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(57)【要約】
　電気車両をワイヤレス充電するためのシステム、方法
および装置が開示される。一態様では、電気車両をワイ
ヤレス充電する方法が開示される。方法は、少なくとも
1つのコイルを備えた少なくとも1つの充電回路によって
電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス
場を生成するステップを含む。方法は、少なくとも1つ
の充電回路への電気車両の到着を検出するステップをさ
らに含み、電気車両の到着の検出は、少なくとも1つの
コイルを通って流れる電流のレベルに基づいて決定され
る。方法は、少なくとも1つの充電回路への電気車両の
到着を検出すると、近接信号を生成するステップをさら
に含む。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電気車両をワイヤレス充電するための装置であって、
　前記電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場を生成するように構成さ
れた少なくとも1つの充電回路と、
　前記少なくとも1つの充電回路への前記電気車両の到着を検出すると、近接信号を生成
するように構成された少なくとも1つの近接デバイスであって、前記到着の前記検出が前
記少なくとも1つの充電回路の電気特性の変化の検出に少なくとも部分的に基づき、前記
変化が前記少なくとも1つの充電回路からの前記電気車両の距離の変化に基づく、少なく
とも1つの近接デバイスと、
　前記少なくとも1つの近接デバイスからの前記近接信号の受信に応答して、前記少なく
とも1つの充電回路の起動または起動不能を制御する信号を生成するように構成されたプ
ロセッサと
　を備える装置。
【請求項２】
　前記プロセッサが、前記電気車両から、所定の位置に対する前記電気車両の位置または
速度あるいは方向ベクトルのうちの少なくとも1つ、またはそれらの任意の組合せに関す
る情報を受け取るように構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項３】
　前記少なくとも1つの近接デバイスが、前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の
前記変化を測定し、かつ、それを前記プロセッサに通信するように構成される、請求項1
に記載の装置。
【請求項４】
　前記プロセッサが、前記電気車両の走行の位置および方向を決定するようにさらに構成
され、また、前記電気車両の走行の位置の前方および前記電気車両の走行の方向に沿った
少なくとも1つの後続する充電回路を起動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５】
　前記プロセッサが、前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の
閾値量より大きい値を示している場合、前記少なくとも1つの充電回路への前記電気車両
の到着を決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】
　前記プロセッサが、前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の
閾値量未満の値を示していることの検出に基づいて、前記少なくとも1つの充電回路を起
動不能にする信号を生成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】
　前記プロセッサが、前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の
閾値電流レベル未満の値を示していることを検出すると、前記電気車両の位置がもはや前
記少なくとも1つの充電回路の上に存在しないことを決定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８】
　前記少なくとも1つの充電回路が、磁界を生成し、かつ、前記電気車両内の受電回路に
電力を誘導伝達するように構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項９】
　前記電気特性が前記少なくとも1つの充電回路上で引き出される電流を含み、前記少な
くとも1つの充電回路上で引き出される前記電流のレベルが、前記少なくとも1つの充電回
路に関連する前記電気車両の位置に対応する、請求項1に記載の装置。
【請求項１０】
　前記電気特性の前記変化が、前記少なくとも1つの充電回路に提示される負荷の変化で
あって、前記電気車両が車道に沿って移動する際に、前記電気車両が前記少なくとも1つ



(3) JP 2017-532930 A 2017.11.2

10

20

30

40

50

の充電回路に近接することに基づいて変化する負荷の変化を示す、請求項1に記載の装置
。
【請求項１１】
