランジスタは、ソースがハイレベルに接続され、ゲートが信
号入力ポートに接続され、ドレインが第２のノードに接続され、
　前記第１のコンデンサは、一端が第１のノードに接続され、他端が第２のノードに接続
され、前記第２のノードが信号出力ポートに接続されることを特徴とする、請求項３に記
載の駆動制御回路。
【請求項５】
　前記駆動集積回路は、さらに、前記画素回路へ送信される前記第２の駆動信号の周期が
行周期と同じになるように、出力待ちの駆動信号の周期を調整することを特徴とする、請
求項１～４のいずれか１項に記載の駆動制御回路。
【請求項６】
　前記所定のデューティ比の選択範囲は４０％～９０％であることを特徴とする、請求項
１～４のいずれか１項に記載の駆動制御回路。
【請求項７】
　請求項１～６のいずれか１項に記載の駆動制御回路を駆動する方法であって、
　駆動集積回路が、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号を生
成し、前記第１の駆動信号を送信制御回路に送信し、出力待ちのデータ信号の振幅値を低
くして、第１のデータ信号を生成し、前記第１のデータ信号を走査駆動回路に送信するこ
とと、
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　前記送信制御回路が、受信された第１の駆動信号を、前記出力待ちの駆動信号のデュー
ティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆動信号に変換して、前記画素回路
に送信することと、
　前記走査駆動回路が、前記第１のデータ信号を前記画素回路に送信することと、
　を含み、
　各行の画素回路を駆動制御する場合、前記第２の駆動信号がハイレベルになると、前記
画素回路がオフになり、データを書き込んだ後、且つ前記第２の駆動信号がローレベルに
なると、前記画素回路がオンになることを特徴とする、駆動制御回路を駆動する方法。
【請求項８】
　請求項１～６のいずれか１項に記載の駆動制御回路を含むことを特徴とする、表示装置
。
【請求項９】
　前記表示装置はＡＭＯＬＥＤ表示装置であることを特徴とする、請求項８に記載の表示
装置。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、表示駆動の技術分野に関し、特に駆動制御回路及びその駆動方法、表示装置
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　アクティブマトリクス有機発光ダイオードパネル（Ａｃｔｉｖｅ－ｍａｔｒｉｘ　ｏｒ
ｇａｎｉｃ　ｌｉｇｈｔ　ｅｍｉｔｔｉｎｇ　ｄｉｏｄｅ、ＡＭＯＬＥＤ）は、「モリー
ピン（Ｓｕｐｅｒ　ＡＭＯＬＥＤ　Ｐｌｕｓ）」とも呼ばれる。多くの携帯電話に用いら
れる従来の液晶ディスプレイに比べ、ＡＭＯＬＥＤはより広い視野角、より高いリフレッ
シュレート及びより薄いサイズを有するため、該技術は徐々に重視されている。
【０００３】
　ＡＭＯＬＥＤの表示駆動過程において、画素回路における各ＴＦＴのオンとオフを実現
するように、画素回路は、走査駆動回路がロードしたデータ信号と送信制御回路がロード
した駆動信号とを受信し、さらに、各画素点に対応する発光ユニットの明暗制御を実現す
る。
【０００４】
　しかしながら、従来のＡＭＯＬＥＤディスプレイに様々な客観的欠陥が存在し、例えば
、ハードウェア材料属性及びプロセス誤差等の欠陥によりディスプレイにおける隣接する
行の輝度差が生じ、さらにディスプレイで輝度の不均一性現象が発生し、特に横方向の輝
度の不均一性が発生することにより、横方向ムラが生じる。
【０００５】
　したがって、どのようにディスプレイにおける横方向ムラ現象を改善するかという技術
的問題は、当業者にとって急務である。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明は、従来技術に存在するディスプレイにおける横方向ムラ現象を改善する駆動制
御回路及びその駆動方法、表示装置を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明は、以下の技術的解決手段を用いる。
【０００８】
　駆動制御回路は、駆動集積回路、送信制御回路、走査駆動回路、及び画素回路を含み、
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　前記駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号
を生成し、前記第１の駆動信号を前記送信制御回路に送信し、
　前記駆動集積回路は、出力待ちのデータ信号の振幅値を低くして、第１のデータ信号を
生成し、前記第１のデータ信号を前記走査駆動回路に送信し、
　前記送信制御回路は、前記駆動集積回路と前記画素回路との間に接続され、受信された
第１の駆動信号を、前記出力待ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ
比を有する第２の駆動信号に変換して、前記画素回路に送信し、
　前記画素回路は、受信された前記第２の駆動信号及び前記走査駆動回路から送信される
第１のデータ信号に基づいて、対応する画素ユニットを駆動制御する。
【０００９】
　上記駆動制御回路を駆動する方法は、
　駆動集積回路が、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号を生
成し、前記第１の駆動信号を送信制御回路に送信し、出力待ちのデータ信号の振幅値を低
くして、第１のデータ信号を生成し、前記第１のデータ信号を走査駆動回路に送信するこ
とと、
　前記送信制御回路が、受信された第１の駆動信号を、前記出力待ちの駆動信号のデュー
ティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆動信号に変換して、前記画素回路
に送信することと、
　前記走査駆動回路が、前記第１のデータ信号を前記画素回路に送信することと、を含み
、
　各行の画素回路を駆動制御する場合、前記第２の駆動信号がハイレベルになると、前記
画素回路がオフになり、データを書き込んだ後、前記第２の駆動信号がローレベルになる
と、前記画素回路がオンになる。
【００１０】
　表示装置は、上記駆動制御回路を含む。
【００１１】
　本発明の有益な効果は、以下のとおりである。
【００１２】
　本発明の実施例により、駆動集積回路は、送信制御回路へ提供される駆動信号に対して
デューティ比の調整を行うことにより、生成された第１の駆動信号が送信制御回路と協力
して所定のデューティ比を有する第２の駆動信号を生成することができ、データを書き込
む場合にロードされたデータ信号の振幅値を低くし、単位時間あたりの各ＯＬＥＤの輝度
