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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　少なくとも１つの入力電気信号から出力制御信号を生成するためのプログラムド信号プ
ロセッサであって、前記出力制御信号が、前記出力制御信号をアナログ電力信号として受
信する目標電力装置及び前記目標電力装置上の負荷の共振特性を含む複数の共振制御パラ
メータを含むように、前記プログラムド信号プロセッサによって前記少なくとも１つの入
力電気信号から生成されるプログラムド信号プロセッサを含んでおり、
　前記プログラムド信号プロセッサが、前記目標電力装置用の前記複数の共振制御パラメ
ータを含む前記出力制御信号を生成するために、複数の多次元パラメータプロファイル及
び前記複数の多次元パラメータプロファイル内の少なくとも１つのグラフィックパルス共
振機能を含むオプトプログラムを実行するオプトプロセッサであることを特徴とするアナ
ログ電気制御システム。
【請求項２】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記プログラムド信号プロセッ
サが、前記出力制御信号の共振及び前記目標電力装置の動作を達成し維持するために、前
記複数の共振制御パラメータのそれぞれのために、前記目標電力装置において減衰磁界を
誘導する周期電圧パルスを前記出力制御信号に注入することを特徴とするアナログ電気制
御システム。
【請求項３】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記複数の多次元パラメータプ
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ロファイルが、少なくとも３次元を含むことを特徴とするアナログ電気制御システム。
【請求項４】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記複数の多次元パラメータプ
ロファイルが、少なくとも１つの制御出力信号を定義する複数の同時入力を含むことを特
徴とするアナログ電気制御システム。
【請求項５】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記複数の多次元パラメータプ
ロファイルが、多次元制御出力信号を定義する少なくとも１つの入力を含むことを特徴と
するアナログ電気制御システム。
【請求項６】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記プログラムド信号プロセッ
サが、前記出力制御信号が前記目標電力装置に電力を供給するオプトプログラムドコント
ローラであることを特徴とするアナログ電気制御システム。
【請求項７】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記オプトプログラムが、次の
もの、即ち、振幅、周波数、タイミング、位相、ベクトル、及び形状から選択される前記
複数の多次元パラメータプロファイルの少なくとも１つの特性のグラフィカル制御を含む
ことを特徴とするアナログ電気制御システム。
【請求項８】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記オプトプログラムの前記グ
ラフィックパルス共振機能が、前記共振制御パラメータの少なくとも１つのための共振周
波数及び振幅を用い、前記出力制御信号における周期電圧パルスを生成することを特徴と
するアナログ電気制御システム。
【請求項９】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記入力電気信号が、直流であ
り、前記オプトプログラムが、振幅及び周波数変調を用いて、前記入力電気信号に適用さ
れる可変で正及び負のパルスのグラフィカル制御を含むことを特徴とするアナログ電気制
御システム。
【請求項１０】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記プログラムド信号プロセッ
サが、制御可能な装置状態を検知するためのセンサ信号入力であって、前記目標電力装置
の閉ループ制御に前記信号入力を統合するためのセンサ信号入力をさらに含むことを特徴
とするアナログ電気制御システム。
【請求項１１】
　請求項１０に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記制御可能な装置が、最小
値及び最大値を備えた動作範囲を有し、前記プログラムド信号プロセッサが、前記目標電
力装置用の少なくとも１つの共振制御パラメータを用いて共振を維持するために、前記セ
ンサ信号入力に基づいて前記出力制御信号を自動的に変更することを特徴とするアナログ
電気制御システム。
【請求項１２】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記複数の共振制御パラメータ
が、前記目標電力装置及び前記目標電力装置上の負荷の共振特性を含むことを特徴とする
アナログ電気制御システム。
【請求項１３】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記複数の共振制御パラメータ
が、共振を達成し維持するために要求される前記入力電気信号の特性を含むことを特徴と
するアナログ電気制御システム。
【請求項１４】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記出力制御信号が、共通の入
力電気信号を用いて共振を達成し維持するために、複数の目標電力装置を制御し、前記複
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数の目標電力装置のそれぞれが、異なる共振制御パラメータを有することを特徴とするア
ナログ電気制御システム。
【請求項１５】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記プログラムド信号プロセッ
サが、前記目標電力装置の５０％を超える負荷サイクルを駆動する前記出力制御信号を生
成するために、前記入力電気信号の５０％未満の電力を用いる少なくとも１つのプログラ
ム可能な負荷サイクル増幅機能を含むことを特徴とするアナログ電気制御システム。
【請求項１６】
　請求項１５に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記少なくとも１つのプログ
ラム可能な負荷サイクル増幅機能が、前記入力電気信号の入力周波数の、整数、非整数、
分数、部分的、及び入力周波数より大きい分割のための選択肢を含むことを特徴とするア
ナログ電気制御システム。
【請求項１７】
　請求項１に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記目標電力装置が、次のもの
、即ち、電気モータ、誘導ヒータ、抵抗ヒータ、光源、波発生器、磁界発生器、発電機、
変圧器、誘導子、コンデンサ、又はエネルギ蓄積装置の少なくとも１つであることを特徴
とするアナログ電気制御システム。
【請求項１８】
　請求項１７に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記目標電力装置が、電気モ
ータであり、前記プログラムド信号プロセッサが、次の結果、即ち、トルク制御、速度制
御、電力制御、エネルギ効率、及び負荷特性の少なくとも１つに対して前記電気モータを
制御するために、前記複数の共振制御パラメータを用いることを特徴とするアナログ電気
制御システム。
【請求項１９】
　請求項１８に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記プログラムド信号プロセ
ッサが、定義された関係における次のパラメータ、即ち、極数、モータ入力信号、回転子
滑り率、ピーク位相電圧、二乗平均平方根電圧、回転子抵抗、固定子抵抗、回転子リアク
タンス、固定子リアクタンス、総抵抗、及び総リアクタンスを含む電気モータの数学モデ
ルを用いてプログラムされることを特徴とするアナログ電気制御システム。
【請求項２０】
　請求項１８に記載のアナログ電気制御システムにおいて、前記プログラムド信号プロセ
ッサが、ＡＣモータモデリング用の次の式、

を用いる前記電気モータの数学モデルを用いてプログラムされることを特徴とするアナロ
グ電気制御システム。
【請求項２１】
　電気入力部と、
　装置負荷と、
　前記装置負荷を駆動する電力電気変換装置と、
　前記電気入力部及び前記電力電気変換装置を用いて、前記装置負荷を制御するためのプ
ログラムド信号プロセッサであって、前記電力電気変換装置の共振を達成し維持するよう
に複数の共振制御パラメータのそれぞれに対して減衰磁界を誘導するために、周期電圧パ
ルスを前記電力電気変換装置に注入するプログラムド信号プロセッサと、
を含んでおり、
　前記プログラムド信号プロセッサが、前記複数の共振制御パラメータを生成するために
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、複数の多次元パラメータプロファイル及び前記複数の多次元パラメータプロファイル内
の少なくとも１つのグラフィックパルス共振機能を含むオプトプログラムを実行するオプ
トプロセッサであることを特徴とする電気的に接続される電力装置。
【請求項２２】
　電気信号入力部と、
　制御信号出力部と、
　オプトプロセッサと、
　少なくとも１つの入力電気信号から出力制御信号を生成するためのオプトプログラムで
あって、複数の多次元パラメータプロファイル及び前記複数の多次元パラメータプロファ
イル内の少なくとも１つのグラフィックパルス共振機能が、前記出力制御信号を受信する
目標電力装置用に複数の共振制御パラメータを生成するオプトプログラムと、
を含むことを特徴とするオプトプログラムドコントローラ。
【請求項２３】
　請求項２２に記載のオプトプログラムドコントローラにおいて、前記オプトプロセッサ
が、前記目標電力装置の前記出力制御信号及び動作の共振を達成し維持するように、前記
複数の共振制御パラメータのそれぞれに対して、前記目標電力装置における減衰磁界を誘
導する周期電圧パルスを前記出力制御信号に注入することを特徴とするオプトプログラム
ドコントローラ。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、仕事を行うための、電気及び他のエネルギ形態間におけるエネルギ変換用の
制御システムの分野に関し、より具体的には、電気モータなどの電力装置用の制御システ
ムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　ＡＣ（交流）電気モータの可変速度転換及び制御は、多年にわたって高い関心及び認知
を有してきた。ほとんどの場合に、固定された動作速度で電気モータによって電力を供給
される機械、システム及び装置が、モータの動作速度を変更する能力を与えられた場合に
、より効率的で、能力があり、効果的になることが良く知られている。変化するモータ速
度及びモータが電力を供給する機械の速度を達成する多くの技術、方法及び装置が存在す
る。これらのシステムの多くは、適切な電力、転流及び速度を達成するためにデジタル制
御方法を用いる。図１Ａ－Ｄに示されているデジタル制御方法の例は、パルス幅変調又は
ＰＷＭと呼ばれる技術を示す。この通常のデジタルアプローチは、所与の信号のオン及び
オフ時間を合計（統合）することによって疑似平均電圧又は電流の電力レベルを生成する
ために、高周波搬送波の可変幅デジタルパルススイッチングを用いる。
【０００３】
　通常は、どんな所与のアナログ電気モータも、入力アナログ電力をアナログ機械的出力