　電気車両をワイヤレス充電するための方法であって、
　少なくとも1つの充電回路によって前記電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワ
イヤレス場を生成するステップと、
　少なくとも1つの近接デバイスによって、前記少なくとも1つの充電回路への前記電気車
両の到着を検出するステップであって、前記電気車両の前記到着の前記検出が、前記少な
くとも1つの充電回路の電気特性の変化の検出に少なくとも部分的に基づき、前記変化が
前記少なくとも1つの充電回路からの前記電気車両の距離の変化に基づく、ステップと、
　前記少なくとも1つの充電回路への前記電気車両の前記到着の前記検出に少なくとも部
分的に基づいて、前記少なくとも1つの充電回路の起動または起動不能を制御する信号を
生成するステップと
　を含む方法。
【請求項１２】
　前記電気車両から、所定の位置に対する前記電気車両の位置または速度あるいは方向ベ
クトルのうちの少なくとも1つ、またはそれらの任意の組合せに関する情報を受け取るス
テップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１３】
　前記近接デバイスによって、前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化
を測定するステップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１４】
　前記電気車両の走行の位置および方向を決定するステップと、
　前記電気車両の走行の位置の前方および前記電気車両の走行の方向に沿った少なくとも
1つの後続する充電回路を起動するステップと
　をさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１５】
　前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量より大きい場
合、前記少なくとも1つの充電回路への前記電気車両の到着を決定するステップをさらに
含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１６】
　前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になった
ことの検出に基づいて、前記少なくとも1つの充電回路を起動不能にする信号を生成する
ステップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１７】
　前記少なくとも1つの充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になった
ことの検出に基づいて、前記電気車両の位置がもはや前記少なくとも1つの充電回路の上
に存在しないことを決定するステップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１８】
　前記少なくとも1つの充電回路によって前記電気車両を充電するのに十分な電力レベル
のワイヤレス場を生成するステップが、磁界を生成するステップ、および前記電気車両内
の受電回路に電力を誘導伝達するステップを含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１９】
　前記電気特性が前記少なくとも1つの充電回路上で引き出される電流を含み、前記少な
くとも1つの充電回路上で引き出される前記電流のレベルが、前記少なくとも1つの充電回
路に関連する前記電気車両の位置に対応する、請求項11に記載の方法。
【請求項２０】
　電気車両をワイヤレス充電するための装置であって、
　前記電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場を生成するための手段と
、
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　前記ワイヤレス場生成手段への前記電気車両の到着を検出するための手段であって、前
記電気車両の前記到着の前記検出が、前記ワイヤレス場生成手段の電気特性の変化の検出
に少なくとも部分的に基づき、前記変化が前記ワイヤレス場生成手段からの前記電気車両
の距離の変化に基づく手段と、
　前記少なくとも1つのワイヤレス場生成手段への前記電気車両の前記到着の前記検出に
少なくとも部分的に基づいて、前記ワイヤレス場生成手段の起動または起動不能を制御す
る信号を生成するための手段と
　を備える装置。
【請求項２１】
　前記ワイヤレス場生成手段が少なくとも1つの充電回路を備える、請求項20に記載の装
置。
【請求項２２】
　前記ワイヤレス場生成手段への前記電気車両の到着を検出すると近接信号を生成するた
めの手段が、少なくとも1つの近接デバイスを備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２３】
　近接信号を生成するための手段からの前記近接信号の受信に応答して、前記ワイヤレス
