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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　充電電力をワイヤレスに伝達するための装置であって、
　時変電流によって駆動されることに応答して充電可能なデバイスを充電するためのワイ
ヤレス場を生成するように構成されたカプラと、
　前記カプラが前記ワイヤレス場を生成する間、前記カプラと接地との間の寄生キャパシ
タンスを判定するように構成された測定回路と、
　前記充電可能なデバイスから接続要求を受信するように構成され通信回路と、
　　前記判定された寄生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外来物の存在
を判定すること、および
　　前記外来物の存在を判定することおよび前記接続要求を受信することに応答して、ワ
イヤレス充電のための前記充電可能なデバイスの存在を判定すること
　を行うように構成されたコントローラ回路と
を含む、装置。
【請求項２】
　前記検出基準は、前記外来物の存在に対応するようにあらかじめ定められた前記判定さ
れた寄生キャパシタンスの時変パターンを含む、請求項1に記載の装置。
【請求項３】
　前記検出基準は、前記判定された寄生キャパシタンスのしきい値変化を含む、請求項1
に記載の装置。
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【請求項４】
　前記コントローラ回路は、前記外来物の前記存在を判定したことに応答して前記カプラ
を駆動する前記時変電流を調整するように構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項５】
　前記測定回路は、複数の時刻の各々において前記寄生キャパシタンスを判定するように
構成され、
　前記コントローラ回路は、所定の関係を満たす前記複数の時刻の各々における前記判定
された寄生キャパシタンスの相関に応答して前記外来物の前記存在を判定するように構成
される、請求項1に記載の装置。
【請求項６】
　前記通信回路は、前記充電可能なデバイスから信号を受信するようにさらに構成され、
前記信号がワイヤレス充電に関する前記充電可能なデバイスの前記存在を示し、
　前記コントローラ回路は、前記通信回路が前記充電可能なデバイスから前記信号を受信
したことに応答して前記カプラの少なくとも1つの動作パラメータを調整するようにさら
に構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項７】
　前記外来物は、人間、別の生物、または非金属物体を含む、請求項1に記載の装置。
【請求項８】
　前記カプラは、前記ワイヤレス場の磁場成分を介して前記充電電力を前記充電可能なデ
バイスにワイヤレスに伝達するようにさらに構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項９】
　充電電力をワイヤレスに伝達するための方法であって、
　カプラにおいて、時変電流によって駆動されたときに充電可能なデバイスを充電するた
めのワイヤレス場を生成するステップと、
　前記カプラが前記ワイヤレス場を生成する間、前記カプラと接地との間の寄生キャパシ
タンスを判定するステップと、
　通信回路において、前記充電可能なデバイスから接続要求を受信するステップと、
　前記判定された寄生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外来物の存在を
判定するステップと、
　前記外来物の存在を判定することおよび前記接続要求を受信することに応答して、ワイ
ヤレス充電のための前記充電可能なデバイスの存在を判定するステップと
を含む方法。
【請求項１０】
　前記検出基準は、前記外来物の存在に対応するようにあらかじめ定められた前記判定さ
れた寄生キャパシタンスの時変パターンを含む、請求項9に記載の方法。
【請求項１１】
　前記検出基準は、前記外来物の存在に対応するようにあらかじめ定められた前記判定さ
れた寄生キャパシタンスのしきい値変化を含む、請求項9に記載の方法。
【請求項１２】
　前記外来物の前記存在を判定したことに応答して前記カプラを駆動する前記時変電流を
調整するステップをさらに含む、請求項9に記載の方法。
【請求項１３】
　複数の時刻の各々において前記寄生キャパシタンスを判定するステップと、
　所定の関係を満たす前記複数の時刻の各々における前記判定された寄生キャパシタンス
の相関に応答して前記外来物の前記存在を判定するステップと
をさらに含む、請求項9に記載の方法。
【請求項１４】
　前記充電可能なデバイスから信号を受信するステップであって、前記信号が、ワイヤレ
ス充電に関して前記充電可能なデバイスの前記存在を示す、ステップと、
　前記充電可能なデバイスから前記信号を受信したことに応答して前記カプラの少なくと
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も1つの動作パラメータを調整するステップと
をさらに含む、請求項9に記載の方法。
【請求項１５】
　前記外来物は、人間、別の生物、または非金属物体を含む、請求項9に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本出願は、概してワイヤレス充電電力伝達適用例に関し、より詳細には、ワイヤレス充
電適用例において存在および使用パターン検出を実施するための方法および装置に関する
。
【背景技術】
【０００２】
　ワイヤレス電力トランスミッタは、電場の比吸収率を制限するために人間の存在を検出
できることが望ましい場合がある。したがって、そのようなワイヤレス電力トランスミッ
タが、人間などの生体の外来物(foreign object)検出および充電可能なデバイスの検出を
実施することが望ましい。たとえば、ある種の充電可能なデバイスの検出が、ワイヤレス
電力トランスミッタカプラ端子において測定される検出可能なインピーダンスシフトを生
じさせないか、またはワイヤレス電力トランスミッタから顕著な電力を引き込むことがで
きない充電可能なデバイスでは困難である場合もある。したがって、ワイヤレス充電適用
例において存在および使用パターン検出を実施するための方法および装置が望ましい。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００３】
　いくつかの実装形態によれば、充電電力をワイヤレスに伝達するための装置が提供され
る。この装置は、時変電流(time-varying current)によって駆動されたときにワイヤレス
場を生成するように構成されたカプラを備える。この装置は、カプラがワイヤレス場を生
成する間カプラと接地との間の寄生キャパシタンス(parasitic capacitance)を判定する
ように構成された測定回路を備える。この装置は、判定された寄生キャパシタンスが検出
基準を満たすことに応答して外来物の存在を判定するように構成されたコントローラ回路
を備える。
【０００４】
　いくつかの他の実装形態では、充電電力をワイヤレスに伝達するための方法が提供され
る。この方法は、カプラにおいて、時変電流によって駆動されたときにワイヤレス場を生
成するステップを含む。この方法は、カプラがワイヤレス場を生成する間カプラと接地と
の間の寄生キャパシタンスを判定するステップをさらに含む。この方法は、判定された寄
生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外来物の存在を判定するステップを
さらに含む。
【０００５】
　さらに他の実装形態では、充電電力をワイヤレスに伝達するための装置が提供される。
この装置は、時変電流によって駆動されたときにワイヤレス場を生成するための手段を備