を向上させることにより、ディスプレイ全体の輝度が変化しないことを保証する。各フレ
ーム内のＯＬＥＤの点灯時間を短縮することにより、画素回路の各行間の輝度差というム
ラが短い時間にしか現れず、さらに、全体的にムラが発生する時間を短縮し、ディスプレ
イ表示時に現れる横方向ムラ現象を改善する。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】本発明の実施例１に係る駆動制御回路の概略構成図である。
【図２ａ】図２ａは、従来技術における送信制御回路１２の概略構成図である。
【図２ｂ】図２ｂは、本願の解決手段における簡略化された送信制御回路の概略構成図で
ある。
【図３ａ】図３ａは、従来技術のタイミング制御図である。
【図３ｂ】図３ｂは、本願の解決手段のタイミング制御図である。
【図４】本発明の実施例２に係る駆動制御回路の駆動方法のステップ概略図である。
【図５】本発明の実施例２に係るディスプレイＡの概略構成図である。
【図６】本発明の実施例３に係る表示装置の概略構成図である。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　本願の目的、技術的解決手段及び利点をより明確にするために、以下、本願の具体的な
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実施例及び対応する図面を参照して、本願の技術的解決手段を明確かつ十分に説明する。
説明される実施例は、本願の実施例の一部に過ぎず、全ての実施例ではないことは、明ら
かである。本願の実施例に基づいて、当業者がクリエイティブな労力をしない前提で得ら
れた全ての他の実施例は、本願の保護範囲に属する。
【００１５】
　以下に図面を参照しながら、本願の各実施例に係る技術的解決手段を詳細に説明する。
【００１６】
　実施例１
【００１７】
　図１には、本発明の実施例１に係る駆動制御回路の概略構成図が示されており、該駆動
制御回路は、主に、駆動集積回路１１、送信制御回路１２、走査駆動回路１３、及び画素
回路１４を含み、
　駆動集積回路１１は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号
Ｓ１を生成し、第１の駆動信号Ｓ１を送信制御回路１２に送信し、出力待ちのデータ信号
の振幅値を低くして、第１のデータ信号Ｄ１を生成し、第１のデータ信号Ｄ１を走査駆動
回路１３に送信し、
　送信制御回路１２は、駆動集積回路１１と画素回路１４との間に接続され、受信した第
１の駆動信号Ｓ１を、出力待ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ比
を有する第２の駆動信号Ｓ２に変換して、画素回路１４に送信し、
　画素回路１４は、受信した第２の駆動信号Ｓ２と走査駆動回路１３から送信された第１
のデータ信号Ｄ１とに基づいて、対応する画素ユニットを駆動制御する。
【００１８】
　駆動集積回路１１は、具体的には、複数の回路機能が集積された駆動チップであっても
よく、該駆動集積回路１１は、送信制御回路１２及び走査駆動回路１３それぞれに、対応
する信号を提供し、さらに送信制御回路１２にハイレベルとローレベルを提供することが
できる。
【００１９】
　また、該駆動集積回路１１は、一方で、送信制御回路１２に提供された駆動信号に対し
てデューティ比の調整を行うことにより、生成された第１の駆動信号Ｓ１が送信制御回路
１２と協力して所定のデューティ比を有する第２の駆動信号Ｓ２を生成することができ、
第２の駆動信号Ｓ２の所定のデューティ比は、出力待ちの駆動信号のデューティ比よりも
大きく、即ち、該第２の駆動信号Ｓ２のデューティ比が従来技術に比べてより高い。なぜ
なら、従来技術では、駆動集積回路１１が出力待ちの駆動信号を送信制御回路１２に直接
送信し、該送信制御回路１２が一般的に該駆動信号に対して電流増幅処理を行い、即ち、
順次画素回路の各行にロードするからである。ここからわかるように、本願では、駆動集
積回路１１において出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整することにより、画素回路
の各行にロードされた第２の駆動信号のデューティ比がいずれも高くなり、また、画素回
路におけるＯＬＥＤが、駆動信号がローレベルになる場合に点灯されることを考慮すると
、第２の駆動信号のデューティ比が高くなることは、ローレベルの持続時間が短くなり、
即ち、各フレーム内のＯＬＥＤの点灯時間が短くなることを意味し、一方で、デューティ
比を調整した後のディスプレイ全体の輝度が変化しないことを保証するために、駆動集積
回路１１は、データを書き込む場合にロードされたデータ信号の振幅値を低くし、単位時
間あたりの各ＯＬＥＤの輝度を向上させることにより、ディスプレイ全体の輝度が変化し
ないことを保証する。本願において、なぜ横方向ムラ現象を改善できるかというと、各フ
レーム内のＯＬＥＤの点灯時間を短縮することにより、画素回路の各行間の輝度差といっ
たムラが短い時間にしか現れず、さらに、全体的にムラが発生する時間を短縮し、ディス
プレイ表示時に現れる横方向ムラ現象を改善するからである。
【００２０】
　実際には、本発明の実施例において、（１）駆動集積回路１１が出力待ちの駆動信号を
調整することは、デューティ比調整回路により実現することができ、具体的には、駆動集
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積回路にはデューティ比調整回路が含まれて、元の駆動信号のデューティ比を調整するの
に用いられ、例えば、デューティ比が３％の駆動信号のデューティを増幅し、元の信号を
デューティ比調整回路に通過させることにより、デューティ比を６０％に増幅し、その後
、調整されたデューティ比が６０％のデューティ比を駆動信号として送信制御回路１２に
出力する。（２）直接出力するように、駆動集積回路１１に所望のデューティ比のパラメ
ータを設定し、具体的には、所望のデューティ比を有する駆動信号を直接出力し、例えば
、デューティ比が６０％の駆動信号を制御回路１２に直接出力することにより、駆動信号
のデューティ比が所望値に達するようにする。駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号に対
してデューティ比調整を行う場合、基本色、ディスプレイサイズ、ディスプレイ解像度な
どを含む画素回路の特徴に基づいて、具体的な調整方式及びパラメータを選択することが
できる。
【００２１】
　好ましくは、本発明の実施例では、駆動集積回路１１の回路及び機能の改善は、送信制
御回路１２の改善と協力しても良く、又は、送信制御回路１２は、従来の回路構成を保持
する。
【００２２】
　具体的には、送信制御回路１２が従来の回路構成を保持すると、第１の駆動信号のデュ