場生成手段の起動または起動不能を制御する信号を生成するための前記手段が、少なくと
も1つのプロセッサを備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２４】
　前記電気車両から、所定の位置に対する前記電気車両の位置または速度あるいは方向ベ
クトルのうちの少なくとも1つ、またはそれらの任意の組合せに関する情報を受け取るた
めの手段をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２５】
　近接信号の生成に応答して前記ワイヤレス場生成手段の起動または起動不能を制御する
信号を生成するための前記手段が、前記ワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化を測
定するための手段をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２６】
　前記電気車両の走行の位置および方向を決定するための手段と、
　前記電気車両の走行の位置の前方および前記電気車両の走行の方向に沿った前記ワイヤ
レス場生成手段を起動するための手段と
　をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２７】
　前記ワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化が所定の閾値量より大きい場合、前記
ワイヤレス場生成手段への前記電気車両の到着を決定するための手段をさらに備える、請
求項20に記載の装置。
【請求項２８】
　前記ワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になったことを検
出すると、前記ワイヤレス場生成手段を起動不能にする信号を生成するための手段をさら
に備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２９】
　前記ワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になったことを検
出すると、前記電気車両の位置がもはや前記ワイヤレス場生成手段の上に存在しないこと
を決定するための手段をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項３０】
　前記ワイヤレス場生成手段が、磁界を生成し、かつ、前記電気車両内の受電回路に電力
を誘導伝達するための手段を備える、請求項20に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本出願は、一般に、電気車両などの充電式デバイスのワイヤレス電力充電に関する。
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【背景技術】
【０００２】
　電池などのエネルギー蓄積デバイスから受け取った電気から引き出される移動動力を含
む、車両などの充電式システムが導入されている。たとえばハイブリッド電気車両は、車
両制動および従来の電動機からの動力を使用して車両を充電するオンボード電池充電器を
含む。もっぱら電気式である車両は、通常、電池を充電するための電気を他のソースから
受け取る。電池電気車両は、しばしば、家庭用すなわち商用AC供給源などの何らかのタイ
プの配線式交流電流(AC)を介して充電されることが提案されている。配線式充電接続には
、電源に物理的に接続されるケーブルまたは他の同様のコネクタが必要である。ケーブル
または同様のコネクタは、場合によっては不便であるか、あるいは厄介であり、また、他
の欠点を有している。配線式充電解決法の欠陥のうちのいくつかを克服するために、電気
車両を充電するために使用される電力を自由空間で伝達する(たとえばワイヤレス場を介
して)ことができるワイヤレス充電システムを提供することが望ましい。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００３】
　添付の特許請求の範囲の範疇であるシステム、方法およびデバイスの様々な実施態様は
、それぞれいくつかの態様を有しており、それらのうちの単一の態様だけが、本明細書に
おいて説明される望ましい属性に関与しているわけではない。本明細書においては、添付
の特許請求の範囲を限定することなく、いくつかの顕著な特徴が説明される。
【０００４】
　本明細書において説明される主題の1つまたは複数の実施態様の詳細は、添付の図面に
示されており、また、以下の説明の中で説明される。他の特徴、態様および利点は、説明
、図面および特許請求の範囲から明らかになるであろう。以下の図の相対寸法は、原寸に
比例して描かれていないことがあることに留意されたい。
【０００５】
　本明細書において説明される主題の一態様は、電気車両をワイヤレス充電するための装
置を説明する。装置は、電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場を生成