電力に変換する。しかし、典型的なデジタル又はＰＷＭアプローチ用の図１Ａ～Ｄにおい
て見られ得るように、これは、事実ではない。一連の１Ａ、１Ｂ、１Ｃ、１Ｄ図に示され
ているように、入力固定アナログＡＣ電力信号は、固定ＤＣ（直流）電源信号（図１Ｂ）
に変換され、そのＤＣ（直流）電源信号は、今度は、スイッチングデジタル電力信号（図
１Ｃ）に変換され、スイッチングデジタル電力信号は、アナログモータに送信される図１
Ｄ。ＰＷＭ又はデジタルコントローラの目標は、電気モータの機械的動力出力を変更又は
調整するために、可変又は調整可能な電力を電気モータに供給することである。しかし、
アナログ電気モータに電力を供給できる信号になるために、モータへの電気信号入力は、
それがモータに電力を供給できる前に、アナログ電力信号にならなければならない。
【０００４】
　図１Ｃは、モータを駆動するために典型的に送信される典型的なＰＷＭ出力信号を示す
。分かるように、転流信号は、正弦波にも、アナログ信号にも、他のアナログモータ電力
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転流信号にもほとんど似ていない。このＰＷＭ電力を生成するか又はモータが使用可能な
電力信号（図１Ｄ）に変更するために、モータ自体又は或るタイプの非常に強力なプレモ
ータフィルタのいずれかが、モータがＰＷＭスイッチド電力信号を利用できる前に、ＰＷ
Ｍスイッチド電力信号を吸収し、統合し、合計し、且つ平滑化しなければならない。本質
的に、デジタル電力信号（図１Ｃ）は、アナログ電力信号（図１Ｄ）に変換され、その結
果、今度はモータが、電力を機械的動力に変換できるようにしなければならない。
【０００５】
　ＰＷＭ又は他のデジタル的に電力を供給されるシステム及び装置のほとんどの場合に、
アナログ作業出力が発生できる前に発生しなければならない同様の一連の電力変換ステッ
プがある。白熱電球から巨大な電気炉まで、それらがデジタル又はＰＷＭ手段によって変
更される場合に、電力は、使用可能なアナログ光、熱、回転、運動等に変換される、或る
一連の類似した電力変換を経験しなければならない。このデジタル対アナログの不適合及
び再適合は、コスト、複雑さ、損失及び他の多くのものを追加する。電力変換のプログラ
ム可能なアナログ制御は、デジタル制御解決法用の代替方針及び／又は補足的な技術を提
供する。
【０００６】
　インプリメンテーションコスト及び複雑さは、図１Ａ～Ｄに示されているように、明ら
かに、ほとんどのデジタル方法を用いることの障害である。しかしながら、デジタル搬送
波信号の高調波ノイズ及び干渉電力信号は、モータ（図１Ｄ）、電力ドライバ（図１Ｃ）
並びに電源（図１Ｂ）及びＡＣグリッド（図１Ａ）が遭遇する別の望ましくない状況であ
る。デジタル搬送波信号のこれらの干渉信号は、それらによって影響を受ける４つのシス
テムのどれにも、明確に、望ましくも、使用可能でも、好ましくもない。実際に、これら
の高調波干渉信号と同様に他の高速デジタルスイッチング電力問題も、デジタル電力を用
いてアナログ電力を変更又は制御する際に求められる改善値より多くのシステム問題を、
それらが電力を供給する機械にしばしばもたらす可能性がある。
【０００７】
　これらの非常に深刻なデジタル電力スイッチング問題の幾つかは、電力制御回路におい
て或るタイプの電力フィルタ又は信号スムーザを実現することによって克服できるが、し
かしこれらは、より多くのコスト及びコンポーネントを追加するだけでなく、エネルギ損
失問題、加熱及び性能限界もまた有する。他のものは、図２Ａ－Ｃで示されているように
［非効率的な力率の議論を含む図２Ａ－Ｃの詳細な説明を必要とする］、アナログ制御及
びアナログ電力解決法の形式を実行することによって、これらの非常に深刻なデジタル電
力スイッチング問題の幾つかを解決しようとした。はるかに高額な費用に加えて、反復可
能なシステム制御の或る手段を可能にするこれらの従来のアナログ電力増幅方法及び機器
は、通常、非常に非効率的で、高価で、扱いにくい。
【０００８】
　しかしながら、ＰＷＭ高調波、オバーシュート及び共振は、それらが現在実際に現れる
という問題ではない可能性がある。デジタル制御のこれらの態様は、単に、それらが駆動
しているアナログ電力装置の必要性と同期していないだけである可能性がある。より具体
的には、これらの信号特性が、補足的な制御技術によって適切にモデル化され制御される
場合に、それらは、システム設計全体において破壊的にではなく建設的に使用され得る。
【０００９】
光学及びグラフィカルプログラムドアナログコントローラ
　これらの上記の従来的なコントローラ技術の代替が、先行技術の特許である米国特許第
５，６６５，９６５号明細書、米国特許第６，０８７，６５４号明細書、及び米国特許第
７，７９７，０８０号明細書で開示され、説明された。これらは、光学及びグラフィカル
プログラミング及び処理（ＯＰ／ＧＰ）技術を用いて、電気モータ及び機械を転流し、制
御し、且つそれらに電力を供給するための方法及び機器を開示する。図３～５は、電気モ
ータ、機械及び装置用に、単純であるが強力な閉ループ制御方式を提供する際における、
この先行技術及び特許の参考文献用の機器、方法及びシステムの幾つかの例を示す。この
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先行技術の簡潔なプレビューが、図３－５に示されている。これらの図は、信号、センサ
、ベクトル、パラメータ及び変数の低電力入力から高電力信号、プログラム、ベクトル及
び転流出力までが、新しく革新的な方法でオプトエレクトロニクスを用いる新しいアナロ
グ技術を利用して達成されることを図示し、説明し、指摘する。
【００１０】
　特に、前述の特許において以前に開示された、より新しいタイプの並列アナログ処理及
びプログラミングが、シリアルデジタル処理及びプログラミング方法に対する代替且つ補
足的な技術である。図３Ａは、計算、プログラミング及び電力出力への従来のデジタルア
プローチ対これらの同じ目的に対するＯＰ／ＧＰアプローチの総括及び基本的な並び合わ
せた比較を提示する。図３Ａは、一連の段階的なデータ捕捉及び入力のＩ／Ｏ（入力／出
力）、データプログラム及びプロセス、プログラム実行及び出力、並びに信号タイプ、性
質及び使用を列挙する。図３Ｂは、２つのアプローチのプログラミング態様用の幾らかの
追加の詳細に立ち入り、且つアナログ「グラフィカルプログラミング」に対してデジタル
アプリケーションソフトウェア「Ｃ」プログラミングを用いて、システムプログラミング
の例を提供する。本開示を可能にし、且つ本開示の基礎及び基盤として働くのは、この技
術並びに別個の方法及びアプリケーションの差である。
【００１１】
　図４は、オプトプロセッサ及びオプトプログラミングの動作に関する追加の詳細を示す
。オプトプロセッサ素子は、１）信号内容（データ及びベクトル情報を含む）がアナログ
変形によって操作され得る波領域に、電気領域から移動する第１の電気変換装置と、２）
オプトプログラムを具体化するアナログ変形を行う手段と、３）変形された波信号を受信
し、且つそれを逆に電気領域に変換する第２の電気変換装置と、を含む。図４Ａにおいて
、オプトプロセッサは、光波領域に変換する一連の電気光学素子、ＬＤ、発光ダイオード
と、そのプログラムド変形を実行するベクトルグラフィック波アパーチャ、ＯＰと、変形
された光波を逆に電気信号に変換するフォトトランジスタＰＴと、を含む。入力信号ＩＳ
は、ＬＤによってＷＳに（ＥＣ）変換され、ＷＳは、ＯＰ１によって変形又はオプトプロ
グラムされ、ＯＰ１は、ＯＷＳ１を変換し出力し、ＯＷＳ１は、ＯＰ２への入力になり、
ＯＰ２は、例えばコプログラムＯＷＳ１更に変形し、変換し、組み合わせ、次に、ＯＰ２
は、ＯＷＳ２を出力し、ＯＷＳ２は、ＰＴへの入力になり、ＰＴは、今や、合成の制御さ
れた可変プログラムド電気信号として、ＯＷＳ２の結果を今や（ＥＣ）変換し出力する。
電気信号（ＩＳ）は、受信され、波信号（ＷＳ）に変換され、１つのオプトプログラム機
能（ＯＰ１）を通過して第１のオプトプログラムド波信号（ＯＷＳ１）に変形され、第２
のオプトプログラム機能（ＯＰ２）を通過して第２のオプトプログラムド波信号（ＯＷＳ
２）に更に変形され、次に、所望のプログラムド出力信号パラメータを備えた出力電気信
号（ＯＳ）に変換される。出力電気信号が、所望のオプトプログラムドパラメータに加え
て、オリジナルの入力信号データ、ベクトル、又は電力特性を保持しても良いことに留意
されたい。それは、ＯＰＰの非常に基本的な例である。そこにおいて、ＯＰ１は、ＷＳを
出力波ＯＷＳ１に畳み込む（統合する）グラフィックアパーチャ（ベクトル窓）回転させ
移動させ、次にＯＷＳ１は、回転しない共同設計されたＯＰ２グラフィックベクトルアパ
ーチャと混合して変形し、ＯＷＳ２を生成及び出力し、ＯＷＳ２は、電気領域における新
しい信号データへとＰＴを介して変換（ＥＣ）される新しい信号データを波領域に含む。
波フィールドＷＳにおいてＯＰを回転し移動させることは、出力電気信号ＯＳを直接生成
するか、プログラムするか、制御するか、変化させるか、又は変更する主要な変化する変
数である。ＬＤ又はＰＴの振幅又はバイアスの変更はまた、出力信号を変更（制御）する
。図４Ｂは、回転及び非回転ＯＰの両方を備えた２つのＯＰＰ経路のはるかに洗練された
実施形態である。これは、複雑な統合アレイ信号処理及びデータ記憶が、基本的なＯＰＰ
技術を用いて、どのように達成可能かを示す。それは、複数の同時的な並列入力信号（Ｉ
Ｓ）及びプログラム（ＯＰ）が、能動及び受動メモリ記憶及びバッファリング（ＯＰ）と
共に、並列、信号、ベクトル、マトリックス並びにデータ処理及びプログラミングを提供
し、制御された可変の相互接続又は多次元出力（ＯＳ）を結果としてもたらすことができ
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ることを示す。同じ多次元オプトプログラムが、独立した入力／出力信号経路に同時に適
用されるのではない。複数の入力、出力及びオプトプログラム機能のますます複雑な組み
合わせが、信号処理における種々様々なアプリケーション及び結果としての制御アルゴリ
ズムを可能にする。
【発明の概要】
【００１２】
　本開示は、電力装置における制御された共振用のシステムに関する。プログラムド信号
プロセッサが、目標電力装置用の共振制御パラメータに基づいて、入力電気信号から出力
制御信号を生成する。制御された共振用のアナログ電気制御システム、制御された共振を
組み込んだ電力装置、及び制御された共振用途において使用するためのオプトプログラム
ドコントローラが説明される。本開示は、限定するわけではないが、機械、磁気、熱、オ
ーディオ、光等、又は本質的に物理的である任意の他のエネルギを含むエネルギの別の形
態への、共振時限パルス電気変換を利用する。本開示は、主として電力増幅器、電力変換
装置、及びこれらのプロセスの電力出力態様に取り組み、より具体的には、改善された制
御、動作及び効率のために目標電力装置用の共振を制御する。本開示の目標の１つは、追
加的な改善、革新及びインプリメンテーションを加える電気モータ制御、転流及び電力供
給用のオプト処理及びグラフィカルプログラミング技術を適用することである。
【００１３】
　本発明の一態様は、アナログ電気制御システムである。プログラムド信号プロセッサが
、少なくとも１つの入力電気信号から出力制御信号を生成する。出力制御信号は、出力制
御信号を受信する目標電力装置用の複数の共振制御パラメータを含むように、プログラム
ド信号プロセッサによって入力電気信号から生成される。プログラムド信号プロセッサは
、出力制御信号の共振及び目標電力装置の動作を達成し維持するために、共振制御パラメ
ータのそれぞれに対して、目標電力装置における崩壊磁界を誘導する周期電圧パルスを出
力制御信号に注入しても良い。プログラムド信号プロセッサは、目標電力装置用の共振制
