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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第７部門第４区分
【発行日】平成24年1月5日(2012.1.5)

【公開番号】特開2010-161901(P2010-161901A)
【公開日】平成22年7月22日(2010.7.22)
【年通号数】公開・登録公報2010-029
【出願番号】特願2009-3740(P2009-3740)
【国際特許分類】
   Ｈ０２Ｍ   7/48     (2007.01)
   Ｈ０２Ｊ   3/38     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｈ０２Ｍ   7/48    　　　Ｒ
   Ｈ０２Ｊ   3/38    　　　Ｇ

【手続補正書】
【提出日】平成23年11月14日(2011.11.14)
【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】請求項５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項５】
　前記インバータ回路の出力電流から無効分電流を算出する無効分電流算出手段と、
　前記系統電圧信号と目標系統電圧との偏差から系統電圧補正値を算出する系統電圧補正
値算出手段と、
　前記系統電圧補正値から修正補正値を算出して出力する算出手段と、
　前記算出手段から出力される修正補正値とゼロ出力とを切り替えて目標無効分電流とし
て出力する目標切替手段と、
　前記無効分電流算出手段によって算出された無効分電流と前記目標切替手段によって出
力された目標無効分電流との偏差から無効分電流補正値を算出する無効分電流補正値算出
手段と、
をさらに備えており、
　前記算出手段は、前記系統電圧補正値と前回の修正補正値との間の値を前記修正補正値
として算出し、
　前記指令値信号生成手段は、前記修正角周波数と前記無効分電流補正値とから指令値信
号を生成し、
　前記角周波数差算出手段は、前記直流電圧補正値算出手段の制御の時定数を２つの値で
切り替える時定数切替手段をさらに備えており、
　前記目標切替手段が出力をゼロ出力に切り替え、前記時定数切替手段が前記時定数を小
さい方の値に切り替えた第１の状態と、前記目標切替手段が出力を前記算出手段から出力
される修正補正値に切り替え、前記時定数切替手段が前記時定数を大きい方の値に切り替
えた第２の状態とを選択できる、
請求項２に記載のインバータ制御回路。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１７】
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　本発明の好ましい実施の形態においては、前記インバータ回路の出力電流から無効分電
流を算出する無効分電流算出手段と、前記系統電圧信号と目標系統電圧との偏差から系統
電圧補正値を算出する系統電圧補正値算出手段と、前記系統電圧補正値から修正補正値を
算出して出力する算出手段と、前記算出手段から出力される修正補正値とゼロ出力とを切
り替えて目標無効分電流として出力する目標切替手段と、前記無効分電流算出手段によっ
て算出された無効分電流と前記目標切替手段によって出力された目標無効分電流との偏差
から無効分電流補正値を算出する無効分電流補正値算出手段と、をさらに備えており、前
記算出手段は、前記系統電圧補正値と前回の修正補正値との間の値を前記修正補正値とし
て算出し、前記指令値信号生成手段は、前記修正角周波数と前記無効分電流補正値とから
指令値信号を生成し、前記角周波数差算出手段は、前記直流電圧補正値算出手段の制御の
時定数を２つの値で切り替える時定数切替手段をさらに備えており、前記目標切替手段が
出力をゼロ出力に切り替え、前記時定数切替手段が前記時定数を小さい方の値に切り替え
た第１の状態と、前記目標切替手段が出力を前記算出手段から出力される修正補正値に切
り替え、前記時定数切替手段が前記時定数を大きい方の値に切り替えた第２の状態とを選
択できる。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３８】
　ＰＩ制御回路１１は、直流電圧センサＡ６が検出した直流電圧Ｅiと予め設定されてい
る目標直流電圧Ｅ*との偏差に基づいてＰＩ制御を行い、補正値を乗算器１３に出力する
ものである。時定数設定回路１２は、電流センサＡ７が検出した交流電流信号に基づいて
、ＰＩ制御回路１１の時定数を設定するものである。本実施形態においては、交流電流信
号の微分値の絶対値に応じて、当該絶対値が大きい場合は時定数が小さな値となり、当該
絶対値が小さい場合は時定数が大きな値となるように設定している。なお、負荷変動があ
ったときや、直流電源Ａ１の生成電力が急変したときに、ＰＩ制御回路１１の時定数を小
さくして応答速度を早くすることが目的なので、時定数の設定の方法はこれに限られない
。たとえば、直流電圧センサＡ６が検出した直流電圧信号や、系統電圧センサＡ８が検出
した系統電圧信号に基づいて時定数を設定するようにしてもよい。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４１】
　図２は、ＰＬＬ回路１４の一例を説明するための図である。ＰＬＬ回路１４は、αβ変
換回路１４１、ｄｑ変換回路１４２、ＰＩ制御回路１４３、ＶＣＯ(Voltage Controlled 
Oscillator)回路１４４を備えている。αβ変換回路１４１は、系統電圧センサＡ８より
入力される３相の電圧信号Ｖu、Ｖv、Ｖwを２相の電圧信号Ｖα、Ｖβに変換するもので
ある。ｄｑ変換回路１４２は、αβ変換回路１４１から電圧信号Ｖα、Ｖβが入力され、
ＶＣＯ回路１４４から位相θが入力される。ｄｑ変換回路１４２は、電圧信号Ｖα、Ｖβ
の位相θとの位相差成分Ｖdと同相成分Ｖqとを算出する。ＰＩ制御回路１４３は、位相差
成分ＶdがゼロとなるようにＰＩ制御を行ない、補正値を出力する。この補正値を系統電
圧信号の目標角周波数ωs

*に加算した角周波数ω0が、ＶＣＯ回路１４４に出力される。
ＶＣＯ回路１４４は、入力に応じた位相θをｄｑ変換回路１４２に出力する。このフィー
ドバック制御により、位相差成分Ｖdがゼロになったところでロックされる。このとき、
位相θが系統電圧の位相と一致する。したがって、ＰＬＬ回路１４から出力される角周波
数ω0は、系統電圧信号の角周波数と一致することになる。
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【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４４】
　指令値信号生成回路３１は、ＰＬＬ回路１４が検出する系統電圧信号の角周波数ω0に
乗算器１３から出力される角周波数差Δωを加算した修正角周波数（ω0＋Δω）、およ
びＰＩ制御回路２３が出力する補正値が入力され、指令値信号を生成するものである。具
体的には、指令値信号生成回路３１は、入力される修正角周波数（ω0＋Δω）を時間ｔ
で積分したものを位相とし、入力される補正値に基づいて振幅を変化された正弦波を生成
する。指令値信号生成回路３１は、この正弦波をＵ相の指令値信号として、ＰＷＭ信号生
成回路３２に出力する。また、指令値信号生成回路３１は、Ｕ相の指令値信号より位相が
（１/３）π遅れた正弦波をＶ相の指令値信号として、（２/３）π遅れた正弦波をＷ相の
指令値信号として、ＰＷＭ信号生成回路３２に出力する。
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