するように構成された少なくとも1つの充電回路を含む。装置は、少なくとも1つの充電回
路への電気車両の到着を検出すると、近接信号を生成するように構成された少なくとも1
つの近接デバイスをさらに含む。到着の検出は、充電回路の電気特性の変化の検出に少な
くとも部分的に基づく。電気特性の変化は、充電回路からの電気車両の距離の変化に基づ
く。装置は、少なくとも1つの近接デバイスからの近接信号を受信すると、それに応答し
て少なくとも1つの充電回路の起動または起動不能を制御する信号を生成するように構成
されたプロセッサをさらに含む。
【０００６】
　本明細書において説明される主題の別の態様では、電気車両をワイヤレス充電する方法
を説明する。方法は、少なくとも1つの充電回路によって電気車両を充電するのに十分な
電力レベルのワイヤレス場を生成するステップを含む。方法は、少なくとも1つの充電回
路への電気車両の到着を検出するステップをさらに含み、電気車両の到着の検出は、充電
回路の電気特性の変化の検出に少なくとも部分的に基づき、電気特性の変化は、充電回路
からの電気車両の距離の変化に基づく。方法は、少なくとも1つの充電回路への電気車両
の到着の検出に少なくとも部分的に基づいて、少なくとも1つの充電回路の起動または起
動不能を制御する信号を生成するステップをさらに含む。
【０００７】
　本明細書において説明される主題の別の態様は、電気車両をワイヤレス充電するための
装置を説明する。装置は、電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場を生
成するための手段を含む。装置は、ワイヤレス場を生成するための手段への電気車両の到
着を検出するための手段をさらに含み、電気車両の到着の検出は、ワイヤレス場を生成す
るための手段の電気特性の変化の検出に少なくとも部分的に基づき、電気特性の変化は、
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ワイヤレス場を生成するための手段からの電気車両の距離の変化に基づく。装置は、ワイ
ヤレス場を生成するための手段への電気車両の到着の検出に少なくとも部分的に基づいて
、ワイヤレス場を生成するための手段の起動または起動不能を制御する信号を生成するた
めの手段をさらに含む。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】一例示的実施態様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】別の例示的実施態様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】例示的実施態様による、送電アンテナまたは受電アンテナを含む、図2の送電回
路機構または受電回路機構の一部の概略図である。
【図４】充電ベースパッドが左側車線に設置されている車道の右側車線に沿って走行中の
電気車両の斜視図である。
【図５】図4の車道に沿って、左側車線の充電ベースパッド上を走行中の電気車両の頭上
斜視図である。
【図６Ａ】充電ベースパッドの上を走行する前の車両を描写した、電気車両を充電するた
めの一例示的動的ワイヤレス充電システムの図である。
【図６Ｂ】充電ベースパッドからワイヤレス電力を受電する車両を描写した、電気車両を
充電するための一例示的動的ワイヤレス充電システムの図である。
【図７】一例示的動的ワイヤレス充電システムの機能ブロック図である。
【図８】図7の動的ワイヤレス充電システムによる、電気車両を充電する一例示的方法の
フローチャートである。
【図９】図7の動的ワイヤレス充電システムによる、電気車両を充電する一例示的方法の
フローチャートである。
【図１０】2つの充電ベースパッド上の電気車両の負荷のグラフである。
【図１１】電気車両をワイヤレス充電するための方法のフローチャートである。
【図１２】図1に描写されているように使用することができる一動的ワイヤレス充電シス
テムの機能ブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　添付の図面に関連して以下で説明される詳細な説明は、本発明の特定の実施態様の説明
として意図されており、本発明を実践することができる実施態様のみを示すことは意図さ
れていない。本説明全体を通して使用されている「例示的」という用語は、「例、実例、
または例証としての役割を果たす」ことを意味しており、必ずしも他の例示的実施態様に
優る好ましい、または有利なものとして解釈してはならない。詳細な説明は、開示される
実施態様についての完全な理解を提供するための特定の詳細を含む。いくつかの実例では
、いくつかのデバイスはブロック図の形態で示される。
【００１０】
　ワイヤレス電力伝達は、電場、磁場、電磁場と結合した任意の形態のエネルギーの伝達
と呼ぶことができ、あるいはさもなければ物理的電気導体を使用しない送電器(transmitt
er)から受電器(receiver)への任意の形態のエネルギーの伝達と呼ぶことができる(たとえ