御パラメータを生成するために、多次元プロファイル及びグラフィックパルス共振機能を
含むオプトプログラムを実行するオプトプロセッサであっても良い。多次元パラメータプ
ロファイルは、少なくとも３次元、複数の同時入力、多次元出力を含んでも良い。プログ
ラムド信号プロセッサは、目標電力装置に電力を供給するオプトプログラムドコントロー
ラであっても良い。オプトプログラムは、次のもの、即ち、振幅、周波数、タイミング、
位相、ベクトル、形状、及びイベントから選択される少なくとも１つの特性のグラフィカ
ル制御を含んでも良い。オプトプログラムのグラフィックパルス共振機能は、共振制御パ
ラメータの少なくとも１つのための共振周波数及び振幅を用い、出力制御信号における周
期電圧パルスを生成しても良い。入力電気信号は、直流であっても良く、オプトプログラ
ムは、振幅及び周波数変調を用いて、入力電気信号に適用される可変で正及び負のエクス
カーションのグラフィカル制御を含んでも良い。プログラムド信号プロセッサはまた、制
御可能な装置状態を受信するために、且つ最小値及び最大値を備えた状態用の動作範囲を
用いて目標電力装置の閉ループ制御に信号入力を統合するためにセンサ信号入力を含み、
共振を維持するためにセンサ信号入力に基づいて出力制御信号を自動的に変更しても良い
。共振制御パラメータは、目標電力装置及び目標電力装置上の負荷の共振特性を含んでも
良い。共振制御パラメータは、入力電気信号の要求特性を含んでも良い。出力制御信号は
、共通の入力電気信号を用いて共振を達成し維持するために複数の目標電力装置を制御し
ても良く、目標電力装置のそれぞれは、異なる共振制御パラメータを有する。プログラム
ド信号プロセッサは、目標電力装置の５０％を超える負荷サイクルを駆動する出力制御信
号を生成するために、入力電気信号の５０％未満の電力を用いる少なくとも１つのプログ
ラム可能な負荷サイクル増幅機能を含んでも良い。プログラム可能な負荷サイクル増幅機
能は、入力電気信号の入力周波数の、整数、非整数、分数、部分的、及び入力周波数より
大きい分割のための選択肢を含んでも良い。目標電力装置は、電気モータ、誘導ヒータ、
抵抗ヒータ、光源、波発生器、磁界発生器、発電機、変圧器、誘導子、コンデンサ、又は
エネルギ蓄積装置であっても良い。プログラムド信号プロセッサは、次の結果、即ち、ト
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ルク制御、速度制御、電力制御、エネルギ効率、負荷特性、及びイベント応答の少なくと
も１つに対してモータを制御するために、共振制御パラメータを用いても良い。プログラ
ムド信号プロセッサは、定義された関係における次のパラメータ、即ち、極数、モータ入
力信号、回転子滑り率、ピーク位相電圧、二乗平均平方根電圧、回転子抵抗、固定子抵抗
、回転子リアクタンス、固定子リアクタンス、総抵抗、及び総リアクタンスを含む電気モ
ータの数学モデルを用いてプログラムされても良い。
【００１４】
　本発明の第２の態様は、電気入力と、装置負荷と、装置負荷を駆動する電力電気変換装
置と、電気入力部及び電力電気変換装置を用いて装置負荷を制御するためのプログラムド
信号プロセッサと、を含む電気的に接続された電力装置である。プログラムド信号プロセ
ッサは、電力電気変換装置の共振を達成し維持するように複数の共振制御パラメータのそ
れぞれに対して崩壊磁界を誘導するために、周期電圧パルスを電力電気変換装置に注入す
る。プログラムド信号プロセッサは、共振制御パラメータを生成するために、複数の多次
元パラメータプロファイル及び多次元パラメータプロファイル内の少なくとも１つのグラ
フィックパルス共振機能を含むオプトプログラムを実行するオプトプロセッサであっても
良い。
【００１５】
　本発明の第３の態様は、電気信号入力部と、制御信号出力部と、オプトプロセッサと、
少なくとも１つの入力電気信号から出力制御信号を生成するためのオプトプログラムであ
って、複数の多次元パラメータプロファイル及び多次元パラメータプロファイル内の少な
くとも１つのグラフィックパルス共振機能が、出力制御信号を受信する目標電力装置用に
複数の共振制御パラメータを生成するオプトプログラムと、を含むオプトプログラムドコ
ントローラである。オプトプロセッサは、出力制御信号の共振及び目標電力装置の動作を
達成し維持するために、共振制御パラメータのそれぞれに対して、目標電力装置における
崩壊磁界を誘導する周期電圧パルスを出力制御信号に注入しても良い。
【００１６】
　本開示の第４の態様は、電気変換装置制御及び管理システムであって、少なくとも２つ
の制御可能な電気変換装置と、少なくとも２つの制御可能な電気変換装置のそれぞれの制
御用に出力制御信号を生成するオプトプログラムドコントローラであって、各オプトプロ
グラムドコントローラが、少なくとも１つの光学装置及び各制御可能な電気変換装置状態
を検出するための、且つ状態を表す少なくとも１つの入力信号をオプトプログラムドコン
トローラに供給するための少なくとも１つのセンサを含むオプトプログラムドコントロー
ラと、を含み、オプトプログラムドコントローラは、少なくとも１つのセンサから少なく
とも１つ入力信号を同時に受信し、少なくとも１つ入力信号を少なくとも１つの制御信号
に統合し、且つ少なくとも２つの制御可能な電気変換装置が、同時に共存し、各単一の電
気変換装置制御及び管理システムによってうまく動作され得るように、各制御可能な電気
変換装置を駆動する少なくとも１つの出力信号を生成する電気変換装置制御及び管理シス
テムである。
【００１７】
　本開示の第５の態様は、少なくとも２つの電気変換装置制御及び管理システムであって
、電力グリッドへの単一のＡＣ電気接続部であって、少なくとも２つの電気変換装置制御
及び管理システムのそれぞれが、単一のＡＣ電気接続部を通して電力グリッドに動作可能
に接続される単一のＡＣ電気接続部と、少なくとも２つの電気変換装置制御及び管理シス
テムのそれぞれに動作可能に接続される少なくとも１つの制御可能な電気変換装置と、制
御可能な電気変換装置の制御用の出力制御信号を生成するオプトプログラムドコントロー
ラであって、少なくとも１つの光学装置を含むオプトプログラムドコントローラと、少な
くとも１つの制御可能な電気変換装置の状態を検出するための、且つ状態を表す少なくと
も１つの入力信号をオプトプログラムドコントローラに供給するための少なくとも１つの
センサと、を含み、オプトプログラムドコントローラは、少なくとも１つのセンサから少
なくとも１つの入力信号を同時に受信し、少なくとも１つの入力信号を少なくとも１つの
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制御信号に統合し、且つ少なくとも２つの制御可能な電気変換装置制御及び管理システム
が、搬送周波数として働くＡＣライン周波数で各制御可能な電気変換装置を同時に駆動す
るのと同時に、電力グリッドへの単一のＡＣ電気接続上で少なくとも１つの制御信号のそ
れぞれを混合し、多重化し、且つ／又はヘテロダイン効果を起こさせるように、制御可能
な電気変換装置を駆動する少なくとも１つの出力信号を生成する少なくとも２つの電気変
換装置制御及び管理システムである。
【００１８】
　本開示の第６の態様は、閉ループで動的でオプトプログラム可能な（ＯＰ）制御及び管
理システムであって、状態を検出し、状態に関係する入力信号を供給するセンサと、電気
変換装置と、センサから入力信号を受信し、且つ電気変換装置のパラメータを連続的に変
更するために、センサから受信された入力信号に基づいて制御信号を供給するオプトプロ
グラムドコントローラであって、オプトプログラムドコントローラが、複数のパラメータ
プロファイルを記憶する、且つ複数のパラメータプロファイルから選択されたパラメータ
プロファイルのターゲット値に従って電気変換装置の複数のパラメータの少なくとも１つ
のパラメータを連続的に変更するようにオプトプログラムされるオプトプログラム制御セ
クションを含む制御回路を含み、ターゲット値が、電気変換装置用の最小値、及び最小値
より高い他の値を含み、各ターゲット値が、少なくとも１つの検出された状態に基づいて
いるオプトプログラムドコントローラと、を含み、オプトプログラムド制御セクションが
、センサによって検出された状態に関係する少なくとも１つの入力信号、及び選択された
非線形パラメータプロファイルにおけるターゲット値に基づいて、電気変換装置の検出さ
れた状態を連続的に変更するようにオプトプログラムされ、電気変換装置の転流は、各Ｄ
Ｃパルスが電気変換装置の転流を維持するために十分であるように計算され、時間を調整
され、実行される周期ＤＣパルスによって達成され、計算され、時間を調整され、実行さ
れる周期ＤＣパルスは、崩壊磁界が、共振又は転流パターンを達成するために、電気変換
装置巻線、コンデンサ、及び回転子を通してルーティングされるように、電気変換装置内
で崩壊磁界を誘導する、閉ループで動的でオプトプログラム可能な（ＯＰ）制御及び管理
システムである。
【００１９】
　本開示の第７の態様は、共振を達成するためにＡＣ電気変換装置を転流する方法であっ
て、ＡＣ電気変換装置を提供することと、状態を検出し、状態に関係する入力信号を供給
するセンサを提供することと、電気変換装置のパラメータを連続的に変更するために、セ
ンサから入力信号を受信し、且つセンサから受信された入力信号に基づいて制御信号を供
給するオプトプログラムドコントローラを提供することであって、オプトプログラムドコ
ントローラが、複数のパラメータプロファイルでプログラムできる、且つ複数のパラメー
タプロファイルからの選択された１つのパラメータプロファイルに従って、ＡＣ電気変換
装置の複数の可能なパラメータにおける非線形パラメータの少なくとも１つを連続的に変
更するようにオプトプログラムされる制御回路であって、非線形パラメータプロファイル
が、ＡＣ電気変換装置用のターゲット値を含み、ターゲット値が、ＡＣ電気変換装置用の
最小値、及び最小値より高い他の値を含み、各ターゲット値が、少なくとも１つの検出さ
れた状態に基づいている制御回路を含むことと、センサによって検出された状態に関係す
る少なくとも１つの入力信号、及び選択された非線形パラメータプロファイルにおけるタ
ーゲット値に基づいて、ＡＣ電気変換装置の検出された状態を連続的に変更するように制
御セクションをオプトプログラムすることと、各パルスがＡＣ電気変換装置の転流を維持
するのに十分であるように、計算され、時間を調整され、実行される周期パルスを利用し
てＡＣ電気変換装置を転流することであって、崩壊磁界が、共振転流パターンを達成する
ために、電気変換装置巻線、コンデンサ、及び回転子を通してルーティングされ得るよう
に、計算され、時間を調整され、実行される周期パルスが、電気変換装置内で崩壊磁界を
誘導することと、を含む方法である。
【図面の簡単な説明】
【００２０】
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【図１Ａ】図１Ａは、誘導負荷における先行技術のデジタル又はスイッチドパルス幅変調
（ＰＷＭ）増幅器の動作を示すグラフである。
【図１Ｂ】図１Ｂは、誘導負荷における先行技術のデジタル又はスイッチドパルス幅変調
（ＰＷＭ）増幅器の動作を示すグラフである。
【図１Ｃ】図１Ｃは、誘導負荷における先行技術のデジタル又はスイッチドパルス幅変調
（ＰＷＭ）増幅器の動作を示すグラフである。
【図１Ｄ】図１Ｄは、誘導負荷における先行技術のデジタル又はスイッチドパルス幅変調
（ＰＷＭ）増幅器の動作を示すグラフである。
【図２Ａ】図２Ａは、誘導負荷における先行技術アナログ増幅器クラスＡ、Ｂ、ＡＢの動
作を示すグラフである。
【図２Ｂ】図２Ｂは、誘導負荷における先行技術アナログ増幅器クラスＡ、Ｂ、ＡＢの動
作を示すグラフである。