える。この装置は、生成するための手段がワイヤレス場を生成する間生成するための手段
と接地との間の寄生キャパシタンスを判定するための手段を備える。この装置は、判定さ
れた寄生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外来物の存在を判定するため
の手段を備える。
【０００６】
　さらに他の実装形態では、コードを含む非一時的コンピュータ可読媒体であって、コー
ドが、実行されると、充電電力をワイヤレスに伝達するための装置が時変電流によって駆
動されたときにこの装置にワイヤレス場を生成させる非一時的コンピュータ可読媒体が提
供される。このコードは、実行されると、装置に、カプラがワイヤレス場を生成する間カ
プラと接地との間の寄生キャパシタンスをさらに判定させる。このコードは、実行される
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と、装置に、判定された寄生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外来物の
存在をさらに判定させる。
【０００７】
　ここで、上述の態様、ならびに本技術の他の特徴、態様、および利点について、添付の
図面を参照しながら様々な実装形態に関連して説明する。ただし、図示の実装形態は、例
にすぎず、限定的であることは意図されていない。図面全体にわたって、文脈が別段に規
定しない限り、同様の記号は通常、同様の構成要素を示す。以下の図の相対寸法は、縮尺
どおりに描かれていない場合があることに留意されたい。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】いくつかの実装形態によるワイヤレス電力伝達システムの機能ブロック図である
。
【図２】いくつかの他の実装形態によるワイヤレス電力伝達システムの機能ブロック図で
ある。
【図３】いくつかの実装形態による、送電カプラまたは受電カプラを含む、図2の送電回
路または受電回路の一部分の概略図である。
【図４】いくつかの実装形態による、図1～図3のうちのいずれかに関連して説明したシス
テムと同様のワイヤレス電力伝達システムのより詳細な機能ブロック図である。
【図５】図4に関連してすでに説明したシステムと同様のワイヤレス電力伝達システムの
図である。
【図６】図1～図5のうちのいずれかに関連してすでに説明したように、共振器または共振
回路として構成されたワイヤレス電力トランスミッタカプラに関する等価回路の概略図で
ある。
【図７】いくつかの実装形態による、測定回路を含む図4のトランスミッタと同様のワイ
ヤレス電力トランスミッタの少なくとも一部に関する等価回路の概略図である。
【図８】いくつかの実装形態による、測定回路と複数のセンスパッドとを含む図4のトラ
ンスミッタと同様のワイヤレス電力トランスミッタの少なくとも一部に関する等価回路の
概略図である。
【図９】いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための方法を示すフローチャ
ートである。
【図１０】いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための装置の機能ブロック
図である。
【図１１】いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための別の方法を示すフロ
ーチャートである。
【図１２】いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための装置の別の機能ブロ
ック図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　以下の詳細な説明では、本開示の一部を形成する添付の図面を参照する。詳細な説明、
図面、および特許請求の範囲において説明する例示的な実装形態は、限定的であることを
意味しない。本明細書で提示する主題の趣旨または範囲から逸脱することなく、他の実装
形態が利用されてよく、他の変更が加えられてよい。本明細書で概略的に説明し、図に示
すような本開示の態様は、多種多様な異なる構成として配置され、置換され、組み合わさ
れ、設計されてもよく、それらのすべてが明示的に企図され本開示の一部を形成すること
が容易に理解されよう。
【００１０】
　ワイヤレス電力伝達は、物理的な電気導体を使用することなく、電場、磁場、電磁場な
どに関連する任意の形態のエネルギーをトランスミッタからレシーバに伝達する(たとえ
ば、電力は、自由空間を通して伝達されることがある)ことを指す場合がある。電力伝達
を実現するために、ワイヤレス場(たとえば、磁場または電磁場)の中に出力された電力は
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、「受電カプラ」によって受けられ、取り込まれ、または結合される場合がある。
【００１１】
　本明細書において使用する用語は、特定の実装形態を説明することのみを目的とするも
のであり、本開示の限定であることは意図されない。特定の数の請求項要素が意図される
場合、そのような意図が特許請求の範囲において明示的に記載され、そのような記載がな
い場合、そのような意図が存在しないことが理解されよう。たとえば、本明細書において
単数形「a」、「an」、および「the」が使用される場合、文脈がそうでないことを明確に
示さない限り、同様に複数形も含むことが意図される。本明細書で使用する「および/ま
たは」という用語は、関連する列挙された項目のうちの1つまたは複数のあらゆる組合せ
を含む。さらに、「備える(comprises)」、「備えている(comprising)」、「含む(includ
es)」、および「含んでいる(including)」という用語は、本明細書で使用されるとき、述
べられた特徴、整数、ステップ、動作、要素、および/または構成要素の存在を明示する
が、1つまたは複数の他の特徴、整数、ステップ、動作、要素、構成要素、および/または
それらのグループの存在または追加を排除しないことが理解されよう。「のうちの少なく
とも1つ」などの表現は、要素の列挙の後に続くとき、要素の列挙全体を修飾するもので
あり、列挙の個々の要素を修飾するのではない。
【００１２】
　図1は、いくつかの実装形態によるワイヤレス電力伝達システム100の機能ブロック図で
ある。エネルギー伝達を実行するために送電カプラ114を介してワイヤレス場(たとえば、
磁場または電磁場)105を生成するために、電源(図示せず)からトランスミッタ104に入力
電力102が供給されてもよい。レシーバ108は、レシーバ108がトランスミッタ104によって
生成されたワイヤレス場105内に位置しているときに電力を受信してもよい。ワイヤレス
場105は、トランスミッタ104によって出力されたエネルギーがレシーバ108によって取り
込まれる場合がある領域に対応する。レシーバ108は、ワイヤレス場105に結合し、出力電
力110に結合されたデバイス(この図には示さず)によって蓄積または消費できるように出
力電力110を生成してもよい。トランスミッタ104とレシーバ108の両方は、距離112だけ分
離される。
【００１３】
　例示的な一実装形態では、送電カプラ114によって生成された時変磁場を介して、電力
が誘導的に伝達される。トランスミッタ104およびレシーバ108は、相互共振関係に従って
さらに構成されてもよい。レシーバ108の共振周波数とトランスミッタ104の共振周波数が
実質的に同じであるか、または極めて接近しているとき、トランスミッタ104とレシーバ1
08との間の送電損失は最小である。しかしながら、トランスミッタ104とレシーバ108との
間の共振が整合しないときでも、効率が低減する場合があるが、エネルギーが伝達される