ーティ比と第２の駆動信号の所定のデューティ比との比例関係は、送信制御回路１２の具
体的な構成に応じて適応処理を行う必要があり、図２ａに示すように、送信制御回路１２
に含まれている回路素子がより多いが、ここでは詳しく説明しない。なお、送信制御回路
１２は、駆動集積回路１１により送信された第１の駆動信号及び各種クロック信号を受信
する。駆動集積回路１１が第１の駆動信号のデューティ比のみを調整し、他のクロック信
号を調整しないと想定した場合、送信制御回路１２によって増幅処理した後、所定のデュ
ーティ比を有する第２の駆動信号が出力される。増幅処理を行う必要があるのは、第１の
駆動信号Ｓ１が画素回路を駆動する所望の電流信号ではなく、該第１の駆動信号Ｓ１に対
して増幅処理を行う必要があり、駆動閾値電流に達すると画素回路内の対応するスイッチ
ング素子をオンにして、画素回路における各行ＯＬＥＤを点灯するからである。
【００２３】
　送信制御回路１２の回路構成が変化すると、例えば、図２ｂに示される回路構成に簡略
化すると、第１の駆動信号のデューティ比と第２の駆動信号の所定のデューティ比とは、
一定の相補関係を有し、具体的には、図２ｂに示すように、まず、該回路構成の機能を考
慮すると、送信制御回路１２は、受信された第１の駆動信号Ｓ１に対してデューティ反転
及び電流増幅処理を行い、所定のデューティ比を有する第２の駆動信号Ｓ２を生成する。
例を挙げて説明すると、図２ｂに示される回路構成を用いた場合、第２の駆動信号のデュ
ーティ比が所定のデューティ比であることを保証する必要があり、この時にはデューティ
比反転及び電流増幅のような送信制御回路１２の作用を考慮する必要があるため、所定の
デューティ比が６０％であると想定した場合、該第２の駆動信号Ｓ２が送信制御回路１２
によるデューティ比反転処理をして得られたものであるため、第１の駆動信号Ｓ１のデュ
ーティ比が４０％であることを決定することができる。さらに、駆動集積回路１１におい
て、出力待ちの駆動信号のデューティ比がどれだけかであっても、最後に、調整して必ず
デューティ比が４０％の第１の駆動信号Ｓ１を生成する。
【００２４】
　さらに、上記図２ｂの回路構成に基づくと、送信制御回路１２は、１つの信号入力ポー
トＫ１を介して、駆動集積回路１１に接続され、１つの信号出力ポートＫ２を介して画素
回路１４に接続されている。該単一入力と単一出力の接続方式は、回路の接続構成を簡略
化でき、送信制御回路１２の内部にタイミング制御装置を設けるだけで、第２の駆動信号
Ｓ２を順次出力するという目的を達成することができる。
【００２５】
　図２ｂに示される回路構成を参照し、該送信制御回路１２は、具体的には、第１のＰ型
電界効果トランジスタＭ１と、第２のＰ型電界効果トランジスタＭ２と、第３のＰ型電界
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効果トランジスタＭ３と、第１のコンデンサＣ１と、を備え、第１のＰ型電界効果トラン
ジスタＭ１は、ソースが第１のノードＮ１に接続され、ゲートが第２のＰ型電界効果トラ
ンジスタＭ２のドレインに接続され、ドレインがローレベルに接続される第１のＰ型電界
効果トランジスタＭ１と、第２のＰ型電界効果トランジスタＭ２は、ソースが第２のノー
ドＮ２に接続され、ゲートが第１のノードＮ１に接続され、ドレインが第１のＰ型電界効
果トランジスタＭ１のゲートに接続され、第３のＰ型電界効果トランジスタＭ３は、ソー
スがハイレベルに接続され、ゲートが信号入力ポートＫ１に接続され、ドレインが第２の
ノードに接続され、第１のコンデンサＣ１は、一端が第１のノードＮ１に接続され、他端
が第２のノードＮ２に接続され、第２のノードＮ２が信号出力ポートＫ２に接続される。
【００２６】
　該送信制御回路１２におけるハイレベルとローレベルは、いずれも駆動集積回路１１に
より提供されて、該送信制御回路１２における各電界効果トランジスタと協力して第１の
駆動信号Ｓ１の反転増幅を実現する。
【００２７】
　好ましくは、本発明の実施例では、ディスプレイに現れる横方向ムラ現象をさらに改善
するために、駆動集積回路１１は、さらに、画素回路１４へ送信される第２の駆動信号Ｓ
２の周期Ｔ１が行周期Ｔ２と同じくなるように、出力待ちの駆動信号の周期を調整するの
に用いられる。具体的には、図３ａに示される従来のタイミング制御図及び図３ｂに示さ
れる本願のタイミング制御図を参照して分かるように、従来技術において、第２の駆動信
号Ｓ２の周期Ｔ１が比較的大きくて、行周期Ｔ２より明らかに大きく、且つデューティ比
が比較的小さいため、１つのフレーム内のディスプレイにおけるＯＬＥＤの点灯時間が比
較的長く且つその後でほとんど連続的であるため、ムラ現象が顕著になる。しかしながら
、本願において、第２の駆動信号Ｓ２の周期Ｔ１は比較的小さくて、行周期Ｔ２と同じで
あり、デューティ比が比較的大きく、さらに、１つのフレーム内のディスプレイにおける
ＯＬＥＤの点灯時間が短く、不連続であり、また、データ信号の振幅値を調整することに
より、単位時間あたりのＯＬＥＤの輝度を向上させるため、横方向ムラ現象を低減させ、
表示品質を向上させる。
【００２８】
　また、従来の送信制御回路により送信される駆動信号のデューティ比が一般的に３％で
あり、即ち、点灯時間が非常に長いが、データを書き込む時間が短いであることを考慮す
る。駆動集積回路において出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整するだけでよいが、
送信制御回路の違いにより駆動集積回路において異なる調整を行うことを考慮するため、
第２の駆動信号のデューティ比が３％より大きいことを保証すればよく、一般的に、出力
待ちの駆動信号のデューティ比は、即ち、従来技術における送信制御回路により送信され
る駆動信号のデューティ比である。また、経験値及び複数回の実験を参考して、ハードウ
ェアの制限を考慮すると、本願における所定のデューティ比の選択範囲は、好ましくは４
０％～９０％であってもよい。６０％を好ましい値とする。
【００２９】
　また、該所定のデューティ比の選択範囲は、ディスプレイに現れる横方向ムラ現象を改
善するだけでなく、駆動制御過程において、データ信号が十分に多い第２の駆動信号のハ
イレベル持続時間内に十分に書き込まれることを保証することができる。
【００３０】
　実施例２
【００３１】
　図４には、本発明の実施例２に係る上記駆動制御回路の駆動方法のステップ概略図が示
されており、該方法は、主に、以下のステップを含む。
【００３２】
　ステップ４０１において、駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整
して、第１の駆動信号を生成し、第１の駆動信号を送信制御回路に送信し、出力待ちのデ
ータ信号の振幅値を低くして、第１のデータ信号を生成し、第１のデータ信号を走査駆動