【図２Ｃ】図２Ｃは、誘導負荷における先行技術アナログ増幅器クラスＡ、Ｂ、ＡＢの動
作を示すグラフである。
【図３Ａ】図３Ａは、先行技術のオプト処理及びグラフィックオプトプログラミングと比
較された、先行技術のデジタル信号処理及びコンピュータプログラミングの動作の比較上
の方法を示す図である。
【図３Ｂ】図３Ｂは、先行技術のオプト処理及びグラフィックオプトプログラミングと比
較された、先行技術のデジタル信号処理及びコンピュータプログラミングの動作の比較上
の方法を示す図である。
【図４Ａ】図４Ａは、様々な信号を処理するためにオプトプログラムを用いる例示的な先
行技術のオプトプロセッサを示す図である。
【図４Ｂ】図４Ｂは、様々な信号を処理するためにオプトプログラムを用いる例示的な先
行技術のオプトプロセッサを示す図である。
【図４Ｃ】図４Ｃは、様々な信号を処理するためにオプトプログラムを用いる例示的な先
行技術のオプトプロセッサを示す図である。
【図５Ａ】図５Ａは、より複数の入力、出力、及び多次元制御パラメータをイネーブルに
する、増加する次元数（２Ｄ、３Ｄ、ＮＤ）のオプトプロセッサ及びオプトプログラムを
示す図である。
【図５Ｂ】図５Ｂは、より複数の入力、出力、及び多次元制御パラメータをイネーブルに
する、増加する次元数（２Ｄ、３Ｄ、ＮＤ）のオプトプロセッサ及びオプトプログラムを
示す図である。
【図５Ｃ】図５Ｃは、より複数の入力、出力、及び多次元制御パラメータをイネーブルに
する、増加する次元数（２Ｄ、３Ｄ、ＮＤ）のオプトプロセッサ及びオプトプログラムを
示す図である。
【図６Ａ】図６Ａは、先行技術のオプトプロセッサコンポーネントを組み込む本開示の特
定の実施形態の図である。
【図６Ｂ】図６Ｂは、先行技術のオプトプロセッサコンポーネントを組み込む本開示の特
定の実施形態の図である。
【図７Ａ】図７Ａは、先行技術のオプトプロセッサコンポーネントを組み込む本開示の特
定の実施形態の図である。
【図７Ｂ】図７Ｂは、先行技術のオプトプロセッサコンポーネントを組み込む本開示の特
定の実施形態の図である。
【図８Ａ】図８Ａは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図８Ｂ】図８Ｂは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図８Ｃ】図８Ｃは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図８Ｄ】図８Ｄは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
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である。
【図９Ａ】図９Ａは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図９Ｂ】図９Ｂは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図９Ｃ】図９Ｃは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図９Ｄ】図９Ｄは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図９Ｅ】図９Ｅは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図９Ｆ】図９Ｆは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル表現
である。
【図１０Ａ】図１０Ａは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル
表現である。
【図１０Ｂ】図１０Ｂは、本開示によるプログラムド共振制御パラメータのグラフィカル
表現である。
【図１１Ａ】図１１Ａは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１１Ｂ】図１１Ｂは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１１Ｃ】図１１Ｃは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１２Ａ】図１２Ａは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１２Ｂ】図１２Ｂは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１２Ｃ】図１２Ｃは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１３Ａ】図１３Ａは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１３Ｂ】図１３Ｂは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１３Ｃ】図１３Ｃは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１４Ａ】図１４Ａは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１４Ｂ】図１４Ｂは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１４Ｃ】図１４Ｃは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１４Ｄ】図１４Ｄは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１５Ａ】図１５Ａは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１５Ｂ】図１５Ｂは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１５Ｃ】図１５Ｃは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１５Ｄ】図１５Ｄは、目標電力装置の共振動作用の出力制御信号を形作るための、本
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開示による信号処理の適用を示すグラフである。
【図１６】図１６は、本開示による制御された共振用のプロセッサ及びコントローラの回
路図である。
【図１７】図１７は、本開示による制御された共振用のプロセッサ及びコントローラの回
路図である。
【図１８】図１８、本開示による制御された共振用のプロセッサ及びコントローラの回路
図である。
【図１９】図１９は、本開示による制御された共振用のプロセッサ及びコントローラの回
路図である。
【図２０】図２０は、本開示による制御された共振用の回路の出力を捕捉するプロットで
ある。
【図２１】図２１は、本開示による制御された共振用の回路の出力を捕捉するプロットで
ある。
【図２２】図２２は、本開示による制御された共振用の回路の出力を捕捉するプロットで
ある。
【図２３】図２３は、本開示による制御された共振用のプロセッサ及びコントローラの回
路図である。
【図２４】図２４は、本開示による制御された共振用のプロセッサ及びコントローラの回
路図である。
【発明を実施するための形態】
【００２１】
　図６Ａ～Ｂ及び図７Ａ～Ｂは、ＯＰ／ＧＰ手段を備えた電気－機械手段を用いて以前に
達成されたよりも更に大きな省エネルギ及び電力利用を提供するこの電力システムの実施
形態における特定の機器及び方法を列挙する。この電力変換装置及び出力はまた、入力、
プログラム、プロセス及び他の機能の幾つかと同様に、増幅器、変換装置、出力態様にお
いて、従来的な本技術分野のデジタル技術に関連した問題の多くを克服することを支援す
る。
【００２２】
　これらの新しい方法及びシステムは、電磁束によって電力を供給される機械、システム
及び装置用の制御された共振の構成的な電力駆動作用を達成するために電気－機械手段を
利用する。これらの新しい方法及びシステムが提供する１つの特定の利益及び機能は、電
気モータによって電力を供給される新しい及び既存のコンプレッサ、ポンプ、ファン、又
は他の回転機械及びシステム用の制御された制御された共振の構成的な電力駆動作用を達
成する新しい電気－機械手段である。図６Ａは、インプリメンテーションのブロック図で
あり、図６Ｂは、フローチャート、システムタイミング信号、及びプロットを示す。図７
Ａは、図６Ａの全面的な回路構成を示し、図７Ｂは、図７Ａ回路のセクションにおけるよ
り詳細な代替回路サブセクション例を示す。
【００２３】
　本開示の目標の１つは、これらの新しい方法、機器及び技術が、電気モータ以外の装置
用にどのように使用できるかを開示することである。図７Ａ、７Ｂの回路実施形態は、電
気モータに電力を供給することだけに制限されない。図７Ａ～Ｂにおける開示された機器
は、誘導、電磁束又は界磁制御で動作する事実上任意の他の電気機械、システム、装置な
どの可変電気制御及び電力供給に適用可能である。図８Ａ～１０は、以下で説明されるよ
うに、本開示のより多くの証拠及び機能を示す。これらの図は、本発明の概念が電気モー
タより多くのものに適用可能であるという包括的で柔軟な能力を更に示す。
【００２４】
　更に、本明細書で提供される例示的な実施形態は、共振制御用の比較的単純な２Ｄ及び
３Ｄモデル並びにパラメータセットを用いる。図５Ａ～Ｄは、複数の入力及び出力と同様
に、多次元パラメータを介して達成され得る複雑さの増加を示す。図５Ａは、固定ベクト
ルアパーチャ（ｖｅｃｔｏｒ　ａｐｅｒｔｕｒｅ）（非回転又は移動）を用いるＯＰＰの
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例であるが、しかし同じ基本的で単純なＯＰＰステップ及びコンポーネントを示す。それ
はまた、非常に洗練されたベクトル信号処理及び制御が、どのようにＯＰＰで行われ得る
かを示す。この例及び続く他の例は、ますます複雑で、同時的で、並列で、統合された信
号、データ、プログラム、ベクトルが、ＯＰＰで簡単且つ確実に達成され得ることを示す
。１つの固定光プログラムＯＰを用いる動的な複数のＩＳ入力信号が、複数の「Ｎ」出力
選択肢をネットする。反対に、単一の固定２Ｄ入力信号を用いると、多重チャネル光プロ
セッサは、２Ｄ及び３Ｄの両方で多重出力信号ベクトルを生成し制御でき、従って、１つ
の入力は、多次元出力になる。図５Ｂは、３Ｄだけでなく「Ｎ」次元（同様に図１０Ａを
参照）で、１つ又は複数の入力セットからの多次元出力を示す。図５Ｃは、多次元信号入
力が、１～「Ｎ」出力にマッピングできることを示す。図５Ｄは、これらの上記の３ｄ概
念及び多次元パラメータ機能制御が、自身の機能において同時に相互作用するがしかしマ
ッピングされ、制御され、転流され、且つ共振され得る実際の複数のパラメータを有する
電力装置に直接当てはまることを更に示す。
【００２５】
　以下の定義は、本開示の全体を通して適用される。
【００２６】
　「電気変換装置（ＥＣ）」は、電気エネルギを波エネルギへ、又は波エネルギから変換
する任意の装置である。電気変換装置の２つの大きな範疇、即ち信号電気変換装置及び電
力電気変換装置がある。
【００２７】
　「信号電気変換装置」は、電気変換において信号、データ又はプログラム内容に主とし
て集中し、波エネルギ（光、放射、フラックス、磁気等）への、又は波エネルギからの低
出力の電気を一般に含む。これらのＥＣは、通常、電気又は波の信号、データ若しくはプ
ログラムを変換する信号レベルの「単一ステップ－波変換装置」である。一般に、それら
は、どんなワークも電力変換も直接には含まない。通常、物理、機械、熱、又は他のより
高い電力エネルギ若しくは力を伴う追加変換ステップは存在しない。電気から波エネルギ