ば電力は、自由空間を介して伝達することができる)。電力伝達を達成するために、ワイ
ヤレス場(たとえば、磁場または電磁場)の中に出力される電力を「受電アンテナ」によっ
て受電するか、捕獲するか、または結合することができる。
【００１１】
　電気車両は、本明細書においては遠隔システムを記述するべく使用されており、その例
は、その運動能力の一部として、充電式エネルギー蓄積デバイス(たとえば1つまたは複数
の充電式電気化学電池または他のタイプの電池)から引き出される電力を含む車両である
。非制限の例として、いくつかの電気車両は、電動機とは別に、直接移動させるため、ま
たは車両の電池を充電するための従来の燃焼機関を含むハイブリッド電気車両であっても
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よい。他の電気車両は、すべての移動能力を電力から引き出すことができる。電気車両は
自動車に限定されず、オートバイ、カート、スクータ、等々を含むことができる。非制限
の一例として、遠隔システムは、本明細書においては電気車両(EV)の形態で説明される。
さらに、充電式エネルギー蓄積デバイスを使用して少なくとも部分的に電力を供給するこ
とができる他の遠隔システムも同じく企図されている(たとえばパーソナルコンピューテ
ィングデバイス、等々の電子デバイス)。
【００１２】
　図1は、一例示的実施態様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。入力電力102は、エネルギー伝達を実施するためのワイヤレス場(たとえば磁場または
電磁場)105を生成するために電源(この図には示されていない)から送電器104に提供する
ことができる。受電器108は、ワイヤレス場105に結合し、蓄積のため、あるいは出力電力
110に結合されるデバイス(この図には示されていない)による消費のための出力電力110を
生成することができる。送電器104と受電器108の両方は、距離112だけ分離されている。
【００１３】
　一例示的実施態様では、送電器104および受電器108は、相互共振関係に従って構成され
る。受電器108の共振周波数と送電器104の共振周波数が実質的に同じであるか、または極
めて接近している場合、送電器104と受電器108との間の送電損失は最小である。したがっ
て、極めて近い(たとえば場合によっては数ミリメートル以内の)大型アンテナコイルを必
要とする場合がある純粋に誘導性の解決法とは対照的に、より長い距離にわたってワイヤ
レス電力伝達を提供することができる。したがって共振誘導結合技法は、効率の改善、お
よび様々な距離にわたる、様々な誘導コイル構成による電力伝達を可能にすることができ
る。
【００１４】
　受電器108は、受電器108が送電器104によって生成されるワイヤレス場105に位置してい
る場合に電力を受電することができる。ワイヤレス場105は、送電器104によって出力され
たエネルギーを受電器108によって捕獲することができる領域に対応する。ワイヤレス場1
05は、以下でさらに説明されるように、送電器104の「近距離場(near-field)」に対応す
ることができる。送電器104は、エネルギーを受電器108に送電するための送電アンテナす
なわちコイル114を含むことができる。受電器108は、送電器104から送電されるエネルギ
ーを受電すなわち捕獲するための受電アンテナすなわちコイル118を含むことができる。
近距離場は、送電コイル114から電力を最小限に放射する送電コイル114内の電流および電
荷から生じる強い反応場が存在する領域に対応することができる。近距離場は、送電コイ
ル114の約1波長(または波長の数分の一)内に存在する領域に対応することができる。
【００１５】
　上で説明したように、十分なエネルギー伝達は、電磁波中のエネルギーの大部分を遠距
離場へ伝搬させるのではなく、ワイヤレス場105内におけるエネルギーのうちの大きい部
分を受電コイル118に結合することによって生じ得る。ワイヤレス場105内に置かれると、
送電コイル114と受電コイル118との間に、「結合モード」を展開させることができる。結
合が生じ得る、送電アンテナ114および受電アンテナ118の周囲の領域は、本明細書におい
ては結合モード領域と呼ばれる。
【００１６】
　図2は、別の例示的実施態様による、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、送電器204および受電器208を含む。送電器204は、発振器222、
ドライバ回路224、ならびにフィルタおよび整合回路226を含むことができる送電回路機構
206を含むことができる。発振器222は、周波数制御信号223に応答して調整することがで
きる所望の周波数で信号を生成するように構成することができる。発振器222は、発振器
信号をドライバ回路224に提供することができる。ドライバ回路224は、入力電圧信号(VD)
225に基づいて、たとえば送電アンテナ214の共振周波数で送電アンテナ214を駆動するよ