(8) JP 2019-532330 A 2019.11.7

10

20

30

40

50

回路に送信する。
【００３３】
　ステップ４０２において、送信制御回路は、受信された第１の駆動信号を、前記出力待
ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆動信号に変
換して、画素回路に送信する。
【００３４】
　ステップ４０３において、走査駆動回路は、第１のデータ信号を画素回路に送信する。
【００３５】
　ステップ４０２とステップ４０３とは、優先順位が限定されず、一般的に特定のタイミ
ングに応じて同時に実行すると考えられる。
【００３６】
　以下、具体的な実施例により、図５に示されるディスプレイＡの概略構成図を参照して
、上記ステップ４０１～ステップ４０３に係る解決手段について詳細に説明する。
【００３７】
　横方向ムラがあるディスプレイＡには、駆動ＩＣ（ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ　ｃｉｒｃｕ
ｉｔ、集積回路）、送信制御回路ＥＭ、走査回路Ｓ、画素回路Ｍが設置され、その型番、
ムラ程度等に基づいて本願の解決手段により所望のデューティ比を決定し、例えば、現在
、画素回路Ｍに出力する駆動信号のデューティ比が３％である場合、本願の解決手段によ
り画素回路Ｍに出力する駆動信号のデューティ比が６０％である場合に限り、ムラを改善
できることを決定する。送信制御回路ＥＭは、図２ｂにおける回路構成を用いる。
【００３８】
　まず、駆動ＩＣにより元の駆動信号のデューティ比を３％から４０％までに向上させて
、信号Ｘ１を生成し、駆動ＩＣにより信号Ｘ１を送信制御回路ＥＭに送信し、次に、送信
制御回路ＥＭにより信号Ｘ１を反転して増幅処理を行うことにより、デューティ比が６０
％で、より強い駆動力を有する信号Ｘ２が得られ、信号Ｘ２をディスプレイＡの画素回路
Ｍに送信する。
【００３９】
　同時に、駆動ＩＣは、元のデータ信号の振幅値を信号Ｙ１までに低下させ、該振幅値の
具体的な調整値は、該ディスプレイＡの型番、ムラ程度等の条件に関連し、具体的な状況
に応じてパラメータを調整でき、駆動ＩＣによって、調整され後の信号Ｙ１を走査駆動回
路Ｓに送信し、走査駆動回路Ｓは、信号Ｙ１をタイミング制御し、ディスプレイの画素回
路Ｍに送信する。
【００４０】
　最後に、ディスプレイＡの画素回路Ｍによって、信号Ｘ２及び信号Ｙ１に基づいてディ
スプレイＡを駆動する。
【００４１】
　ステップ４０４において、各行の画素回路を駆動制御する場合、第２の駆動信号がハイ
レベルになると、画素回路がオフになり、データ書をき込んだ後、第２の駆動信号がロー
レベルになると、画素回路がオンになる。
【００４２】
　具体的には、具体的なタイミング制御は、図３ｂに示すように、第２の駆動信号Ｓ２は
、走査駆動回路が送信した走査信号Ｓ１及びデータ信号Ｓ２と協力してディスプレイにお
ける画素点を順次走査して、データを書き込む。行同期信号ＶＳの作用は、信号送信端と
受信端とを同期させることであり、走査駆動回路から送信された走査信号Ｓ１は、順次に
ディスプレイ画素点を走査初期化し、走査駆動回路から送信されたデータ信号Ｓ２は、順
次にディスプレイ画素点に対してデータ書き込みを行い、同じ行でのディスプレイ画素点
を駆動してデータを書き込む過程において、データ信号Ｓ２が走査信号Ｓ１より遅れる。
走査駆動してデータを書き込んだ後、第２の駆動信号Ｓ２が低電圧になる場合にディスプ
レイの画素がオンになり、高電圧になる場合にディスプレイの画素がオフになり、６０％
のデューティ比を有する第２の駆動信号Ｓ２によって、ディスプレイに表示される横方向
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ムラの表示時間が表示時間全体の４０％になり、信号周波数が比較的高く、且つデータ信
号の振幅値を調整することによってディスプレイの単位時間あたりの表示輝度を高めるた
め、横方向ムラ現象が人の視覚に捉えられにくく、ディスプレイに現れる横方向ムラ現象
を改善し、表示品質を向上させる。
【００４３】
　実施例３
【００４４】
　本発明は、さらに表示装置を提供し、図６に示すように、該表示装置は、上記いずれか
の駆動制御回路を含む。具体的には、駆動集積回路１１は、表示装置の非表示領域の１つ
の縁領域に位置し、送信制御回路１２と走査駆動回路１３とは、表示領域の両側の縁領域
にそれぞれ設置され、画素回路１４は、表示領域に設置される。該表示装置は、具体的に
はＡＭＯＬＥＤ表示装置である。また、該表示装置は、さらに他の表示モジュール、例え
ば、表示基板、バックシート、タッチパネル等を含む。
【００４５】
　以上は、本願の実施例に過ぎず、本願を限定するものではない。当業者にとって、本願
は、様々な修正及び変更を有することができる。本願の精神及び原理内でなされる任意の
修正、等価の置換、改善などは、いずれも本発明の保護範囲に含まれるべきである。
 