への信号電気変換装置の例は、ＬＥＤ、波エミッタ、誘導子、コイル、コンデンサ、ホー
ル効果、電気磁石等を含む。波から電気への信号電気変換装置の例は、フォトダイオード
（ＰＤ）、フォトＴｘ（ＰＴ）、コイル、誘導子、太陽電池、ＣＤ、他のもの、ホール効
果等を含む。これらの信号タイプの低出力ＥＣは、制御側の一部である。それらは、共振
転流及び／又は電力共振を誘導するか引き起こし得るデータ、プログラム又は信号を直接
入力し、変換し、且つ出力する。それらは、オプトプロセシング及びプログラミング（Ｏ
ＰＰ）用の基本又は重要な要素の一部である。これらの信号プロセッサは、制御するが、
それら自体を共振させることもワークを行うこともない。
【００２８】
　「電力電気変換装置」は、電力内容及び物理的な結果（ワーク）への電力内容の変換に
主として集中し、且つ波特性（フラックス、磁界、磁気、放射、音声、動作、機械、熱等
）を備えた物理的エネルギへの又は物理的エネルギからの高出力の電気を一般に含む。こ
れらのＥＣは、通常、電気をエネルギ、ワーク、力又は動力に直接変換するより高い出力
の「多重ステップ－波変換＋プラス他の変換」である。これらはまた、物理、機械、熱、
又は他のより高い出力のエネルギ又は力への／からの追加ワーク、エネルギ、又は電力変
換ステップを含むことができる。目標、利用及び目的は、単なる信号レベル変換作用を超
えており、単なる低出力、信号、データを超えた幾らかの追加機能、力又はエネルギであ
り、且つ電気又は波エネルギ以外の形態におけるワークを通常含む。電気から波への電力
電気変換装置の例は、電気モータ、巻線、コイル、コンデンサ、磁石、ヒータ等を含む。
波から電気への電力電気変換装置の例は、ジェネレータ、コイル、巻線、太陽電池パネル
、磁石等を含む。これらのより高い出力タイプのＥＣは、電力、力、ワーク又はエネルギ
変換及び転流用の基本的又は重要な要素であり、且つ負荷（ワーク）を直接変換し、転流
し、且つ共振させるドライブ及び出力側の一部である。これらのＥＣは、共振ワーク変換
動作の不可欠な部分である。
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【００２９】
　「オプト（ｏｐｔｏ）」は、この概念が、光学に基づいた装置及びスペクトルにのみに
限定されないこと、それが、「波又は電磁界」（光学は、そのサブセットである）に基づ
いていることを示すために、「光学（ｏｐｔｉｃａｌ）」に対立するものとして用いられ
る。
【００３０】
　本開示において用いられているように「オプトプログラミング」（ＯＰ）は、電気領域
に対立するものとして電磁気（例えば光学）領域における情報を操作するための方法論を
指す。基本技術は、電気信号を光信号に変換すること、電磁気（例えば光学）領域におけ
る光信号を操作すること、及び次に操作された信号を電気信号に変換することを含む。そ
れは、反復可能な且つ予測可能な方法で、変更、変化又は制御され得るアナログ波エネル
ギ（光、放射、磁気、音響等）を用いる任意のタイプの信号又はパラメータであって、従
ってそれをプログラム可能にする任意のタイプの信号又はパラメータを含む。
【００３１】
　「オプトプロセッサ（ＯＰＰ）」は、信号を処理又は変形するために、１つ又は複数の
オプトプログラム（例えば波、磁界変更グラフィカル幾何学的アパーチャ）と共に、信号
電気変換装置を用いる。それは、入力信号、データ、ベクトル又はプログラムを捕捉又は
受信し、次にＯＰを用いて、この入力（及び他のもの）を処理、計算、変更、実行し、且
つ変換された新しいベクトル信号（単数又は複数）、例えば計算された（変更された）結
果を出力する。これらの出力結果は、電気領域（電気変換装置からの電気信号）にあるこ
とができ、又はやはりオプト（波）領域にあることができ、それは次に、電気信号ベクト
ルではなく入力波ベクトルとして別のＯＰオプトプログラムに入る。
【００３２】
　「オプトプログラムドコントローラ」（ＯＰＣ）は、少なくとも１つ又は複数のオプト
プログラムを備えた１つ又は複数のオプトプロセッサを含むアナログプログラム可能回路
装置であり、オプトプログラムドコントローラは、少なくとも１つのセンサから少なくと
も１つの入力信号を同時に受信し、且つ少なくとも１つの入力信号をオプトプロセッサへ
の少なくとも１つの制御信号に統合する。オプトプロセッサは、信号レベルＥＣ装置から
少なくとも１つの出力信号を生成し、その少なくとも１つの出力信号は、今度は、各制御
可能な電力電気変換装置を駆動するために使用され得る。
【００３３】
　基本的なＯＰ概念を達成する一方法は、ＤＣ信号を連続的な光信号に変換し、光領域に
おいて、操作された又は可変信号を得るために回転マスクで光信号を遮断し、次に、この
操作された（変更されたプログラムド）光信号を逆に電気信号に変換することであり、電
気信号は、今や、変更された／プログラムド／新しい結果としての電気信号である。この
例において、電場から光フィールドまでは静的であるが、しかし米国特許第５，６６５，
９６５号明細書に開示されているように、光フィールドにおけるグラフィック形状は、移
動し光フィールドを変更する。
【００３４】
　可変（例えば、正弦、台形、ベクトル）電気信号（入力）を可変光信号（仮のプログラ
ム可能信号）に変換するための別の方法は、操作された信号を得るためにマスクを回転も
移動もさせずに、グラフィカルマスクで可変光信号を遮断（変更、プログラム、変化）す
るために単純なＬＥＤ（又は任意の電気対波変換装置）を用い、次に、操作された（変更
されたプログラムド）光信号を電気信号に変換する。この変換において、光フィールドは
変化し、一方でグラフィカルマスクは静的なままである。しかしながら、米国特許第６，
０８７，６５４号明細書に開示されているように、光フィールドがマスク開口部を横断す
るときに、それは、変更されプログラムされる。
【００３５】
　（米国特許第５，６６５，９６５号明細書及び米国特許第６，０８７，６５４号明細書
で説明されている）２つの変形形態の組み合わせにおいて、光信号は、動的（即ち可変）
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になり得、グラフィカルマスクは、光領域において信号の共同操作を達成するために移動
させることができる。これは、マトリックス及びアレイ処理を含む非常に複雑な式の生成
、操作、及びプログラミングをもたらす。オプトプログラミングが、１つの光エミッタ及
び１つのセンサに制限されないこと、及び複数のエミッタ及びセンサ、並びに実際には複
数のマスクが使用されても良いことに留意されたい。このアプローチは、プログラム共同
実行の並列で同時的な複数の経路を結果としてもたらし、その結果、３Ｄどころか多次元
計算及び共同処理を容易に達成することができる。各変形形態において、光領域における
情報を操作するために、フィールドが動くか、又はグラフィカル形状が動くことに留意さ
れたい。
【００３６】
　従って、オプトプログラミングは、先行技術において示されているようなエンコーダな
どの特定の装置に制限されない。より正確に言えば、オプトプログラミングは、少なくと
も電磁気（例えば光）変換を必要とし、それは、
　１．　ＬＥＤなどの光エミッタと、
　２．　光信号を操作するグラフィカルマスクと、
　３．　操作された光信号を電気信号に変換するための光電池などの適切なセンサと、
によって達成することができる。
【００３７】
　同様に、「光」素子ＬＥＤ及び光電池は、電気入力を波出力（エミッタ）に、且つ波入
力を電気出力（検出器）に変換する放射及び検出波装置の事実上任意の組み合わせとする
ことが可能である。この変換が、電気から表面の放射波エネルギへの変換、及び表面上の
放射波エネルギから関連する電気信号出力への反対の変換の両方を比例的にできる限り、
これらの装置は、ＯＰＰ－オプトプログラム可能プロセッサの一部として働くことができ
る。
【００３８】
　「電圧パルス」は、本開示に用いられる信号修正又は変形の特定の形態である。パルス
は、目標電力装置における共振特性を生成するために、ベース信号に注入される任意の特
徴とすることができる。これは、０に戻る従来の正弦又はパルス形状を含んでも良く、又
は出力信号に導入される連続、不連続、若しくは他のプログラム可能な特徴を含んでも良
い。
【００３９】
　電力コントローラが本質的には純粋に電気的である、本開示以前の先行技術と異なり、
本開示の電気－機械手段は、システム全体に独特の電力属性を提供する合成共振作用を達
成するために、電気を供給される装置の電気的及び物理的又は機械的特性と相互作用する
。この同じ現象は、任意の電力電気変換システムに存在し、且つ同じ種類の共振制御に従
っても良い。それは、制御された共振の概念を生じる目標電力電気変換装置に一致された
共振電圧パルスを提供するための信号処理の利用である。制御された共振は、単なる新し
い電力増幅器をはるかに超えるものである。制御された共振は、増幅器が行うように、電
力変換、制御及び増強を可能にする十分なシステム制御概念であるが、しかしそれはまた
、実時間信号処理、アプリケーション及び数学的計算、プログラミング、解析並びに実行
を含む。制御された共振は、単なる増幅器、信号プロセッサ又はモータコントローラを超
えて、制御された共振を向上させる非常に基本で単純なパッケージにおける複数の機能、
プロセス及び動作の合成である。それは、本明細書で説明され開示されるように、以前の
開示及び現在の技術を超える多くの能力及び拡張を含む十分な入力、プロセス、出力電力
制御システムである。
【００４０】
　制御された共振が達成するものは、当業者が、クラス「Ｃ」タイプ増幅器モード実施形
態と呼んでも良いものである。「クラスＣ」という名前は、単に本開示の出発点を確立す
る働きをするだけであるが、しかしそれは、実際に観察され本明細書で開示される電気－
機械システム動作、共振現象、及び動作モードを説明するためには不十分で、それほど完
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全でもない。図８～１０は、独特の共振電力変換装置及び増幅器を達成するためのこの新
しい基礎を開示する方法及びシステムの別個のステップ、プロット、グラフ、証拠及び数
式のシーケンスを示す。プロットのこの推移が示すように、本開示は、革新的で実際的な
３次元（３Ｄ）解決法及びインプリメンテーションに対して、基本的な２次元（２Ｄ）の
古典的アプローチから構築される。
【００４１】
　制御された共振装置は、以前に開示されたＯＰ及びＧＰ（光学及びグラフィカル－プロ
グラミング及び処理）技術の修正されるインプリメンテーションに基づく。ＯＰ及びＧＰ
が、物理的なプログラムドパッケージに組み合わされた場合に、それらは、オプトプログ
ラムドプロセッサ－ＯＰＰとして再定義される。共振制御システムへのＯＰＰの適用の概
要は、以下のように説明することができる。それは、ＯＰ／ＧＰ方法を任意のパワーエレ
クトロニクス装置に適用することによって、複数の共振電力出力でマルチ入力電気機械ア
ナログ並列処理制御を達成する完全な電気－機械物理システムである。図４及び５は、Ｏ
Ｐ／ＧＰ　Ｉ／Ｏ態様を示す。図３ａは、処理及びプログラム態様を示し、図６Ａは、ブ
ロック機能図を示し、図６Ｂは、流れ図及びタイミングを示し、図７Ａ、７Ｂは、処理及
びプログラミング態様を実行するための実際の回路を示し、図８Ａ～Ｄ～図１０Ａ～Ｂは
、モータ及び機械への適用を示し説明する。
【００４２】
　上記の一連のグラフは、従来の「クラス「Ｃ」タイプ」増幅器をはるかに超えるものと
して、この制御された共振システム及び方法の拡張された独特の性質に対する更なる証拠
を与える。かかるものとして、本開示において、制御された共振は、疑似タイプであるが
、しかし共振動作の新しい向上された「クラス－ＧＰ」増幅器コントローラモードとして
、非常に向上されたクラス「Ｃ」電力変換装置を指す。「ＧＰ」は、「Ｇ」＝グラフィッ