場合がある。たとえば、共振が整合しないとき、効率が低くなる場合がある。エネルギー
の伝達は、送電カプラ114から自由空間にエネルギーを伝搬させるのではなく、送電カプ
ラ114のワイヤレス場105から、ワイヤレス場105の近傍に存在する受電カプラ118にエネル
ギーを結合することによって行われる。したがって、共振誘導結合技法は、効率の改善と
、様々な距離にわたる、様々な誘導カプラ構成による電力伝達とを可能にする場合がある
。
【００１４】
　いくつかの実装形態では、ワイヤレス場105は、トランスミッタ104の「近距離場」に相
当する。近距離場は、送電カプラ114から離れて最小限に電力を放射する送電カプラ114の
中の電流および電荷からもたらされる強い反応場が存在する領域に相当する場合がある。
近距離場は、送電カプラ114の約1波長(または、その数分の一)内にある領域に相当する場
合がある。効率的なエネルギー伝達は、電磁波のエネルギーの大部分を遠距離場に伝搬す
るのではなく、ワイヤレス場105内のエネルギーの大部分を受電カプラ118に結合すること
によって行われてもよい。ワイヤレス場105内に位置するとき、送電カプラ114と受電カプ
ラ118との間に「結合モード」が生じる場合がある。
【００１５】
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　図2は、いくつかの他の実装形態によるワイヤレス電力伝達システム200の機能ブロック
図である。システム200は、図1のシステム100と同様の動作および機能のワイヤレス電力
伝達システムである場合がある。しかしながら、システム200は、図1と比較して、ワイヤ
レス電力伝達システム200の構成要素に関して追加の詳細を備える。システム200は、トラ
ンスミッタ204とレシーバ208とを含む。トランスミッタ204は、発振器222と、ドライバ回
路224と、フィルタおよび整合回路226とを含む送電回路206を含む。発振器222は、周波数
制御信号223に応答して調整される場合がある所望の周波数において信号を生成するよう
に構成されてもよい。発振器222は、発振器信号をドライバ回路224に供給する。ドライバ
回路224は、入力電圧信号(VD)225に基づいて、送電カプラ214の共振周波数において送電
カプラ214を駆動するように構成される場合がある。
【００１６】
　フィルタおよび整合回路226は、高調波または他の不要な周波数をフィルタ除去し、送
電回路206のインピーダンスを送電カプラ214に整合させる。送電カプラ214を駆動する結
果として、送電カプラ214は、ワイヤレス場205を生成し、バッテリー236を充電するのに
十分なレベルにおいて電力をワイヤレスに出力する。
【００１７】
　レシーバ208は、整合回路232と整流器回路234とを含む受電回路210を含む。整合回路23
2は、受電回路210のインピーダンスを受電カプラ218のインピーダンスに整合させてもよ
い。整流器回路234は、交流(AC)電力入力から直流(DC)電力出力を生成し、バッテリー236
を充電してもよい。レシーバ208およびトランスミッタ204は、さらに、別個の通信チャネ
ル219(たとえば、Bluetooth(登録商標)、Zigbee、セルラーなど)上で通信してもよい。レ
シーバ208およびトランスミッタ204は、代替として、ワイヤレス場205の特性を使用する
バンド内シグナリングを介して通信してもよい。いくつかの実装形態では、レシーバ208
は、トランスミッタ204によって送電され受電器208によって受け取られる電力量がバッテ
リー236を充電するのに適しているかどうかを判定するように構成されてもよい。
【００１８】
　図3は、いくつかの実装形態による、図2の送電回路206または受電回路210の一部の概略
図である。図3に示すように、送電または受電回路350はカプラ352を含んでもよい。カプ
ラ352は、「導体ループ」、コイル、インダクタ、または「磁気」カプラと呼ばれるか、
またはそのように構成される場合もある。「カプラ」という用語は、概して、別の「カプ
ラ」に結合するためのエネルギーをワイヤレスに出力するかまたは受け取る場合がある構
成要素を指す。
【００１９】
　ループカプラまたは磁気カプラの共振周波数は、ループカプラまたは磁気カプラのイン
ダクタンスおよびキャパシタンスに基づいている。インダクタンスは単にカプラ352によ
って生成されたインダクタンスであってもよいが、キャパシタンスは、所望の共振周波数
において、ある共振構造を作り出すためにキャパシタ(またはカプラ352の自己キャパシタ
ンス)を介して加えられる場合がある。非限定的な例として、キャパシタ354およびキャパ
シタ356が、共振周波数において共振回路を形成するように送電または受電回路350に付加
されてもよい。したがって、より大きいインダクタンスを示す大きい直径のカプラを使用
する、より大きいサイズのカプラの場合、共振を生じさせるのに必要なキャパシタンスの
値は、より小さい場合がある。さらに、カプラのサイズが増大するにつれて、結合効率が
高くなる場合がある。このことは、主に送電カプラと受電カプラの両方のサイズが大きく
なる場合に当てはまる。送電カプラの場合、実質的にカプラ352の共振周波数に相当する
周波数において発振する信号358が、カプラ352への入力であってもよい。受電カプラでは
、信号358は、負荷に電力を供給するか、または負荷を充電するために出力されてもよい
。
【００２０】
　いくつかの実装形態では、ワイヤレス電力トランスミッタは、生体または外来物(たと
えば、人間、別の生き物、非金属物体、または充電が意図されない他の非充電対象物)の
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存在ならびに/あるいはワイヤレス電力トランスミッタの近傍における充電可能なデバイ
スの存在(場合によっては、外来物と見なされる)を正確に検出するために、そのような存
在を判定するためにワイヤレス電力トランスミッタ(たとえばカプラ)とは異なる位置に配
置された測定回路および場合によっては1つまたは複数のセンスパッドを含んでもよい。
さらに、充電可能なデバイスが、ワイヤレス電力トランスミッタが検出するのに十分な電
力を引き込まない場合、充電可能なデバイスは、ワイヤレス電力トランスミッタに充電可
能なデバイスの存在を通知するための通信回路をさらに含んでもよい。そのような実装形
態について、以下において図4～図8に関連してより詳細に説明する。
【００２１】
　図4は、いくつかの実装形態による、図1～図3に関連して説明したシステムと同様のワ
イヤレス電力伝達システム400のより詳細な機能ブロック図である。図4は、ワイヤレス電
力トランスミッタ404と充電可能なデバイス408(すなわち、レシーバ)との間の相互作用を
示す。トランスミッタ404は、信号423によって制御される発振器422と、可変電圧VDを有
する信号425によって制御されるドライバ回路424と、フィルタおよび整合回路426とを含
む送電回路406を含む。送電回路406およびすべての含まれる構成要素は、別段に規定され
ていない限り、対応する送電回路206および送電回路206に含まれる同様の参照符号を有す
る前述の構成要素と同様の機能を有してもよい。送電回路406の出力は、(たとえば、図2
の送電カプラ214に対応する)送電カプラ414に供給されてもよい。トランスミッタ404は、
少なくとも送電回路406を制御するように構成され、場合によっては測定回路444からの測
定データおよびクロック448からの基準信号を受信するように構成されたコントローラ回
路440をさらに含んでもよい。トランスミッタ404は、以下により詳細に説明するように、
トランスミッタ404と充電可能なデバイス408との間の通信を可能にするように構成された
通信回路442をさらに含む。測定回路444は、トランスミッタ404の少なくとも1つの属性(