【図１】 【図２ａ】
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【図２ｂ】

【図３ａ】

【図３ｂ】

【図４】

【図５】 【図６】
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【手続補正書】
【提出日】平成31年3月8日(2019.3.8)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　駆動集積回路、送信制御回路、走査駆動回路及び画素回路を含み、
　前記駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号
を生成し、前記第１の駆動信号を前記送信制御回路に送信し、且つ、前記駆動集積回路は
、出力待ちのデータ信号の振幅値を低くして、第１のデータ信号を生成し、前記第１のデ
ータ信号を前記走査駆動回路に送信し、
　前記走査駆動回路は、前記第１のデータ信号を受信し、前記第１のデータ信号を前記画
素回路に送信し、
　前記送信制御回路は、前記駆動集積回路と前記画素回路との間に接続され、前記第１の
データ信号を受信し、受信された前記第１の駆動信号を、前記出力待ちの駆動信号のデュ
ーティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆動信号に変換し、前記第２の駆
動信号を前記画素回路に送信し、
　前記画素回路は、前記第２のデータ信号を受信し、受信された前記第２の駆動信号及び
前記走査駆動回路から送信された第１のデータ信号に基づいて、対応する画素ユニットを
駆動制御することを特徴とする、駆動制御回路。
【請求項２】
　前記送信制御回路は、受信された第１の駆動信号に対してデューティ比反転及び電流増
幅処理を行って所定のデューティ比を有する第二駆動信号を形成することによって、受信
された第１の駆動信号を、前記所定のデューティ比を有する前記第２の駆動信号に変換す
ることを特徴とする、請求項１に記載の駆動制御回路。
【請求項３】
　前記送信制御回路は、１つの信号入力ポートを介して前記駆動集積回路に接続され、１
つの信号出力ポートを介して前記画素回路に接続されることを特徴とする、請求項２に記
載の駆動制御回路。
【請求項４】
　前記送信制御回路は、第１のＰ型電界効果トランジスタと、第２のＰ型電界効果トラン
ジスタと、第３のＰ型電界効果トランジスタと、第１のコンデンサと、を備え、
　前記第１のＰ型電界効果トランジスタは、ソースが第１のノードに接続され、ゲートが
第２のＰ型電界効果トランジスタのドレインに接続され、ドレインがローレベルに接続さ
れ、
　前記第２のＰ型電界効果トランジスタは、ソースが第２のノードに接続され、ゲートが
第１のノードに接続され、ドレインが第１のＰ型電界効果トランジスタのゲートに接続さ
れ、
　前記第３のＰ型電界効果トランジスタは、ソースがハイレベルに接続され、ゲートが信
号入力ポートに接続され、ドレインが第２のノードに接続され、
　前記第１のコンデンサは、一端が第１のノードに接続され、他端が第２のノードに接続
され、前記第２のノードが信号出力ポートに接続されることを特徴とする、請求項３に記
載の駆動制御回路。
【請求項５】
　前記駆動集積回路は、さらに、前記画素回路へ送信される前記第２の駆動信号の周期が
行周期と同じになるように、出力待ちの駆動信号の周期を調整することを特徴とする、請
求項１～４のいずれか１項に記載の駆動制御回路。
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【請求項６】
　前記所定のデューティ比の選択範囲は４０％～９０％であることを特徴とする、請求項
１～４のいずれか１項に記載の駆動制御回路。
【請求項７】
　請求項１～６のいずれか１項に記載の駆動制御回路を駆動する方法であって、
　駆動集積回路が、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号を生
成し、前記第１の駆動信号を送信制御回路に送信し、出力待ちのデータ信号の振幅値を低
くして、第１のデータ信号を生成し、前記第１のデータ信号を走査駆動回路に送信するこ
とと、
　前記送信制御回路が、第１の駆動信号をを受信し、受信された前記第１の駆動信号を、
前記出力待ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆
動信号に変換し、前記第２の駆動信号を前記画素回路に送信することと、
　前記走査駆動回路が、前記第１のデータ信号を前記画素回路に送信することと、
　を含むことを特徴とする、駆動制御回路を駆動する方法。
【請求項８】
　各行の画素回路を駆動制御することをさらに含み、
　各行の画素回路を駆動制御することは、前記第２の駆動信号がハイレベルになる場合、
前記画素回路をオフにすることと、データを書き込んだ後、且つ前記第２の駆動信号がロ
ーレベルになる場合、前記画素回路をオンにすることと、を含むことを特徴とする、請求
項７に記載の駆動制御回路を駆動する方法。
【請求項９】
　請求項１～６のいずれか１項に記載の駆動制御回路を含むことを特徴とする、表示装置
。
【請求項１０】
　前記表示装置はＡＭＯＬＥＤ表示装置であることを特徴とする、請求項９に記載の表示
装置。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、表示駆動の技術分野に関し、特に駆動制御回路及びその駆動方法、表示装置
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　アクティブマトリクス有機発光ダイオードパネル（Ａｃｔｉｖｅ－ｍａｔｒｉｘ　ｏｒ
ｇａｎｉｃ　ｌｉｇｈｔ　ｅｍｉｔｔｉｎｇ　ｄｉｏｄｅ、ＡＭＯＬＥＤ）は、「モリー
ピン（Ｓｕｐｅｒ　ＡＭＯＬＥＤ　Ｐｌｕｓ）」とも呼ばれる。多くの携帯電話に用いら
れる従来の液晶ディスプレイに比べ、ＡＭＯＬＥＤはより広い視野角、より高いリフレッ
シュレート及びより薄いサイズを有するため、該技術は徐々に重視されている。
【０００３】
　ＡＭＯＬＥＤの表示駆動過程において、画素回路における各ＴＦＴのオンとオフを実現
するように、画素回路は、走査駆動回路がロードしたデータ信号と送信制御回路がロード
した駆動信号とを受信し、さらに、各画素点に対応する発光ユニットの明暗制御を実現す
る。
【０００４】
　しかしながら、従来のＡＭＯＬＥＤディスプレイに様々な客観的欠陥が存在し、例えば



(13) JP 2019-532330 A 2019.11.7

、ハードウェア材料属性及びプロセス誤差等の欠陥によりディスプレイにおける隣接する
行の輝度差が生じ、さらにディスプレイで輝度の不均一性現象が発生し、特に横方向の輝
度の不均一性が発生することにより、横方向ムラが生じる。
【０００５】
　したがって、どのようにディスプレイにおける横方向ムラ現象を改善するかという技術
的問題は、当業者にとって急務である。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明は、従来技術に存在するディスプレイにおける横方向ムラ現象を改善する駆動制
御回路及びその駆動方法、表示装置を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明は、以下の技術的解決手段を用いる。
【０００８】
　駆動制御回路は、駆動集積回路、送信制御回路、走査駆動回路、及び画素回路を含み、
　前記駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号
を生成し、前記第１の駆動信号を前記送信制御回路に送信し、且つ、
　前記駆動集積回路は、出力待ちのデータ信号の振幅値を低くして、第１のデータ信号を
生成し、前記第１のデータ信号を前記走査駆動回路に送信し、
　前記走査駆動回路は、前記第１のデータ信号を受信し、前記第１のデータ信号を前記画
素回路に送信し、
　前記送信制御回路は、前記駆動集積回路と前記画素回路との間に接続され、前記第１の
データ信号を受信し、受信された第１の駆動信号を、前記出力待ちの駆動信号のデューテ
ィ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆動信号に変換し、前記第２の駆動信
号を前記画素回路に送信し、
　前記画素回路は、前記第２のデータ信号を受信し、受信された前記第２の駆動信号及び
前記走査駆動回路から送信される第１のデータ信号に基づいて、対応する画素ユニットを
駆動制御する。
【０００９】
　上記駆動制御回路を駆動する方法は、
　駆動集積回路が、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号を生
成し、前記第１の駆動信号を送信制御回路に送信し、出力待ちのデータ信号の振幅値を低
くして、第１のデータ信号を生成し、前記第１のデータ信号を走査駆動回路に送信するこ
とと、
　　前記送信制御回路が第１の駆動信号をを受信し、受信された前記第１の駆動信号を、
前記出力待ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆
動信号に変換し、前記第２の駆動信号を前記画素回路に送信することと、
　前記走査駆動回路が、前記第１のデータ信号を前記画素回路に送信することと、を含む
。
　オプションとして、上記方法は、各行の画素回路を駆動制御することをさらに含み、前
記第２の駆動信号がハイレベルになる場合、前記画素回路をオフにすることと、データを
書き込んだ後、前記第２の駆動信号がローレベルになる場合、前記画素回路をオンにする
ことと、を含む。
【００１０】
　表示装置は、上記駆動制御回路を含む。
【００１１】
　本発明の有益な効果は、以下のとおりである。
【００１２】
　本発明の実施例により、駆動集積回路は、送信制御回路へ提供される駆動信号に対して