ク、ジオメトリック、ジェネリックとして、単なる「Ｃ」より広範な性質を意味し、「Ｐ
」＝電力、プログラミング、プロセシングであり、これを、増幅器、プロセッサ又はプロ
グラムを超えるものとして定義する。制御された共振は、機器、システム及び方法に組み
合わされた前述の全てにおける組み合わせである。
【００４３】
　制御された共振と典型的なクラスＣ電力変換装置との間の差にもかかわらず、幾つかの
比較及び類推が、十分な電気モータ及び機械制御、転流及び電力に適用されるように、制
御された共振及び独自性の説明を支援するためにクラスＣに向けられる。モータ転流に特
有の用途において、制御された共振装置の最も単純な種類は、５０％未満の負荷サイクル
電力信号の不連続パルスバーストを生成し、クラスＣのような要件の定義を満たす。図１
１Ａ～Ｃ～１５Ａ～Ｂは、制御された共振において用いられる共振クラスＣのような転流
信号のタイプを示すが、しかし「クラスＣ」との比較は、単にその第１の所与の固定周波
数にのみ当てはまる。制御された共振の設計哲学は、モータ（回転誘導モータ、巻線フラ
ックス、コンデンサ）の実際の電気－機械特性及び動的負荷の性質（両方とも、モータの
回路電気機能内の要素として働き、ＯＰ／ＧＰは、制御、プログラミング及び結果をもた
らす）を一緒に組み合わせて組み込むことである。動的に回転する誘導機は、物理的に静
的で電気的に調整されるＬＲＣリアクタンス回路と異なるが、ＬＲＣリアクタンス回路で
は、その特定の回路用の共振は、方程式及び電気パラメータの基本的なセットによって定
義される。
【００４４】
　電気－機械モータの共振は、固定された周波数の関数だけではなく、従って、それは、
単一の値を付けられた共振周波数を生成しない。誘導機の電気－機械共振は、幾つかの主
な変数、即ち電圧、周波数、電流－電圧位相シフト、モータ静電容量、モータ巻線フラッ
クス、並びに瞬間的なモータ回転及び荷重状態の関数である。これらの要因を考慮し、且
つそれらの値を回路設計哲学において検討すると、一連の異なるパルス電圧モード又は動
作として、可変共振モータ転流を生成し制御することができる。（図１１Ａ－Ｃ対図１２
Ａ－Ｃ及び図１３Ａ－Ｃを参照）。これは、図１４Ｄ及び図１５Ｂの両方が示すように、
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１つの共振モードを超える励起パルシングが可能で調整可能な制御された共振コントロー
ラシステムにつながる。実際に、電気－機械共振は、基本的なモータ周波数及び動作速度
の任意の部分整数倍で達成可能である。理論上、可能な共振周波数のセットは、次の式に
よって与えることができる。

【００４５】
　周波数変動の上記の式に加えて、図１１－１５は、全て、６０Ｈｚの所与のライン周波
数で達成可能な転流共振タイプの２Ｄ例を示す。制御された共振は、任意の全体整数又は
比周波数６Ｈｚ、１２Ｈｚ、１５Ｈｚ、２０Ｈｚ、３０Ｈｚ、４０Ｈｚ、４８Ｈｚ（即ち
、基本の１／１０、１／５、１／４、１／３、１／２、２／３、４／５等）において達成
することができる。たとえ所与のモータの設計周波数が、例えば６０Ｈｚであっても、共
振が、この６０Ｈｚの周波数の整数除算によって境界を定められることも、それに制限さ
れることもないことに留意されたい。我々は、任意の「パルス又は共振」電圧に関して、
モータが共振して動作する基本周波数との関連が存在することを発見した。
【００４６】
　実際には、動作が発生し得る、上記の式によって与えられる周波数の一連の共振モード
が存在する。この一連の動作選択肢は、所与の誘導モータ用の周波数／電圧／共振／電気
－機械負荷（Ｆ／Ｖ／ｆ０／Ｍ）関係を生成し定義する。入力周波数及び電圧をパルシン
グ又は掃引し、所与のＦ／Ｖ関係、適切な回転速度及び機械負荷を維持し且つ掃引された
入力周波数用の全ての共振モードのセットを考慮しながら、我々は、広範な動作範囲にわ
たって連続的に可変な「クラスＣ」タイプの共振を達成することができた。もちろん、そ
の関係はまた、モータの物理的及び機械的な制約によって制限される。更に、我々が、Ｆ
／Ｖ／Ｔ（周波数、電圧、トルク）のような複数の主要な変数に対する制御を潜在的に有
するので、電圧及び電流の位相整列は、変更され得る。これは、力率／位相調整及び補正
の手段として結局は働き得る。図９Ａが示すように、存在し且つ多くの３Ｄベクトル空間
関係を生成できる２Ｄベクトル平面の幾つかのセットがあり、それらの幾つかは、力率位
相及び信号補正を達成するために利用されても良い。
【００４７】
ＡＣライン電力反射及びグリッド障害
　従来のデジタルパルス幅変調（ＰＷＭ）と異なり、制御された共振インプリメンテーシ
ョンは、最小負荷又はライン（ＡＣグリッド）への逆のシステム電力反射を有する。図１
Ａは、ＰＷＭ、及びこのタイプのデジタルスイッチングには一般的であり且つＰＷＭイン
プリメンテーションの結果としてグリッドへ反射される信号歪みを示す。上記で言及した
ように、図１Ａ～Ｄには示されていないが、しかしモータ、電力コントローラ及び電源に
よって見られる他の多くの高速高電力スイッチング問題及び重大問題が存在する。恐らく
、最も意味深いことには、ａｃグリッドが、同様に損傷される可能性がある。今日のＰＷ
Ｍベースのシステムの使用及び値を制限するのは、複数の高調波のこの連続電力反射、電
気ノイズスパイク、及び更に悪いものである。対照的に、共振動作において、制御された
共振によって電力を供給されるモータを用いれば、ＡＣラインに対する電力需要は、典型
的には、他のＡＣラインにより接続された電気モータによって通常必要とされる時間の１
／４よりはるかに少なく発生する。また、制御された共振を用いれば、たとえ負荷又はモ
ータ電力が、図１２Ｃ及び図１３Ｃに示されているようにＡＣ（双方向）であっても、誘
導負荷（図１１Ｂ、１２Ｂ、１３Ｂ）、及び最も重要なことにはＡＣライン又はグリッド
電力（図１１Ａ、１２Ａ、１３Ａ）への制御された共振コントローラ電力は、パルスＡＣ
又はＤＣである。図１２及び図１３に示されているように、ＤＣパルシングは、正又は負
の電圧共振で実行されても良い。また、図１１～１５におけるこれらの電力プロットから
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分かるように、制御された共振の場合に、モータ転流を維持するための、最低量の時間通
りの又は電力ラインの需要が存在する。制御された共振を用いたこの低減された電力時間
需要は、ＡＣライン利用及びモータ転流用の多くの新しい選択肢を可能にする。
【００４８】
　制御された共振は、効率の改善及び全体的な負荷の低減、またシステム高調波ノイズの
反射の低減、高電圧スパイク、スイッチング問題等の両方を通して、入力ラインに対する
需要を低減する。また、時間的に離間された電力共振要求は、時間的にとても離れている
ので、同時に複数のモータが、単一の制御された共振に共存し、うまく操作され得る。反
対に、複数の独立し制御された共振コントローラは全て、図１４Ｄ、１５Ａ、１５Ｂが示
し教示するように、搬送周波数として働くＡＣライン周波数で異なる独立したモータを同
時に駆動するために、同じＡＣラインに取り付けられ、且つ同じＡＣライン上で同時に自
らの信号を混合し、多重及び／又はヘテロダイン式にすることが可能である。
【００４９】
　ＰＷＭタイプのコントローラを用いると、一度に単一のモータが、モータを制御するた
めの単一のコントローラに基づいて操作される。何故なら、クロストーク及び干渉高調波
が、単一のデジタルコントローラによって共同で電力を供給され制御される異なるモータ
に破壊を引き起こし加える可能性があるからである。対照的に、図１１Ａ～Ｃ～１３Ａ～
Ｃは全て、少なくとも２つ以上のモータを駆動できる単一の制御された共振からの信号及
び電力を示す。図１４Ａ～Ｄ、１５Ａ～Ｂは、反射される電力問題を逆にＡＣグリッドへ
もたらすことのない、同じ単一ライン上の少なくとも２つ以上の制御された共振を示す。
ノイズ、高調波及び他のグリッド問題を生成せずに、明確に共存し、且つ同時に単一のＡ
Ｃライン上で動作できるという単一の制御された共振コントローラ（又は複数の制御され
た共振コントローラ）のこの特徴が、現在流行している「スマートグリッド」を売り込む
目標を達成するための装置としての制御された共振の利用に役立つ。
【００５０】
　図１５Ｂは、複数のＡＣライン電力及びライン電流エクスカーションが、そのそれぞれ
の負荷によって独立して利用されるような方法で、複数の制御された共振コントローラ及
び複数の負荷が、単一のＡＣ電力ラインをインテリジェントに且つスマートに共有できる
ことを示す。ライン電力の完全性、品質又は機能に対する損傷はない。負荷電力における
犠牲は最小か全くなく、負荷又はＡＣライン需要における増加は最小か全くない。この全
ては、非常に効率的で同時的な資源利用に役立ち、従って「スマートグリッド又はインテ
リジェントグリッド」動作に加味し寄与する。様々な制御された共振構成及びトポロジが
、ＡＣグリッド（図１５Ａ、Ｂを参照）に利益を与えるように実現され得、一方でやはり
、モータコントローラの目標（それは、個別モータ用のかなりのモータ効率及び性能改善
である）を達成する。
【００５１】
２Ｄ及び３Ｄの制御された共振プログラミングを介した新しい高効率レベル
　制御された共振モータ共振転流が結合された場合に、共振クラスＣ増幅器動作に似てい
る非常に高い効率が生じる。優れた負荷整合を備えた状態において、クラスＣ動作効率を
さえ超える最適なパルス駆動電圧、電流位相調整、及び時限駆動周波数モータ効率が生じ
得る。通常の電気クラスＣ動作において、実際的な一次電気共振限界が存在する。何故な
ら、回路コンポーネントが、固定された静的な値のパラメータを有するからである。制御
された共振によって電力を供給される回転誘導モータ配置において、負荷（モータ、装置
又はシステム）は、静的な電気パラメータを有するだけでなく、それらはまた、電気－機
械特性を有し、且つクラス「Ｃ」回路変数とは異なる。これらの電気－機械特性の幾つか
は、固定されるか又は静的であるが、しかし他のものは、変化し動的である。モータは、
ＤＣ抵抗、ＤＣリアクタンス、回転子及び固定子サイズ等の幾つかの固定された属性を有
するが、しかしそれはまた、フラックス、磁界及びより多くのものをもたらし変更する動
的ＡＣ抵抗、動的ＡＣリアクタンス、回転動作を有する。
【００５２】
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　モータ内の変化する電気コンポーネント特性の大きさは、実際及び仮想上の成分を有す
る動的なベクトルを明示する。図８Ａ～Ｄが示すように、これらの動的な電気パラメータ
のベクトルの大きさ（実際及び仮想上の振幅）は、１を超える機械的変数の関数である。
図８Ａ～Ｄにおける数学ベクトルプロットはまた、達成されるか、使用されるか、定義さ
れるか、又はプログラムされ得るベクトル混合であって、独特の共振結果に帰着し得るベ
クトル混合の多くの様々な範囲及び組み合わせが存在することを示す。これは、モータ操
作の広範なスペクトルにわたって共振作用をプログラムするために、制御された共振にお
いて使用できるベクトルマッピング又は数学概念を示すのを支援する。
【００５３】
　制御された共振作用に有用な２つの非電気変数が、回転軸速度及び機械負荷である。負
荷タイプ、速度、安定性及び損失に依存して、負荷の共振特性に影響を及ぼし得る広範囲
の要因が存在するが、しかし一般に、これらは、周知で、予測可能で、管理されるか又は
制御され、且つ利用される。けれども、上記のように、モータ共振制御駆動選択肢は、単
純な線形又は単一のベクトル制御をかなり超えて拡張する。図５Ａ、５Ｂ、５Ｃにおいて
、マルチベクトルフォーマットが、制御選択肢の３次元プログラミングの生成を可能にす