たとえば、送電カプラ414によって負荷が加えられたときの送電回路406の共振周波数、カ
プラ414の一部と局所接地またはアース接地のいずれかとの間のキャパシタンスまたはイ
ンピーダンス、1つまたは複数のセンスパッド446、447のキャパシタンスまたはインピー
ダンス、あるいは送電カプラ414または1つもしくは複数のセンスパッド446、447のいずれ
かの等価インピーダンス)を測定するように構成される。クロック448は、1つまたは複数
の異なる時刻におけるあるいは1つまたは複数の異なる時間間隔の間におけるトランスミ
ッタ404の上述の属性のうちの1つまたは複数を判定、検知、または検出するための測定回
路444および/またはコントローラ回路440によって利用される場合がある基準タイミング
信号を供給するように構成される。
【００２２】
　動作時には、送電回路406は、送電カプラ414内を循環する発振電流または時変電流が電
場成分と磁場成分の両方を有するワイヤレス場405を生成するように発振駆動信号または
時変駆動信号を送電カプラ414に供給してもよい。充電電力が磁場成分を介してワイヤレ
スに誘導的に(たとえば、ワイヤレスに)送信される。充電可能なデバイス408の受電カプ
ラ418は、ワイヤレス場405の作用の下で発振駆動信号または時変駆動信号を生成するよう
に構成されてもよい。
【００２３】
　充電可能なデバイス408は、受電回路410に電気的に接続された受電カプラ418を備えて
もよく、受電カプラ418および受電回路410はそれぞれ、図2の受電カプラ218および受電回
路210に相当してもよい。受電回路410は、整流器回路434に電気的に接続された整合回路4
32を含んでもよい。受電カプラ418は、整合回路432に電気的に接続されてもよい。整流器
回路434は、DC電流をバッテリー436に供給してもよい。別段に記載されていない限り、受
電回路410内の各構成要素は、図2に関連してすでに説明した、受電回路210内のそれぞれ
の構成要素に相当しかつそれぞれの構成要素と実質的に同じ機能を有してもよい。
【００２４】
　充電可能なデバイス408は、通信回路452、ユーザインターフェース454、および受電回
路410の各々に電気的に接続されたコントローラ回路450をさらに含んでもよい。コントロ
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ーラ回路450は、受電回路410、通信回路452、およびユーザインターフェース454を制御し
てもよい。通信回路452は、トランスミッタ404との通信リンクを形成してもよい。ユーザ
インターフェース454は、充電可能なデバイス408のユーザにフィードバックを与えるよう
に構成されてもよい。
【００２５】
　図5は、図4に関連してすでに説明したシステムと同様のワイヤレス電力伝達システム50
0の図である。ワイヤレス電力伝達システム500は、ワイヤレス電力トランスミッタ504と
、ワイヤレス電力トランスミッタ504の表面上に配置される場合がある充電可能なデバイ
ス508とを含んでもよく、ワイヤレス電力トランスミッタ504および充電可能なデバイス50
8は、図4のそれぞれのトランスミッタ404および充電可能なデバイス408に相当する。ワイ
ヤレス電力トランスミッタ504は、考えられる内部取付け部を示すように点線で示され、
図4の送電カプラ414に対応する送電カプラ514、ならびに同様に点線で示され図4のセンス
パッド446、447に対応する複数のセンスパッド546、547を含んでもよい。2つのセンスパ
ッド546、547が示されているが、図5に関して1つまたは複数のセンスパッドを有する実装
形態が企図される。さらに、センスパッド546、547の形状、寸法、および位置が変更され
てもよい。たとえば、代替として、センスパッド546、547は、送電カプラ514によって生
成される磁場に作用しないと考えられるので、送電カプラ514の真上に配置されてもよい
。少なくとも図8に関連してより詳細に説明するように、センスパッド546、547は、後で
、送電カプラ514によって生成されたワイヤレス場(図示せず)を制御するかまたは他の方
法で調整することができるように(一般に動作パラメータの調整と呼ばれることがある)、
ワイヤレス電力トランスミッタ504の近傍において充電可能なデバイス508または生体(た
とえば、人間または動物)の動きを検出、判定、または検知するのに利用されてもよい。
【００２６】
　図6は、図1～図5のうちのいずれかに関連してすでに説明したように、共振器または共
振回路として構成されたワイヤレス電力トランスミッタカプラに関する等価回路600の概
略図である。図6の等価回路600は、空のパッド(たとえば、送電カプラ414の近傍に充電可
能なデバイスも生体も存在しない)を有するトランスミッタ(たとえば、トランスミッタ40
4)を表す。等価回路600は、交流電流または時変電流IMを駆動する交流駆動電圧または時
変駆動電圧VMを供給する電圧源602を備える。電流IMの大きさおよび駆動電圧VMに対する
電流IMの位相は、トランスミッタ共振器によって生成される複素インピーダンスによって
決まる。トランスミッタ共振器は、抵抗Reqを有する抵抗器604と、キャパシタンスCeqを
有するキャパシタ606と、インダクタンスLeqを有するインダクタ614とを直列に接続した
ものとして点線のボックス内に示されている。等価抵抗Req、キャパシタンスCeq、および
インダクタンスLeqは、それぞれトランスミッタ共振器の経路内のすべての抵抗、キャパ
シタンス、およびインダクタンスを表す。より低い周波数では、インダクタ614の自己イ
ンダクタンスLeqが支配的であり、一方、より高い周波数では、Ceqに含まれる巻線間キャ
パシタンスが支配的になっていく。後述の実装形態が動作する原則は、人間、その他の生
き物、および場合によっては充電可能なデバイスが、空気と比較して比較的高い誘電率を
有し、したがって、インダクタ614の近傍に上記のいずれかが存在すると、電場結合に関
する追加の経路が形成されることである。このことは、キャパシタンスCeqを大きくし、
たとえば、グリッドディップ発振器を介して測定または検出される場合がある等価回路60
0のインピーダンスおよび送電周波数を調整する効果がある。
【００２７】
　したがって、空気よりも比較的高い誘電率を有する対象物の存在を判定するための第1
の方法は、電力送信周波数よりも高い周波数(たとえば、電力送信周波数のより高次の高
調波)におけるインダクタ614(たとえば、カプラ)の等価キャパシタンスCeq(または総イン
ピーダンス)を測定することを含んでもよい。いくつかの実装形態では、インダクタ614(
たとえば、カプラ)の等価キャパシタンスCeq(または総インピーダンス)が、電力送信周波
数よりも低い周波数において測定されてもよい。等価キャパシタンスCeq(または総共振器
インピーダンス)が、(たとえば、図4の測定回路444によって)所定のしきい値よりも大き
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い値を有すると測定された場合、その対象物の存在が(たとえば、図4のコントローラ回路
440によって)肯定的に判定されてもよく、共振器(たとえば、図4の送電カプラ414)の電力
出力が(たとえば、図4のコントローラ回路444によって)調整されるかまたはオフにされて
もよい。キャパシタンスCeq(またはカプラの総インピーダンス)のそのような測定は、カ
プラ414がその電力送信周波数または実質的にそれに近い周波数において駆動される間に
行われまたは決定されてもよく、ドライバ回路424によって供給される駆動信号は、その
電力送信周波数の十分に強いより高次の高調波を含む。代替として、キャパシタンスCeq(