(14) JP 2019-532330 A 2019.11.7

デューティ比の調整を行うことにより、生成された第１の駆動信号が送信制御回路と協力
して所定のデューティ比を有する第２の駆動信号を生成することができ、データを書き込
む場合にロードされたデータ信号の振幅値を低くし、単位時間あたりの各ＯＬＥＤの輝度
を向上させることにより、ディスプレイ全体の輝度が変化しないことを保証する。各フレ
ーム内のＯＬＥＤの点灯時間を短縮することにより、画素回路の各行間の輝度差というム
ラが短い時間にしか現れず、さらに、全体的にムラが発生する時間を短縮し、ディスプレ
イ表示時に現れる横方向ムラ現象を改善する。
【図面の簡単な説明】
【００１３】
【図１】本発明の実施例１に係る駆動制御回路の概略構成図である。
【図２ａ】図２ａは、従来技術における送信制御回路１２の概略構成図である。
【図２ｂ】図２ｂは、本願の解決手段における簡略化された送信制御回路の概略構成図で
ある。
【図３ａ】図３ａは、従来技術のタイミング制御図である。
【図３ｂ】図３ｂは、本願の解決手段のタイミング制御図である。
【図４】本発明の実施例２に係る駆動制御回路の駆動方法のステップ概略図である。
【図５】本発明の実施例２に係るディスプレイＡの概略構成図である。
【図６】本発明の実施例３に係る表示装置の概略構成図である。
【発明を実施するための形態】
【００１４】
　本願の目的、技術的解決手段及び利点をより明確にするために、以下、本願の具体的な
実施例及び対応する図面を参照して、本願の技術的解決手段を明確かつ十分に説明する。
説明される実施例は、本願の実施例の一部に過ぎず、全ての実施例ではないことは、明ら
かである。本願の実施例に基づいて、当業者がクリエイティブな労力をしない前提で得ら
れた全ての他の実施例は、本願の保護範囲に属する。
【００１５】
　以下に図面を参照しながら、本願の各実施例に係る技術的解決手段を詳細に説明する。
【００１６】
　実施例１
【００１７】
　図１には、本発明の実施例１に係る駆動制御回路の概略構成図が示されており、該駆動
制御回路は、主に、駆動集積回路１１、送信制御回路１２、走査駆動回路１３、及び画素
回路１４を含み、
　駆動集積回路１１は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整して、第１の駆動信号
Ｓ１を生成し、第１の駆動信号Ｓ１を送信制御回路１２に送信し、出力待ちのデータ信号
の振幅値を低くして、第１のデータ信号Ｄ１を生成し、第１のデータ信号Ｄ１を走査駆動
回路１３に送信し、
　送信制御回路１２は、駆動集積回路１１と画素回路１４との間に接続され、受信した第
１の駆動信号Ｓ１を、出力待ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ比
を有する第２の駆動信号Ｓ２に変換して、画素回路１４に送信し、
　画素回路１４は、受信した第２の駆動信号Ｓ２と走査駆動回路１３から送信された第１
のデータ信号Ｄ１とに基づいて、対応する画素ユニットを駆動制御する。
【００１８】
　駆動集積回路１１は、具体的には、複数の回路機能が集積された駆動チップであっても
よく、該駆動集積回路１１は、送信制御回路１２及び走査駆動回路１３それぞれに、対応
する信号を提供し、さらに送信制御回路１２にハイレベルとローレベルを提供することが
できる。
【００１９】
　また、該駆動集積回路１１は、一方で、送信制御回路１２に提供された駆動信号に対し
てデューティ比の調整を行うことにより、生成された第１の駆動信号Ｓ１が送信制御回路
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１２と協力して所定のデューティ比を有する第２の駆動信号Ｓ２を生成することができ、
第２の駆動信号Ｓ２の所定のデューティ比は、出力待ちの駆動信号のデューティ比よりも
大きく、即ち、該第２の駆動信号Ｓ２のデューティ比が従来技術に比べてより高い。なぜ
なら、従来技術では、駆動集積回路１１が出力待ちの駆動信号を送信制御回路１２に直接
送信し、該送信制御回路１２が一般的に該駆動信号に対して電流増幅処理を行い、即ち、
順次画素回路の各行にロードするからである。ここからわかるように、本願では、駆動集
積回路１１において出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整することにより、画素回路
の各行にロードされた第２の駆動信号のデューティ比がいずれも高くなり、また、画素回
路におけるＯＬＥＤが、駆動信号がローレベルになる場合に点灯されることを考慮すると
、第２の駆動信号のデューティ比が高くなることは、ローレベルの持続時間が短くなり、
即ち、各フレーム内のＯＬＥＤの点灯時間が短くなることを意味し、一方で、デューティ
比を調整した後のディスプレイ全体の輝度が変化しないことを保証するために、駆動集積
回路１１は、データを書き込む場合にロードされたデータ信号の振幅値を低くし、単位時
間あたりの各ＯＬＥＤの輝度を向上させることにより、ディスプレイ全体の輝度が変化し
ないことを保証する。本願において、なぜ横方向ムラ現象を改善できるかというと、各フ
レーム内のＯＬＥＤの点灯時間を短縮することにより、画素回路の各行間の輝度差といっ
たムラが短い時間にしか現れず、さらに、全体的にムラが発生する時間を短縮し、ディス
プレイ表示時に現れる横方向ムラ現象を改善するからである。
【００２０】
　実際には、本発明の実施例において、（１）駆動集積回路１１が出力待ちの駆動信号を
調整することは、デューティ比調整回路により実現することができ、具体的には、駆動集
積回路にはデューティ比調整回路が含まれて、元の駆動信号のデューティ比を調整するの
に用いられ、例えば、デューティ比が３％の駆動信号のデューティを増幅し、元の信号を
デューティ比調整回路に通過させることにより、デューティ比を６０％に増幅し、その後
、調整されたデューティ比が６０％のデューティ比を駆動信号として送信制御回路１２に
出力する。（２）直接出力するように、駆動集積回路１１に所望のデューティ比のパラメ
ータを設定し、具体的には、所望のデューティ比を有する駆動信号を直接出力し、例えば
、デューティ比が６０％の駆動信号を制御回路１２に直接出力することにより、駆動信号