る。複数の２Ｄベクトルを３Ｄプログラムド空間に容易に且つ能動的にマッピングし、混
合し、組み合わせるこのＯＰ／ＧＰ能力は、コスト、複雑さ、メモリ記憶及び問題を最小
限に維持しながら、動的で多様で強力なモータ制御を制御された共振に提供する。
【００５４】
　業界は、所与のモータの潜在的な性能能力の定義として、標準２Ｄ（２次元）ポートプ
ロファイルグラフを現在受け入れている。しかしながら、任意の所与のモータは、単なる
２Ｄに制限されず、より正確に言えば、モータが動作され得る連続的な２Ｄグラフのセッ
トが存在する。更に、グラフは、連続的で本質的なものになり、且つ３次元を見つけるこ
とになろう。結果としての３次元表面は、実際に、モータが潜在的に動作され得る真の範
囲である。３次元で示される表面は、所与のモータ用の容認されたトルクプロファイルグ
ラフであり、且つあるはずである。
【００５５】
　図９Ａに示されているように、我々が、この３Ｄ表面のスライスを６０Ｈｚで取ると、
それは、単一の２Ｄトルクプロファイルを生成するが、業界の誰もが、この２Ｄトルクプ
ロファイルに精通している。しかし、図９Ｂ－Ｄを見ると、連続面では、負荷範囲／トル
クが、特に画定されないことが分かる。図８Ｃ、８Ｄ及び９Ｆにおける３次元（周波数）
は、所与の負荷用の無数の動作点を理論上導入する。この連続的な多次元モータプログラ
ミングは、光プログラミング及び処理の適用を通して実行される。
【００５６】
　前述のものは、論理上拡張され、高調波システムに適用され得る。本明細書で論じられ
る実施形態において、モータが、ＧＰエクサルテーション（ｅｘｕｌｔａｔｉｏｎ）駆動
信号下で高調波常駐動作を示す能力を有することが明白に示されている。
【００５７】
　モータを定義し、モデル化し、制御し、且つ動作させるこれらの新しい方法、システム
及び能力は、多くのモータ変数を計算し、利用し、説明し、且つ機能的な数学式に統合す
る新しく開示された式に基づく。図５Ａ、５Ｃ、５Ｄ、９Ｂ～９Ｆ、１０Ｂは全て、次の
方程式アプローチのプロットされた出力又はグラフ表現を示す。
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【００５８】
　上記のパラメータ及び式は、本開示の全体を通して示されている２Ｄ次元（２Ｄ）、３
Ｄ又はＮＤ（Ｎ次元）の例に備え、且つまたかかる特徴及び属性を有する任意の電気モー
タ用に使用することができる。
【００５９】
　ＧＰ／ＯＰ方法及び技術と結合された、図５Ａ、５Ｃ、５Ｄ、９Ｂ－９Ｆ、１０Ｂに示
されているような上記の式は、２Ｄベクトルマッピングを３Ｄ表面空間に置き換えること
を可能にする。これらは、モータ属性を定義するためにモータ供給業者によって一般に用
いられる標準の単一２Ｄモータトルクプロットを、全く新しいレベルの機能、制御、電力
、転流、速度及びその他に導く。本質的に、モータの電気－機械機能は、ＯＰ／ＧＰを用
いて、完全にプログラム可能で、アクセスでき、より有能になることができる。図８Ａ、
Ｂ、Ｃ、Ｄは、制御された共振インプリメンテーションを達成するために、共振ベクトル
推移が、どのようになるかの一連のプロットを示す。図８は、存在し且つ共振動作用の基
礎を形成する「実際及び仮想上」の両方の成分があること、及びこの共振が、可変で、広
範で、プログラム可能であることを示す。
【００６０】
　また、実際及び仮想上のプロットされたステップに基づいて、完全に可変な３Ｄ又は多
次元電気機械制御さえが、適切な変数の適切な２Ｄベクトルを制御することによって影響
され得ることが明白である。共有３Ｄ空間の任意のポイントにおけるこの実時間の動的ベ
クトル制御は、共振転流及び制御が、特異でも静的な機能でもないことを確認する。図９
は、図９が、任意の数学例に対立するものとして、実世界モータベクトルに当てはまる以
外は、図８に似ている。従って図９Ａ－９Ｆは、制御、転流、電力供給、及び動作の類似
のアナログ方法及び手段を有することによって、より良く制御され動作される多くのシス
テム、機械、モータなどの連続的なアナログ特性を再確認する。
【００６１】
　ファンシステム用のファン速度対電力入力の関係が、２乗関係（例えば１／２ファン速
度＝１／４ファン入力電力）より大きいことが、流体力学の分野において周知である。実
際に、理想的な状態下でのファン曲線法則に従って、電力入力対軸速度出力の伝達関数は
、３乗関係（例えば１／２のファン速度＝１／８ファン入力電力）に近似するであろう。
モータによって電力を供給される他の負荷（コンプレッサ、ポンプ、コンベア、ドリル、
クレーン等）に関して、負荷対電力関係は、線形から指数関数的にまでなり得る。上記の
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全てのアイテムは、それらの実際の共振特性にかかわらず、やはりアナログ装置又はシス
テムである。しかし、それらは、非常に広範なアナログ動作範囲を有し、それは、それら
がまた、共振用の潜在的に高い比率関係又は帯域幅の広範な「Ｑ」を有することを意味す
る。これらは、それぞれ、モータの共振に影響する独特の物理的及び機械的な属性を有し
、モータの共振を非常に負荷依存にし指示されるようにする。負荷率のこの相互作用する
動的な帯域幅は、共振ポイントに適合するかそれを見つけるために、固有方程式及びＯＰ
／ＧＰプログラムと結合されても良い。しかしモータ力学と結合された負荷率のこの相互
作用する非常に広範な「Ｑ」又は広範に離間された動的な帯域幅は、別の制御された共振
機能につながる。
【００６２】
複数の共振負荷
　通常のクラスＣ共振の例において、負荷は、典型的には同調タンク型電子回路である。
我々は、固定された主要な発振モードを見つける。万一電子回路コンポーネントパラメー
タを変更した場合に、発振の減衰が発生し、恐らくシステム共振を終了させることになろ
う。制御された共振の場合に、我々は、有益な安定性の異常を観察した。帯域幅又は「Ｑ
」値は、かかる正確に同調された中心発振周波数を有しない。モータが、かなりの量の逆
起電力（ＥＭＦ）（フラックス、電流及び遠心力）を発生しているので、モータは、広く
寛容である。比較して言えば、電気－機械特性は、共振動作帯域幅を拡張し増加させる。
それがとても広く寛容であるので、図１４Ｃ及び図１５Ｂが示すように、単一の制御され
た共振ドライブから同時に２つ以上の独立誘導機械を駆動することが可能である。モータ
速度が異なる場合にさえ、両方のモータは、図１１～１５が示すように、各モータが、互
いに且つ基本駆動周波数に対して或る割合で共振動作を有する限り、単一の制御された共
振によって、共同して電力を供給され得る。これは、「２重共振」、即ち、そこから個別
の誘導モータのそれぞれが、制御された共振を利用することによって「スマートグリッド
」及びはるかに効率的なＡＣグリッドに大きな後押しを提供する「２重共振」を達成する
という考えであることに留意されたい。
【００６３】
ハードウェアインプリメンテーションＧＰ／ＯＰコントローラ
　図６及び図７は、両方とも、制御された共振機器のブロック図、流れ図及び概略図を介
して、実際のインプリメンテーションの例を示す。図７Ａは、セクションｆが、クラス「
ＧＰ」動作用の共振駆動信号をイネーブルにできるサブ回路であるＯＰ／ＧＰ設計コント
ローラの完全なシステム回路インプリメンテーションである。図７Ｂは、ブロック図であ
る図６Ａに伴う新しい回路サブセット又は「ドータ基板回路」であり、これは、誘導共振
を達成する解決法に適用される、且つ解決法を提供するＯＰ／ＧＰ技術を用いるための、
以前に開示されたアプローチの異なる物理的な実施形態を与える。
【００６４】
　図７Ｂの回路は、「ＯＰ／ＧＰコントローラマザーボード」と共に使用できるドータボ
ードアドオンを表す。図７Ｂのドータボード回路の計算能力は、基本的な支援論理チップ
と協力する６つの控え目な光学装置によって上品に促進される。負荷検出及びフィードバ
ック信号は、回路に送信され、クロック及び駆動信号と一緒に混合され、次に、他の信号
及びパラメータと混合して使用できる光信号としてコード化される。
【００６５】
　或る真理値表構成を可能にする回路選択肢における複数の共振選択肢が、ジャンパ接続
を介して提供される。幾つかの可変抵抗ポットが、広範囲な共振動作を提供するために、
オプトエレクトロニックコンポーネント入力部（光波エミッタ）及び出力部（光波検出器
）を同調させるか又はプログラムするために使用される。この一連の電気同調機能に加え
て、実時間計算が、光学装置内で実行され、混合トポロジにおいて再度組み立てられて復
号され、且つマザーボードＯＰ／ＧＰに返される。ここで、それらは、再び、光信号に電
子的にコード化され、光領域において混合及びコンパイルされ、復号化されて、結局は、
制御された共振の電力増幅器セクションを駆動するために利用される。最終結果は、電気
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－機械誘導機を共振へと駆動することである。
【００６６】
他の電力コントローラに勝る、制御された共振の利点
　パルスＤＣ（直流）信号でＡＣ（交流）非同期機を転流することは、交流モータが動作
するために必要とするものに対して反直観的である。ＤＣパルスは、通常、ＡＣ回転子に
対して制動力を示し、且つロックされた回転子状態さえ引き起こすことができる。しかし
ながら、これは、転流パルス電圧信号が、それがモータ転流を引き起こし維持できるよう
な方法で、計算され、時間を調整され、且つ十分に素早く実行される場合には、事実では
ない。モータ内の誘導された崩壊磁界（磁束）と周期パルスを同期させることができるシ
ステム及び方法は、モータ共振又は構成的な転流パターンを達成することができる。これ
らの同期周期パルスは、モータ巻線、コンデンサ及び回転子を介してルーティングするこ
とができる。ＤＣ電圧で発生する制動効果ではなく、これらの内部電気－機械素子の適切
な大きさ、同期及び使用は、内部の構成的なモータ発振が発生できるようにし、モータ発
振が、今度は、同期されたモータ回転を巻線磁界発振及び継続される構成的な転流へと駆
動し維持する。
【００６７】
　図８Ａ～Ｄ及び１０Ａ～Ｂは、複数のモータシステム素子に対して同調され、応答し、
且つ適応可能なＤＣパルスベクトルの振幅、位相、周波数、速度及び極性の設計を示す。
この動作に対して実時間電圧ベクトル及び信号を生成し同期させることは、高速で動的な
閉ループ信号制御を必要とする。ＧＰ／ＯＰ、実時間入力、回路処理速度、動的な実時間
計算、及び出力決定は、回路内では瞬間的であり、「可変クラスＣ」動作を可能にする計
算能力の必要性のタイプを提供する。
【００６８】
　モータの所与の動作速度及び正常なスペック制限は、クラス「ＧＰ」へのＯＰＰ転流の
ための、又は制御された共振装置を介してうまく駆動されるための出発点である。モータ
は、意図された共振閾値を超える速度（電圧及び電力）へと、制御された共振装置を介し
て電気的に始動される。例えば、１８００ｒｐｍのモータが、１／２の速度の９００ｒｐ
ｍで動作されることになる場合に、それは、最初に、９００ｒｐｍを超える速度に「ジャ
ンプ又はキック」スタートされる。一旦その速度が達成される（ＡＣ電圧レベル及び期間
が、それを達成するために用いられる）と、ユニットの回路は、オプトエレクトロニック
素子を介して、幾つかの同時的なことを行う。即ち、ＡＣ始動回路は、ディスエーブルさ
れる。同期回路は、イネーブルにされる（どんな周波数、速度、パルス幅でも）。振幅電
力レベル（ＤＣ電圧出力、正又は負パルス）は、入力信号（単数又は複数）を読み出し、
実時間入力信号によって指示されたプログラムドレベルに動的に適合する。入力信号は、
所与の制御パラメータ（温度、湿度、圧力等）を検出及び監視し、それを電気信号に変換
し、今度は電気信号が、ＯＰ／ＧＰ光（波又はグラフィックエネルギ）信号に変換され、
その信号は、波又は光領域において、他のＯＰ／ＧＰ信号と混合し、次に、ＯＰ／ＧＰ光