またはカプラの総インピーダンス)のそのような測定は、カプラ414が、ドライバ回路424
または別の電源(図4には示されていない)のいずれかによって、カプラ414の電力送信周波
数のより高次の高調波周波数またはカプラ414の電力送信周波数よりも実質的に高い任意
の周波数において直接駆動される間に行われまたは決定されてもよい。そのような代替形
態では、カプラ414は、カプラ414の電力送信周波数における駆動信号によって駆動されて
いないという点で動作不能であってもよく、および/またはワイヤレス電力送信を目的と
して動作不能であってもよい。
【００２８】
　図7は、いくつかの実装形態による、測定回路744を含む図4のトランスミッタと同様の
ワイヤレス電力トランスミッタの少なくとも一部に関する等価回路700の概略図である。
等価回路700は、図4/図6のインダクタまたはカプラ414/614に相当する場合があるインダ
クタ714を含む。キャパシタ702、704、および706は、異なるソースから供給されるキャパ
シタンスを表す。いくつかの実装形態では、インダクタ714は、電力送信共振器を表す場
合があり、差分駆動されてもよく、その場合、インダクタ714の中心(たとえば、カプラを
形成するコイルの中点にあるノード)が局所接地に接続されてもよい。そのような場合、
キャパシタンスCparasiticを有するキャパシタ704は、局所接地とアース接地との間の寄
生キャパシタンスを表す。インダクタ714の中心がアース接地に直接接続される場合、キ
ャパシタ704は存在せず、キャパシタ704の各端子におけるノードが同じノードとしてマー
ジされる。キャパシタ706は、Cinitialのキャパシタンスを有してもよく、インダクタ714
の近傍に位置する充電可能なデバイスも生体もないときの等価回路700の初期キャパシタ
ンスを表してもよい。生体(たとえば、人間または空気よりも高い誘電率を有する人間の
付属物)がインダクタ714の近傍に移動すると、インダクタ714のキャパシタンスが大きく
なる。このように大きくなることは、キャパシタンスChumanを有するキャパシタ702によ
って表される。このキャパシタンスの変化によって、総キャパシタンスが変化し、この変
化が(たとえば、図4の測定回路444に対応する)測定回路744によって検出されてもよい。
【００２９】
　したがって、空気よりも比較的高い誘電率を有する対象物の存在を判定するための第2
の方法は、カプラ上の点(たとえば、誘電コイル上の点)と接地(たとえば、アース接地ま
たは局所接地)との間のキャパシタンスを測定することを含んでもよい。総キャパシタン
スが、(たとえば、図4の測定回路444によって)所定のしきい値よりも大きい値を有すると
測定された場合、その対象物の存在が(たとえば、図4のコントローラ回路440によって)肯
定的に判定されてもよく、共振器(たとえば、図4の送電カプラ414)の電力出力が(たとえ
ば、図4のコントローラ回路440によって)調整されるかまたはオフにされてもよい。いく
つかの実装形態では、あるデバイスを充電できるように配置する場合、手の特有の1組の
動きによってそのデバイスがワイヤレス電力トランスミッタ上に配置され、それらの動き
が、経時的に(たとえば、複数の時刻に)インダクタ714と接地との間の寄生キャパシタン
スChumanの測定値を処理する適切なアルゴリズムによって検出されてもよい。たとえば、
ワイヤレス電力トランスミッタ上に対象物を配置する行為は、検知パッドおよびBluetoot
h(登録商標)接続要求までの時間(たとえば、パッドの縁部から中心までのゆっくりとした
手の移動)に対する特定のキャパシタンス変化を有する場合がある。これらの動作は一般
に、互いに数百ミリ秒分離され、したがって、他の動作によって乱される(フォールスポ
ジティブ検出を生じさせる)可能性は低い。したがって、1つの例示的な検出アルゴリズム
は、キャパシタンスを監視し、特定のキャパシタンス変化によってトリガされ、Bluetoot
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h(登録商標)接続要求を待ち、ある時間間隔(場合によっては、数百ミリ秒程度になること
がある)内にBluetooth(登録商標)接続要求を受信したときに対象物を肯定的に判定するこ
とができる。
【００３０】
　図8は、いくつかの実装形態による、測定回路844と複数のセンスパッド846、847とを含
む図4のトランスミッタと同様のワイヤレス電力トランスミッタの少なくとも一部に関す
る等価回路800の概略図である。等価回路800は、局所接地ノードにおいて第2の電圧源804
に直列に接続された第1の電圧源802を含む。各電圧源は、互いに180°位相がずれた交流
駆動電圧または時変駆動電圧VMを生成する。第1の電圧源802と第2の電圧源804の直列接続
はカプラ814(たとえば、図4のカプラ414に対応する誘導コイル)を介して確立される。カ
プラ814の中心点は局所接地ノードに接続される。したがって、そのような実装形態にお
いて、カプラ814は、第1の電圧源802と第2の電圧源804の直列組合せによって差分駆動さ
れる。
【００３１】
　等価回路800は、(図4、図5のセンスパッド446、546に対応する)第1のセンスパッド846
および(図4、図5のセンスパッド447、547に対応する)第2のセンスパッド847をさらに含む
。これらのセンスパッド846、847は、局所接地とカプラ814の両方に寄生キャパシタンス
として結合されてもよい。たとえば、第1のセンスパッド846は、キャパシタ810によって
表されたパッド-接地間キャパシタンスCP-G1を介して局所接地に容量結合され、キャパシ
タ806によって表されたソース-パッド間キャパシタンスCS-P1を介してカプラ814に容量結
合されるように示されている。同様に、第2のセンスパッド847は、キャパシタ812によっ
て表されたパッド-接地間キャパシタンスCP-G2を介して局所接地に容量結合され、キャパ
シタ808によって表されたソース-パッド間キャパシタンスCS-P2を介してカプラ814に容量
結合されるように示されている。したがって、キャパシタ806とキャパシタ810の組合せが
第1の容量性電圧分割器を形成し、カプラ814によって生成される電場によってセンスパッ
ド846によって誘導される電圧は、キャパシタ806の寄生キャパシタンスCS-P1とキャパシ
タ810の寄生キャパシタンスCP-G1との間の関係によって決まる。同様に、キャパシタ808
とキャパシタ812の組合せが第2の容量性電圧分割器を形成し、カプラ814によって生成さ
れる電場によってセンスパッド847によって誘導される電圧は、キャパシタ808のキャパシ
タンスCS-P2とキャパシタ812のキャパシタンスCP-G2との間の関係によって決まる。前述
のように、生体(たとえば、人間または動物)は空気よりも高い誘電率を有するので、その
ような対象物がカプラ814および/またはセンスパッド846、847の近傍に運ばれると、キャ
パシタンスCS-P1、CS-P2およびCP-G1、CP-G2のうちの1つまたは複数が大きくなる。これ
によって、カプラ814の電場によってセンスパッド846、847において誘導される電圧が変
化する。センスパッド846、847において誘導される電圧のこのような変化を利用して、そ
のような生体の存在を肯定的に判定することができる。さらに、センスパッド846、847に
おける誘導される電圧の位相は、センスパッド846、847の近傍における生体ならびに電力
送信共振器の各部によって形成される新しい電気結合経路に起因して基準波形(たとえば
、クロック波形)に対してずれる場合もある。この位相シフトが、そのような生体の存在
を肯定的に判定するのに利用されてもよい。たとえば、センスパッド846、847の各々にお
いて誘導された電圧を測定するように(図4の測定回路444に対応する)測定回路844が構成