のデューティ比が所望値に達するようにする。駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号に対
してデューティ比調整を行う場合、基本色、ディスプレイサイズ、ディスプレイ解像度な
どを含む画素回路の特徴に基づいて、具体的な調整方式及びパラメータを選択することが
できる。
【００２１】
　好ましくは、本発明の実施例では、駆動集積回路１１の回路及び機能の改善は、送信制
御回路１２の改善と協力しても良く、又は、送信制御回路１２は、従来の回路構成を保持
する。
【００２２】
　具体的には、送信制御回路１２が従来の回路構成を保持すると、第１の駆動信号のデュ
ーティ比と第２の駆動信号の所定のデューティ比との比例関係は、送信制御回路１２の具
体的な構成に応じて適応処理を行う必要があり、図２ａに示すように、送信制御回路１２
に含まれている回路素子がより多いが、ここでは詳しく説明しない。なお、送信制御回路
１２は、駆動集積回路１１により送信された第１の駆動信号及び各種クロック信号を受信
する。駆動集積回路１１が第１の駆動信号のデューティ比のみを調整し、他のクロック信
号を調整しないと想定した場合、送信制御回路１２によって増幅処理した後、所定のデュ
ーティ比を有する第２の駆動信号が出力される。増幅処理を行う必要があるのは、第１の
駆動信号Ｓ１が画素回路を駆動する所望の電流信号ではなく、該第１の駆動信号Ｓ１に対
して増幅処理を行う必要があり、駆動閾値電流に達すると画素回路内の対応するスイッチ
ング素子をオンにして、画素回路における各行ＯＬＥＤを点灯するからである。
【００２３】
　送信制御回路１２の回路構成が変化すると、例えば、図２ｂに示される回路構成に簡略
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化すると、第１の駆動信号のデューティ比と第２の駆動信号の所定のデューティ比とは、
一定の相補関係を有し、具体的には、図２ｂに示すように、まず、該回路構成の機能を考
慮すると、送信制御回路１２は、受信された第１の駆動信号Ｓ１に対してデューティ反転
及び電流増幅処理を行い、所定のデューティ比を有する第２の駆動信号Ｓ２を生成する。
例を挙げて説明すると、図２ｂに示される回路構成を用いた場合、第２の駆動信号のデュ
ーティ比が所定のデューティ比であることを保証する必要があり、この時にはデューティ
比反転及び電流増幅のような送信制御回路１２の作用を考慮する必要があるため、所定の
デューティ比が６０％であると想定した場合、該第２の駆動信号Ｓ２が送信制御回路１２
によるデューティ比反転処理をして得られたものであるため、第１の駆動信号Ｓ１のデュ
ーティ比が４０％であることを決定することができる。さらに、駆動集積回路１１におい
て、出力待ちの駆動信号のデューティ比がどれだけかであっても、最後に、調整して必ず
デューティ比が４０％の第１の駆動信号Ｓ１を生成する。
【００２４】
　さらに、上記図２ｂの回路構成に基づくと、送信制御回路１２は、１つの信号入力ポー
トＫ１を介して、駆動集積回路１１に接続され、１つの信号出力ポートＫ２を介して画素
回路１４に接続されている。該単一入力と単一出力の接続方式は、回路の接続構成を簡略
化でき、送信制御回路１２の内部にタイミング制御装置を設けるだけで、第２の駆動信号
Ｓ２を順次出力するという目的を達成することができる。
【００２５】
　図２ｂに示される回路構成を参照し、該送信制御回路１２は、具体的には、第１のＰ型
電界効果トランジスタＭ１と、第２のＰ型電界効果トランジスタＭ２と、第３のＰ型電界
効果トランジスタＭ３と、第１のコンデンサＣ１と、を備え、第１のＰ型電界効果トラン
ジスタＭ１は、ソースが第１のノードＮ１に接続され、ゲートが第２のＰ型電界効果トラ
ンジスタＭ２のドレインに接続され、ドレインがローレベルに接続される第１のＰ型電界
効果トランジスタＭ１と、第２のＰ型電界効果トランジスタＭ２は、ソースが第２のノー
ドＮ２に接続され、ゲートが第１のノードＮ１に接続され、ドレインが第１のＰ型電界効
果トランジスタＭ１のゲートに接続され、第３のＰ型電界効果トランジスタＭ３は、ソー
スがハイレベルに接続され、ゲートが信号入力ポートＫ１に接続され、ドレインが第２の
ノードに接続され、第１のコンデンサＣ１は、一端が第１のノードＮ１に接続され、他端
が第２のノードＮ２に接続され、第２のノードＮ２が信号出力ポートＫ２に接続される。
【００２６】
　該送信制御回路１２におけるハイレベルとローレベルは、いずれも駆動集積回路１１に
より提供されて、該送信制御回路１２における各電界効果トランジスタと協力して第１の
駆動信号Ｓ１の反転増幅を実現する。
【００２７】
　好ましくは、本発明の実施例では、ディスプレイに現れる横方向ムラ現象をさらに改善
するために、駆動集積回路１１は、さらに、画素回路１４へ送信される第２の駆動信号Ｓ
２の周期Ｔ１が行周期Ｔ２と同じくなるように、出力待ちの駆動信号の周期を調整するの
に用いられる。具体的には、図３ａに示される従来のタイミング制御図及び図３ｂに示さ
れる本願のタイミング制御図を参照して分かるように、従来技術において、第２の駆動信
号Ｓ２の周期Ｔ１が比較的大きくて、行周期Ｔ２より明らかに大きく、且つデューティ比
が比較的小さいため、１つのフレーム内のディスプレイにおけるＯＬＥＤの点灯時間が比
較的長く且つその後でほとんど連続的であるため、ムラ現象が顕著になる。しかしながら
、本願において、第２の駆動信号Ｓ２の周期Ｔ１は比較的小さくて、行周期Ｔ２と同じで
あり、デューティ比が比較的大きく、さらに、１つのフレーム内のディスプレイにおける
ＯＬＥＤの点灯時間が短く、不連続であり、また、データ信号の振幅値を調整することに
より、単位時間あたりのＯＬＥＤの輝度を向上させるため、横方向ムラ現象を低減させ、
表示品質を向上させる。
【００２８】
　また、従来の送信制御回路により送信される駆動信号のデューティ比が一般的に３％で
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あり、即ち、点灯時間が非常に長いが、データを書き込む時間が短いであることを考慮す
る。駆動集積回路において出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整するだけでよいが、