信号を適切な電力装置制御入力に変換できる検出器を駆動する。電力装置は次いでこれを
適切な電気出力へ変換する。
【００６９】
　図は、クラスＧＰ又は制御された共振解決法において説明され実行される技術を用いて
、実時間モードで多次元ベクトルを捕捉し、変換し、混合し、計算し、配合し、プログラ
ムし、出力するＯＰ科学を用いる多くのステップを示す。添付の図で分かるように、２次
元ベクトル又は３次元方程式の両方における複雑なモータトルク、速度は、容易に制御し
、コプログラムし、且つ温度、圧力などの他のパラメータと混合することができる。ＯＰ
／ＧＰの利用を、他の従来の転流及びコントローラ方法に勝って容易で手頃であるのと同
様に、実際的で、強力で、柔軟にするのは、この一連の単純なオプトエレクトロニクス部
品及びそれらのインプリメンテーションである。
【００７０】
ＯＰ　ＶＨｚの制御されたアナログ電気コントローラ－動作理論



(23) JP 6189862 B2 2017.8.30

10

20

30

40

50

　下記は、限定するわけではないが、控え目なコンポーネントだけ（即ち、ＣＭＯＳ等で
はない）を使用する周波数分割技術の実現を含むＶＨｚサブ回路の可能な一実施形態の説
明である。その目的は、光／電気コンポーネント及び支援回路の使用によって達成される
。結果としての回路は、本来アナログであり、連続的に可変で瞬間的な演算である。図１
６に示されている回路は、２つの別個のサブ回路を含む。光学装置１３０の左側のコンポ
ーネントは、周波数分割／乗算サブ回路を構成する。光学装置１３０の右側のコンポーネ
ントは、実時間システムフィードバック、集積化及び光混合を実行する。
【００７１】
　様々な回路の検討から分かるように、使用信号電圧／電流の発現が、入力信号（電圧／
電流／電力）を供給される入力部１０１及び１１６によって開始される。この信号は、典
型的には、限定するわけではないが、定常状態ＡＣ入力電圧であっても良い。図示のよう
に、電圧分割が、コンポーネント１０２と１０３との間で発生する。電圧分割コンポーネ
ントは、様々な入力電圧及び電流を促進するために適所にある。１つの可能な基本構成に
おいて、入力電圧は、典型的には１２０ＶＡＣであっても良い。しかしながら、これらの
コンポーネントを調整すれば、同じ前部を用い、且つ２７０７ＶＡＣ又は４８０ＶＡＣほ
どの高さの入力電圧さえ具備する使用電圧を回路に供給することができる。
【００７２】
　定常状態小信号基準電圧の発現は、コンポーネント１０５、１０７、１０９及び１１０
を介して達成される。１０３にわたって発現されるＡＣ電圧は、コンポーネント１０５に
よって整流され、基準電圧回路に印加される。整流された電圧は、１０７及び１０９を通
して更に電圧降下される。結果としてのＶｒｅｆは、ツェナーダイオード１０９の値によ
って設定される。この調整された電圧は、「単一」であり、電解部１１０によって「保持
される」。
【００７３】
　トランジスタへの電力供給は、１０３にわたって発現された、電圧分割されたＡＣによ
って達成される。この電圧は、並列抵抗器組み合わせ１０３及び１０４へのトランジスタ
回路に印加される。これらの２つの抵抗器の並列配置は、例えばより高い入力電圧の電力
消散を促進するためにうまく実行される。並列の抵抗器１０３及び１０４からの交流電圧
は、ダイオード１０６を介して整流される。
【００７４】
　図１７に示されているように、トランジスタ１１２及び１１４は、最初は開である。コ
ンデンサ１１０がツェナー電圧１０９まで充電するまで、バイアスは存在しない。一旦、
電解部１１０が十分な充電を有すると、コンデンサ１１０の電圧は、トランジスタ１１４
におけるＮＰＮのベースに順方向にバイアスをかけ、それは、連鎖反応の発生に帰着する
。ＮＰＮトランジスタ１１４が導通状態にあるので、幾つかのことが、同時に発生する。
電解キャップ１１７が、ＮＰＮ１１４ベース電流からわずかに充電を開始する。ＮＰＮ１
１４を通るベース電流は、コレクタ－エミッタ電流がＮＰＮ１１４を流れるようにする。
電流は、抵抗器１０８を通り、抵抗器１０８にわたって電圧降下を発現し、更に電解キャ
ップ１１７を充電する。電解キャップ１１７上の電圧が引き続き上昇すると、抵抗器１０
８にわたる電圧は、ＰＮＰ形トランジスタ１１２に順方向にバイアスをかける。ＰＮＰ／
ＮＰＮトランジスタ構成は、今や「ブート」される。それは、もはや、導通のためにＮＰ
Ｎ１１４ベース電流を必要としない。電解キャップ１１７は、コンポーネント１０２、１
０３、１０４のネットワークの結果である結果電圧まで引き続き充電し、テブナン－ノー
トン当量によって説明されるトランジスタ電圧が降下する。電解キャップ１１７上の結果
電圧は、電解キャップ１１０上の電圧より大きくなる。電解キャップ１１７上の結果電圧
＞電解キャップ１１０の結果電圧であるポイントにおいて、ＮＰＮトランジスタは、逆に
バイアスをかけられる。ネットワークへの入力信号が、半波整流される（ダイオード１０
６を通る電流）ので、次のことが発生する。
　抵抗器１０８を通る電流はゼロになる。
　ＰＮＰトランジスタ１１２は、導通ではなくなる。
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　トランジスタＮＰＮ１１４は、（電解キャップ１１７及び１１０における充電ゆえに）
逆にバイアスをかけられる。
　これは、トランジスタ１１２及び１１４が開になり、回路から切断されることに帰着す
る。
【００７５】
　この回路は、例えば、図１８に示されている。電解部１１７上の発現された充電は、以
下で説明されるように、２つの別個のタスクを実行するために利用される。
【００７６】
固定及び動的周波数制御
　ポテンショメータ１１８、抵抗器１１９及びオプト電気装置１４２は、ＲＣネットワー
クの「Ｒ」コンポーネントとして結局は働く別個の直列／並列ネットワーク配置を構成す
る。ポテンショメータの設定及び入力オプト制御装置１４２の値は、このＲＣネットワー
クに関連する「時定数」を制御する。このネットワークの根本的な特徴は、我々が、光学
的にＲＣ時定数回路を制御し、ＲＣ時定数回路が、結局は、電力電子回路の実際の周波数
を制御することである。第２の電流ブリード経路は、ツェナーダイオード１２０を通過し
、且つ抵抗器１２４にわたる電圧を発現する。抵抗器１２４にわたって発現された電圧は
、電解コンデンサ１１７にわたる電圧－（マイナス）ツェナー１２０電圧と等しい。ツェ
ナーダイオード１２０用の電圧値は、上記のＲＣ回路の「Ｒ」コンポーネントがそれらの
正常値にある場合に、抵抗器１２４にわたる電圧が負荷サイクルの５０％にわたってゼロ
になるように、選択される。これは、中間設定であり、中間におけるポテンショメータ１
１８及び／又はオプト１４０、２２６を促進し、且つ時定数周波数を容易に増加又は低減
させる。抵抗器１２４にわたる電圧の「水平化」はまた、オプトカプラー１２６、１２７
を正しく作動しない「トリクル電流」に対して保護する。
【００７７】
オプトカプラー１２６及び１２７の駆動
　抵抗器１２４にわたって発現された電圧は、抵抗器１２１、１２２、１２３に結び付け
られる。ポテンショメータ１２５のバランスを保つことは、コンポーネント許容誤差を調
整するために、且つ３つの基本動作モードの１つを適応させるために利用される。
　１．　標準、バランス、対称周波数分割及び乗算。
　２．　非対称周波数分割及び乗算であり、それは、コンプレッサ、ポンプなどの非対称
非線形負荷に有用になり得る。
　３．　完全な非対称性を有する片面クラスＧＰ動作－。
【００７８】
最終出力ステージ
　回路に示されている特定のオプト装置１２６及び１２７は、単に例示目的である。実際
上、様々な装置が実現され得ることが分かった。例えば、装置の非限定的リストは、次の
とおりである。
　１．　標準ＢＪＴ型の単一接合オプトカプラー。
　２．　ダーリントン型ＢＪＴオプトカプラー。
　３．　硫化ＣＡＤセル／ＬＥＤ組み合わせ装置。
　４．　複数のＣＡＤセル、単一のＬＥＤ。
　５．　複数のＬＥＤ、単一のＣＡＤセル。
【００７９】
　これらの光学装置の出力は、単に高電圧電力電子駆動回路に直腸的に（ｒｅｃｔａｌｌ
ｙ）接続するだけである。ダイオード１２８及び１２９は、
　１．　ＥＳＤから装置を保護するために、
　２．　逆電圧状態をブロックするために、
　３．　回路安定性及び寿命を向上させるために、
必要とされる。
【００８０】
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　この時点までに開示された回路は、図１９に示されているように、今や、競合する概略
図からの次の抽出によって正確に表すことができる。
【００８１】
　図２０は、ＬＡＢＶＩＥＷ（商標）ソフトウェアからの捕捉である。この捕捉には３つ
のプロットが示されており、プロットは全て、信号の重畳が回路機能及び概念をうまく示
すことができる値にスケーリングされた。
　１．　Ｇ＝正弦トレースは、（２で割られた）ＡＣライン入力電圧である。
　２．　Ｒ＝（２で割られた）電力電子駆動回路のＯＰ出力である。
　３．　Ｂ＝電解コンデンサ１１７の「＋」に存在する電圧である。
【００８２】
　図に示されているように、この捕捉から、３つの主要な特徴が見て取れる。
　１．　入力電圧の基本周波数は、電解キャップ１１７上で２で明白に割られる。
　２．　ＲＣ時定数動作。
　３．　ライン周波数と電解部１１７の「＋」において発現される制御電圧との間の位相
遅延関係。
【００８３】
動作のコンポーネント理論
　図２３に示されているように、そこに示されている概略図は、図１６から完全な概略図
を取り出したものである。それは、回路の第２の光プロセッサセクションを示す。この回
路の目的は、光信号が、以前に開示された第１のステージからの光学装置と混合されるか
又はそれと共に「コプログラム」される、光学的に結合された閉回路フィードバックトポ
ロジを提供することである。
【００８４】
　光学プログラムド装置１３０のＣＡＤセルコンポーネントは、前のステージからのオプ
トブロッキングダイオード１２８及び１２９にわたって並列に配置される。これらの光学
プログラムド信号の合計は、混合され、コプログラムされ、コネクタ１３１を通ってメイ
ンコントローラに接続される。メインＡ１Ａコントローラの出力は、コネクタ１４１を通
って、この第２のステージの回路にルーティングされる。抵抗器１３９及び１４０は、分
圧器を設定する。抵抗器１４０の値は、広範囲の入力電圧を収容するために、スケーリン
グされるか、密集されるか、又は並列にされ得る。１３９及び１４０ノードにおける分割
された電圧は、ダイオード１３８を通過し、そこで１／２波整流される。ダイオード１３
８のカソード側は、この電圧分割された－１／２波整流された信号を、電圧調整回路コン
ポーネント１３５、１３６、１３７に供給する。この設定可能な電圧は、電解キャップ１
３４において統合される。ツェナーダイオード１３２は、電解キャップ１３４に記憶され
た統合電圧からツェナー電圧を引く。ツェナー１３２のアノードにおける電流／電圧は、
光学装置のＬＥＤコンポーネントに供給される。抵抗器１３３は、限流抵抗器として働く
。この回路の結果として最終的に発生するものは、以下のように述べても良い。
　ＯＰサブ回路は、入力電圧を、光学的にプログラムされた対応する出力の抵抗に変換し
、ここで、
　　Ｖ（ｔ）＝電力システムの出力であり、
　　ＶＨｚ（ｔ）＝システム伝達関数であり、
　　Ｒ＝対応する出力を光学的に計算された抵抗である。
【産業上の利用可能性】
【００８５】
　本明細書で説明されるような電力装置における制御された共振は、多くの産業用途にお
いて用いられる、ＡＣモータなどの電力装置の少なくとも制御において明確な産業用途を
有する。
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