されてもよい。位相シフトが測定されるかまたは時間の経過とともに複数の電圧測定値も
しくは位相シフト測定値が得られる場合、(図4のクロック448に対応する)クロック848が
基準信号を供給してもよい。いくつかの実装形態では、あるデバイスを充電できるように
配置する場合、手の特有の1組の動きによってそのデバイスがワイヤレス電力トランスミ
ッタ上に配置され、それらの動きが、経時的に(たとえば、複数の時刻に)CS-P1とCP-G1の
一方または両方および/あるいはCS-P2とCP-G2の一方または両方の測定値を処理する適切
なアルゴリズムによって検出されてもよい。
【００３２】
　空気よりも比較的高い誘電率を有する対象物の存在を判定するための第3の方法は、た
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とえば、ワイヤレス電力送信時にワイヤレス電力トランスミッタによって生成される、外
部において生成される電場によって少なくとも1つのセンスパッドにおいて誘導される電
圧の振幅と位相シフトの一方または両方を測定することを含んでもよい。電圧の振幅が所
定のしきい値を超えるかまたは逆に所定のしきい値よりも小さい場合、コントローラ回路
(たとえば、図4のコントローラ回路440)によって生体の存在が肯定的に判定されてもよい
。同様に、電圧の位相シフトがある基準信号に対して測定される場合、位相シフトが所定
のしきい値を超える場合には、コントローラ回路(たとえば、図4のコントローラ回路440)
によって生体の存在が肯定的に判定されてもよい。そのように肯定的に判定されたときに
、(たとえば、図4の送電カプラ414の)共振器の電力出力が(たとえば、図4のコントローラ
回路440によって)調整されるかまたはオフにされてもよい。カプラ814にわたる電圧、し
たがってカプラ814によって放射される電場が、時間ならびにトランスミッタの動作条件
の関数として変化し、この時間および動作条件を上述の電圧振幅しきい値および/または
位相シフトしきい値を判定する際に考慮すべきであることに留意されたい。
【００３３】
　いくつかの実装形態では、センスパッド846、847の一方のみにおいて誘導される電圧の
振幅の変化の測定値が、生体の肯定的な検出を正確にかつ確実に行えるほどロバストでは
ない場合がある。しかし、電圧の振幅または位相シフトのいずれかにおけるこのような変
化を複数のセンスパッド(たとえば、センスパッド846、847)の各々において得られる測定
値と相関させると、そのような肯定的な判定がよりロバストにかつより正確になる場合が
ある。空気よりも比較的高い誘電率を有する対象物の存在を判定するための第4の方法は
、外部において生成された電場によって複数のセンスパッドの各々において誘導された電
圧の振幅と位相シフトのうちの一方または両方を測定することを含んでもよい。電圧の振
幅および/または位相シフトの絶対値または相対変化を互いに相関させてもよい。複数の
センスパッドの各々または複数のセンスパッドの少なくともサブセットに関する測定され
た変化間の相関が所定の値を超えた(または他の何らかの所定の関係を満たす)場合に、生
体の存在がコントローラ回路(たとえば、図4のコントローラ回路440)によって肯定的に判
定されてもよい。そのように肯定的に判定されたときに、(たとえば、図4の送電カプラ41
4の)共振器の電力出力が(たとえば、図4のコントローラ回路440によって)調整されるかま
たはオフにされてもよい。
【００３４】
　空気よりも比較的高い誘電率を有する対象物の存在を判定するための第5の方法は、複
数の時刻の各々に外部において生成された電場によって複数のセンスパッドの各々におい
て誘導された電圧の振幅と位相シフトのうちの一方または両方を測定することを含んでも
よい。センスパッドごとの、複数の時刻の各々における、電圧の振幅および/または位相
シフトの絶対値または相対変化を互いに相関させてもよい。複数のセンスパッドの各々ま
たは複数のセンスパッドの少なくともサブセットに関する測定された変化間の相関が所定
の値を超えた(または他の何らかの所定の関係を満たす)場合に、生体の存在がコントロー
ラ回路(たとえば、図4のコントローラ回路440)によって肯定的に判定されてもよい。その
ように肯定的に判定されたときに、(たとえば、図4の送電カプラ414の)共振器の電力出力
が(たとえば、図4のコントローラ回路440によって)調整されるかまたはオフにされてもよ
い。したがって、第4の方法は、空間において互いに分離された測定値(センスパッドの各
々において得られる測定値)とともに時間において互いに分離された測定値(複数の時刻に
おける測定値)の付加的な次元を含む。
【００３５】
　いくつかの実装形態では、充電可能なデバイスが、送電カプラ自体において検出可能な
インピーダンスシフトを生じさせず、また、送電カプラにおける電流ドローの変化に基づ
いて確実に検出されるほどの電力をブート時または動作中に引き込まない場合がある。そ
のような実装形態では、生体の存在の判定(たとえば、人間の手または腕が充電可能なデ
バイスをトランスミッタ上に置いていること)が、充電に関して充電可能なデバイスの存
在を判定するために、ブート後の充電可能なデバイスからのフィードバック信号に関連し
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て利用されてもよい。そのような信号は、図4の充電可能なデバイス408におけるコントロ
ーラ回路450の制御下で通信回路452によって送信されてもよい。トランスミッタ404の通
信回路442は、このメッセージを受信し、受信されたメッセージまたはそのメッセージを
受信したことの表示をコントローラ回路440に転送するように構成されてもよく、コント
ローラ回路440は、限定はしないが、メッセージの受信後にある期間にわたって(たとえば
、充電可能なデバイスがブートするのに十分な長さの持続時間にわたって十分な電力を確
実に送信するための1s、3s、30s)充電電力を維持すること、ある期間にわたってトランス
ミッタ404の電力出力を低減させること、または電力出力を完全に中断することを含む、
充電のある態様を制御してもよい。
【００３６】
　図9は、いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための方法を示すフローチ
ャート900である。フローチャート900について、図4～図7を参照しながら本明細書におい
て説明する。一実装形態では、フローチャート900中のブロックのうちの1つまたは複数が
、図4に示すトランスミッタ404などのワイヤレス電力トランスミッタによって実行されて
もよい。本明細書ではフローチャート900について特定の順序に関して説明するが、様々
な実装形態では、本明細書のブロックは、異なる順序で実行されてよく、または削除され
てよく、追加のブロックが加えられてもよい。
【００３７】
　ブロック902は、時変電流によって駆動されたときにワイヤレス場を生成するステップ
を含む。たとえば、図4に関連してすでに説明したように、ドライバ回路424は、ワイヤレ
ス場405を生成するように時変電流によってカプラ414を駆動してもよい。
【００３８】
　ブロック904は、カプラがワイヤレス場を生成する間カプラと接地との間の寄生キャパ
シタンスを判定するステップを含む。たとえば、図4、図6、および図7に関連してすでに
説明したように、測定回路444/744は、カプラ414と局所接地接続部またはアース接地接続
部との間の寄生キャパシタンスChumanを判定してもよい。
【００３９】
　ブロック906は、判定された寄生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外
来物の存在を判定するステップを含む。たとえば、図4、図6、および図7に関連してすで