送信制御回路の違いにより駆動集積回路において異なる調整を行うことを考慮するため、
第２の駆動信号のデューティ比が３％より大きいことを保証すればよく、一般的に、出力
待ちの駆動信号のデューティ比は、即ち、従来技術における送信制御回路により送信され
る駆動信号のデューティ比である。また、経験値及び複数回の実験を参考して、ハードウ
ェアの制限を考慮すると、本願における所定のデューティ比の選択範囲は、好ましくは４
０％～９０％であってもよい。６０％を好ましい値とする。
【００２９】
　また、該所定のデューティ比の選択範囲は、ディスプレイに現れる横方向ムラ現象を改
善するだけでなく、駆動制御過程において、データ信号が十分に多い第２の駆動信号のハ
イレベル持続時間内に十分に書き込まれることを保証することができる。
【００３０】
　実施例２
【００３１】
　図４には、本発明の実施例２に係る上記駆動制御回路の駆動方法のステップ概略図が示
されており、該方法は、主に、以下のステップを含む。
【００３２】
　ステップ４０１において、駆動集積回路は、出力待ちの駆動信号のデューティ比を調整
して、第１の駆動信号を生成し、第１の駆動信号を送信制御回路に送信し、出力待ちのデ
ータ信号の振幅値を低くして、第１のデータ信号を生成し、第１のデータ信号を走査駆動
回路に送信する。
【００３３】
　ステップ４０２において、送信制御回路は、受信された第１の駆動信号を、前記出力待
ちの駆動信号のデューティ比より大きい所定のデューティ比を有する第２の駆動信号に変
換して、画素回路に送信する。
【００３４】
　ステップ４０３において、走査駆動回路は、第１のデータ信号を画素回路に送信する。
【００３５】
　ステップ４０２とステップ４０３とは、優先順位が限定されず、一般的に特定のタイミ
ングに応じて同時に実行すると考えられる。
【００３６】
　以下、具体的な実施例により、図５に示されるディスプレイＡの概略構成図を参照して
、上記ステップ４０１～ステップ４０３に係る解決手段について詳細に説明する。
【００３７】
　横方向ムラがあるディスプレイＡには、駆動ＩＣ（ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ　ｃｉｒｃｕ
ｉｔ、集積回路）、送信制御回路ＥＭ、走査回路Ｓ、画素回路Ｍが設置され、その型番、
ムラ程度等に基づいて本願の解決手段により所望のデューティ比を決定し、例えば、現在
、画素回路Ｍに出力する駆動信号のデューティ比が３％である場合、本願の解決手段によ
り画素回路Ｍに出力する駆動信号のデューティ比が６０％である場合に限り、ムラを改善
できることを決定する。送信制御回路ＥＭは、図２ｂにおける回路構成を用いる。
【００３８】
　まず、駆動ＩＣにより元の駆動信号のデューティ比を３％から４０％までに向上させて
、信号Ｘ１を生成し、駆動ＩＣにより信号Ｘ１を送信制御回路ＥＭに送信し、次に、送信
制御回路ＥＭにより信号Ｘ１を反転して増幅処理を行うことにより、デューティ比が６０
％で、より強い駆動力を有する信号Ｘ２が得られ、信号Ｘ２をディスプレイＡの画素回路
Ｍに送信する。
【００３９】
　同時に、駆動ＩＣは、元のデータ信号の振幅値を信号Ｙ１までに低下させ、該振幅値の
具体的な調整値は、該ディスプレイＡの型番、ムラ程度等の条件に関連し、具体的な状況
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に応じてパラメータを調整でき、駆動ＩＣによって、調整され後の信号Ｙ１を走査駆動回
路Ｓに送信し、走査駆動回路Ｓは、信号Ｙ１をタイミング制御し、ディスプレイの画素回
路Ｍに送信する。
【００４０】
　最後に、ディスプレイＡの画素回路Ｍによって、信号Ｘ２及び信号Ｙ１に基づいてディ
スプレイＡを駆動する。
【００４１】
　ステップ４０４において、各行の画素回路を駆動制御する場合、第２の駆動信号がハイ
レベルになると、画素回路がオフになり、データ書をき込んだ後、第２の駆動信号がロー
レベルになると、画素回路がオンになる。
【００４２】
　具体的には、具体的なタイミング制御は、図３ｂに示すように、第２の駆動信号Ｓ２は
、走査駆動回路が送信した走査信号Ｓ１及びデータ信号Ｓ２と協力してディスプレイにお
ける画素点を順次走査して、データを書き込む。行同期信号ＶＳの作用は、信号送信端と
受信端とを同期させることであり、走査駆動回路から送信された走査信号Ｓ１は、順次に
ディスプレイ画素点を走査初期化し、走査駆動回路から送信されたデータ信号Ｓ２は、順
次にディスプレイ画素点に対してデータ書き込みを行い、同じ行でのディスプレイ画素点
を駆動してデータを書き込む過程において、データ信号Ｓ２が走査信号Ｓ１より遅れる。
走査駆動してデータを書き込んだ後、第２の駆動信号Ｓ２が低電圧になる場合にディスプ
レイの画素がオンになり、高電圧になる場合にディスプレイの画素がオフになり、６０％
のデューティ比を有する第２の駆動信号Ｓ２によって、ディスプレイに表示される横方向
ムラの表示時間が表示時間全体の４０％になり、信号周波数が比較的高く、且つデータ信
号の振幅値を調整することによってディスプレイの単位時間あたりの表示輝度を高めるた
め、横方向ムラ現象が人の視覚に捉えられにくく、ディスプレイに現れる横方向ムラ現象
を改善し、表示品質を向上させる。
【００４３】
　実施例３
【００４４】
　本発明は、さらに表示装置を提供し、図６に示すように、該表示装置は、上記いずれか
の駆動制御回路を含む。具体的には、駆動集積回路１１は、表示装置の非表示領域の１つ
の縁領域に位置し、送信制御回路１２と走査駆動回路１３とは、表示領域の両側の縁領域
にそれぞれ設置され、画素回路１４は、表示領域に設置される。該表示装置は、具体的に
はＡＭＯＬＥＤ表示装置である。また、該表示装置は、さらに他の表示モジュール、例え
ば、表示基板、バックシート、タッチパネル等を含む。
【００４５】
　以上は、本願の実施例に過ぎず、本願を限定するものではない。当業者にとって、本願
は、様々な修正及び変更を有することができる。本願の精神及び原理内でなされる任意の
修正、等価の置換、改善などは、いずれも本発明の保護範囲に含まれるべきである。
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