に説明したように、コントローラ回路440は、判定された寄生キャパシタンスChumanが外
来物の存在に対応するようにあらかじめ定められた判定された寄生キャパシタンスの時変
パターンを満たすことに応答して外来物の存在を判定してもよい。たとえば、ワイヤレス
電力トランスミッタ上に対象物を配置する行為は、検知パッドおよびBluetooth(登録商標
)接続要求までの時間(たとえば、パッドの縁部から中心までのゆっくりとした手の移動)
に対する特定のキャパシタンス変化を有する場合がある。これらの動作は一般に、数百ミ
リ秒分離され、それは時変パターンの一例を構成する場合がある。したがって、そのよう
な時変パターンを検出することができるアルゴリズムの一例は、キャパシタンスを監視し
、特定のキャパシタンス変化によってトリガされ、Bluetooth(登録商標)接続要求を待ち
、ある時間間隔(場合によっては、数百ミリ秒程度になることがある)内にBluetooth(登録
商標)接続要求を受信したときに対象物を肯定的に判定することができる。時変パターン
の別の例は、静止した人間または動物が存在する場合に場を調節することを含んでもよい
。たとえば、典型的な人間の動作は、時間に対して非常に遅く(たとえば、数百ミリ秒単
位から秒単位程度)、人間または動物の連続的な存在は、時間に対するキャパシタンス変
動をセンスパッドを介して監視することによって検出することができる。アルゴリズムは
、(たとえば、適切なマトリックス構造として記憶されたデータを分析することによって)
センスパッドおよび時間に対するキャパシタンスの遅い変化率を検出した場合、静止した
人間または動物の存在を確定し、場を調節ことができる。
【００４０】
　図10は、いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための装置1000の機能ブロ
ック図である。装置1000は、図9に関連してすでに説明した1つまたは複数の動作を実行す
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るように構成されてよい。装置1000は、時変電流によって駆動されたときにワイヤレス場
を生成するための手段1002を含む。いくつかの実装形態では、手段1002は図4のカプラ414
を備えてもよい。
【００４１】
　装置1000は、カプラがワイヤレス場を生成する間カプラと接地との間の寄生キャパシタ
ンスを判定するための手段1004をさらに含む。いくつかの実装形態では、手段1004は、図
9に関連してすでに説明した動作ブロック904の動作を実行するように構成されてもよい。
いくつかの実装形態では、手段1004は図4の測定回路444を備えてもよい。
【００４２】
　装置1000は、判定された寄生キャパシタンスが検出基準を満たすことに応答して外来物
の存在を判定するための手段1006をさらに含む。いくつかの実装形態では、手段1006は、
図9に関してすでに説明した動作ブロック906の動作を実行するように構成されてもよい。
いくつかの実装形態では、手段1006は、図4に関連してすでに説明したように、コントロ
ーラ回路440を備えてもよい。
【００４３】
　図11は、いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための別の方法を示すフロ
ーチャート1100である。フローチャート1100について、図4～図8を参照しながら本明細書
において説明する。一実装形態では、フローチャート1100中のブロックのうちの1つまた
は複数が、図4に示すトランスミッタ404などのワイヤレス電力トランスミッタによって実
行されてもよい。フローチャート1100は本明細書において特定の順序に関して説明するが
、様々な実装形態では、本明細書のブロックは、異なる順序で実行されてよく、または削
除されてよく、追加のブロックが加えられてもよい。
【００４４】
　ブロック1102は、時変電流によってカプラを駆動することによってワイヤレス場を生成
するステップを含む。たとえば、図4に関連してすでに説明したように、ドライバ回路424
は、ワイヤレス場405を生成するように時変電流によってカプラ414を駆動してもよい。
【００４５】
　ブロック1104は、ワイヤレス場の作用下において少なくとも1つのセンスパッドにわた
る電圧を生成するステップを含む。たとえば、図4、図5、および図8に関連してすでに説
明したように、センスパッド446、447、546、547、846、847は、ワイヤレス場405の作用
下で各センスパッドの端子にわたる電圧を生成してもよい(または誘導していてもよい)。
【００４６】
　ブロック1106は、少なくとも1つのセンスパッドにわたって生成された電圧を判定する
ステップを含む。たとえば、図4、図5、および図8に関連してすでに説明したように、測
定回路444は、センスパッド446、447の端子にわたって生成された電圧を測定または判定
してもよい。
【００４７】
　ブロック1108は、判定された電圧または判定された電圧の変化が所定のしきい値を満た
すことに応答して外来物の存在を判定するステップを含む。たとえば、図4、図5、および
図8に関連してすでに説明したように、コントローラ回路440は、センスパッド446、447の
端子にわたって誘導された判定された電圧を、たとえばトランスミッタ404の近傍にいる
人間を示すある所定のしきい値と比較してもよい。上述の判定された電圧または判定され
た電圧の変化が所定のしきい値を超える場合、コントローラ回路440は、たとえばトラン
スミッタ404の近傍における人間の存在に関して肯定的な判定を下してもよい。
【００４８】
　図12は、いくつかの実装形態による、ワイヤレス電力伝達のための装置1200の別の機能
ブロック図である。装置1200は、図11に関連してすでに説明した1つまたは複数の動作を
実行するように構成されてもよい。装置1200は、時変電流によって駆動されたときにワイ
ヤレス場を生成するための手段1202を含む。いくつかの実装形態では、手段1202は図4の
カプラ414を備えてもよい。
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【００４９】
　装置1200は、ワイヤレス場の作用下で電圧を生成するための手段1204をさらに含む。い
くつかの実装形態では、手段1204は、図11に関連してすでに説明した動作ブロック1104の
動作を実行するように構成されてもよい。いくつかの実装形態では、手段1204は図4のセ
ンスパッド446、447を備えてもよい。
【００５０】
　装置1200は、ワイヤレス場の作用下で生成された電圧を判定するための手段1206をさら
に含む。いくつかの実装形態では、手段1206は、図11に関連してすでに説明した動作ブロ
ック1106の動作を実行するように構成されてもよい。いくつかの実装形態では、手段1206
は、図4に関連してすでに説明したように、測定回路444を備えてもよい。
【００５１】
　装置1200は、判定された電圧または判定された電圧の変化が所定のしきい値を満たすこ
とに応答して外来物の存在を判定するための手段1208をさらに含む。いくつかの実装形態
では、手段1208は、図11に関連してすでに説明した動作ブロック1108の動作を実行するよ
うに構成されてもよい。いくつかの実装形態では、手段1208は、図4に関連してすでに説
明したように、コントローラ回路440を備えてもよい。
【００５２】
　上述の方法の様々な動作は、様々なハードウェアおよび/またはソフトウェア構成要素
、回路、ならびに/あるいはモジュールなど、動作を実施することが可能な任意の好適な
手段によって実施されてもよい。概して、図に示された任意の動作は、その動作を実施す
ることが可能な対応する機能的手段によって実施されてもよい。
【００５３】
　情報および信号は、様々な異なる技術および技法のうちのいずれかを使用して表される
場合がある。たとえば、上記の説明全体にわたって参照される場合があるデータ、命令、
コマンド、情報、信号、ビット、記号、およびチップは、電圧、電流、電磁波、磁場もし
くは磁性粒子、光場もしくは光学粒子、またはそれらの任意の組合せによって表されても
よい。
【００５４】
　本明細書において開示される実装形態に関連して説明した種々の例示的な論理ブロック
、モジュール、回路、およびアルゴリズムステップは、電子ハードウェア、コンピュータ
ソフトウェア、または両方の組合せとして実装されてもよい。ハードウェアとソフトウェ
アのこの互換性を明確に示すために、様々な例示的な構成要素、ブロック、モジュール、
回路、およびステップについて、概してそれらの機能に関して上記において説明した。そ
のような機能がハードウェアとして実装されるか、またはソフトウェアとして実装される
かは、特定の適用例およびシステム全体に課される設計制約に依存する。説明した機能は
、特定の適用例ごとに様々な方法で実装される場合があるが、そのような実装決定が実装
形態の範囲からの逸脱を生じさせると解釈されるべきではない。
【００５５】
　本明細書で開示する実装形態に関して説明した様々な例示的なブロック、モジュール、
および回路は、汎用プロセッサ、デジタル信号プロセッサ(DSP)、特定用途向け集積回路(
ASIC)、フィールドプログラマブルゲートアレイ(FPGA)もしくは他のプログラマブル論理
デバイス、個別ゲートもしくはトランジスタロジック、個別ハードウェア構成要素、また
は本明細書で説明した機能を実行するように設計されるそれらの任意の組合せを用いて、
実装または実行されてもよい。プロセッサは、マイクロプロセッサである場合があるが、
代替としてプロセッサは、任意の従来のプロセッサ、コントローラ、マイクロコントロー
ラ、またはステートマシンであってもよい。また、プロセッサは、コンピューティングデ
バイスの組合せ、たとえば、DSPとマイクロプロセッサの組合せ、複数のマイクロプロセ
ッサ、DSPコアと連携する1つもしくは複数のマイクロプロセッサ、または任意の他のその
ような構成として実現されてもよい。
【００５６】
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　本明細書で開示する実装形態に関して説明した方法またはアルゴリズムのステップおよ
び機能は、ハードウェアにおいて直接具現されても、プロセッサによって実行されるソフ
トウェアモジュールにおいて具現されても、またはその2つの組合せにおいて具現されて
もよい。ソフトウェアとして実装される場合、機能は、1つまたは複数の命令またはコー
ドとして有形の非一時的コンピュータ可読媒体上に記憶されてもまたは送信されてもよい
。ソフトウェアモジュールは、ランダムアクセスメモリ(RAM)、フラッシュメモリ、読取
り専用メモリ(ROM)、電気的プログラマブルROM(EPROM)、電気的消去可能プログラマブルR
OM(EEPROM)、レジスタ、ハードディスク、リムーバブルディスク、CD ROM、または当技術
分野で知られている任意の他の形態の記憶媒体内に存在してもよい。記憶媒体は、プロセ
ッサが情報を記憶媒体から読み取り、記憶媒体に情報を書き込むことができるようにプロ
セッサに結合される。代替として、記憶媒体は、プロセッサと一体化されてもよい。本明
細書において使用するディスク(disk)およびディスク(disc)は、コンパクトディスク(dis
c)(CD)、レーザーディスク(登録商標)(disc)、光ディスク(disc)、デジタル多用途ディス
ク(disc)(DVD)、フロッピーディスク(disk)、およびBlu-ray(登録商標)ディスク(disc)を
含み、ディスク(disk)は、通常、データを磁気的に再生し、ディスク(disc)は、データを
レーザーで光学的に再生する。上記の組合せも、コンピュータ可読媒体の範囲内に含まれ
るべきである。プロセッサおよび記憶媒体はASIC内に存在してもよい。
【００５７】
　本開示を要約する目的で、本明細書では、特定の態様、利点、および新規な特徴につい
て説明した。任意の特定の実装形態に従って、そのような利点の必ずしもすべてが実現さ
れなくともよいことを理解されたい。したがって、1つまたは複数の実装形態は、本明細
書で教示または示唆され得る他の利点を必ずしも達成することなく、本明細書で教示され
た1つの利点または利点のグループを達成または最適化する。
【００５８】
　上述の実装形態の様々な修正が容易に明らかになり、本明細書において規定される一般
原理は、本出願の趣旨または範囲を逸脱することなく他の実装形態に適用されてもよい。
したがって、本出願は、本明細書で示す実装形態に限定されることは意図されず、本明細
書で開示する原理および新規の特徴に一致する最も広い範囲を与えられるべきである。
【符号の説明】
【００５９】
　　100　ワイヤレス電力伝達システム
　　102　入力電力
　　104　トランスミッタ
　　105　ワイヤレス場
　　108　レシーバ
　　110　出力電力
　　112　距離
　　114　送電カプラ
　　118　受電カプラ
　　200　ワイヤレス電力伝達システム
　　204　トランスミッタ
　　205　ワイヤレス場
　　206　送電回路
　　208　レシーバ
　　210　受電回路
　　214　送電カプラ
　　218　受電カプラ
　　219　通信チャネル
　　222　発振器
　　223　周波数制御信号
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　　224　ドライバ回路
　　226　フィルタおよび整合回路
　　232　整合回路
　　234　整流器回路
　　236　バッテリー
　　350　送電または受電回路
　　352　カプラ
　　354　キャパシタ
　　356　キャパシタ
　　358　信号
　　400　ワイヤレス電力伝達システム
　　404　ワイヤレス電力トランスミッタ
　　405　ワイヤレス場
　　406　送電回路
　　408　充電可能なデバイス
　　410　受電回路
　　414　送電カプラ
　　418　受電カプラ
　　422　発振器
　　423　信号
　　424　ドライバ回路
　　425　信号
　　426　フィルタおよび整合回路
　　432　整合回路
　　434　整流器回路
　　436　バッテリー
　　440　コントローラ回路
　　442　通信回路
　　444　測定回路
　　446　センスパッド
　　447　センスパッド
　　448　クロック
　　450　コントローラ回路
　　452　通信回路
　　454　ユーザインターフェース
　　500　ワイヤレス電力伝達システム
　　504　ワイヤレス電力トランスミッタ
　　508　充電可能なデバイス
　　514　送電カプラ
　　546　センスパッド
　　547　センスパッド
　　600　等価回路
　　602　電圧源
　　604　抵抗器
　　606　キャパシタ
　　614　インダクタ
　　700　等価回路
　　702　キャパシタ
　　704　キャパシタ
　　706　キャパシタ
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　　714　インダクタ
　　744　測定回路
　　800　等価回路
　　802　第1の電圧源
　　804　第2の電圧源
　　806　キャパシタ
　　808　キャパシタ
　　810　キャパシタ
　　812　キャパシタ
　　814　カプラ
　　844　測定回路
　　846　第1のセンスパッド
　　847　第2のセンスパッド
　　848　クロック
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【図２】

【図３】
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