うに構成することができる。ドライバ回路224は、発振器222から方形波を受け取り、かつ
、正弦波を出力するように構成されたスイッチング増幅器であってもよい。
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【００１７】
　フィルタおよび整合回路226は、高調波および他の望ましくない周波数をフィルタ除去
し、かつ、送電器204のインピーダンスを送電アンテナ214に整合させることができる。送
電アンテナ214を駆動する結果として、送電アンテナ214は、たとえば電気車両605の電池2
36を充電するための十分なレベルの電力をワイヤレス出力するためのワイヤレス場205を
生成することができる。
【００１８】
　受電器208は、整合回路232および整流器回路234を含むことができる受電回路機構210を
含むことができる。整合回路232は、受電回路機構210のインピーダンスを受電アンテナ21
8に整合させることができる。整流器回路234は、図2に示されているように、交流(AC)電
力入力から直流(DC)電力出力を生成して電池236を充電することができる。受電器208およ
び送電器204は、さらに、個別の通信チャネル219(たとえば、Bluetooth(登録商標)、Zigb
ee、セルラー、等々)上で通信することができる。別法として、受電器208および送電器20
4は、ワイヤレス場205の特性を使用したバンド内シグナリングを介して通信することがで
きる。
【００１９】
　受電器208は、送電器204によって送電され、また、受電器208によって受電される電力
の量が電池236を充電するのに適切であるかどうかを決定するように構成することができ
る。
【００２０】
　図3は、例示的実施態様による、図2の送電回路機構206または受電回路機構210の一部の
概略図である。図3に示されているように、送電または受電回路機構350は、アンテナ352
を含むことができる。アンテナ352は、「ループ」アンテナ352と呼ぶことも可能であり、
すなわち「ループ」アンテナ352として構成することも可能である。また、アンテナ352は
、本明細書においては、「磁気」アンテナまたは誘導コイルと呼ぶことも可能であり、す
なわち「磁気」アンテナまたは誘導コイルとして構成することも可能である。「アンテナ
」という用語は、一般に、別の「アンテナ」に結合するためのエネルギーをワイヤレス出
力するか、またはワイヤレス受電することができる構成要素を意味している。また、アン
テナは、電力をワイヤレス出力するかまたはワイヤレス受電するように構成されるタイプ
のコイルと呼ぶことも可能である。本明細書において使用されているように、アンテナ35
2は、電力をワイヤレス出力および/またはワイヤレス受電するように構成されるタイプの
「電力伝達構成要素」の例である。
【００２１】
　アンテナ352は、空芯、またはフェライト磁心などの物理的磁心を含むことができる(こ
の図には示されていない)。
【００２２】
　言及したように、送電器104(図2に参照されている送電器204)と受電器108(図2に参照さ
れている受電器208)との間のエネルギーの十分な伝達は、送電器104と受電器108との間の
共振が整合しているか、またはほぼ整合している間に生じ得る。しかしながら送電器104
と受電器108との間の共振が整合していない場合であっても、効率は影響されることにな
るが、エネルギーを伝達させることができる。たとえば効率は、共振が整合していない場
合、低下することになる。エネルギーの伝達は、エネルギーを送電コイル114から自由空
間中に伝搬させるのではなく、エネルギーを送電コイル114(図2に参照されている送電コ
イル214)のワイヤレス場105(図2に参照されているワイヤレス場205)から、ワイヤレス場1
05の近傍に存在している受電コイル118(図2に参照されている受電コイル218)に結合する
ことによって生じる。
【００２３】
　ループアンテナすなわち磁気アンテナの共振周波数は、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、単にアンテナ352によって生成されたインダ
クタンスであってもよく、一方、キャパシタンスは、所望の共振周波数で共振構造を作り
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出すために、アンテナのインダクタンスに加えることができる。非制限の例として、共振
周波数で信号358を選択する共振回路を作り出すために、送電または受電回路機構350にコ
ンデンサ354およびコンデンサ356を追加することができる。したがって、より大きい直径
のアンテナでは、共振を持続させるのに必要なキャパシタンスのサイズは、ループの直径
すなわちインダクタンスが大きくなるにつれて小さくなる場合がある。
【００２４】
　さらに、アンテナの直径が大きくなると、近距離場の十分なエネルギー伝達面積が広く
なることになる。他の構成要素を使用して形成される他の共振回路も可能である。別の非
制限の例として、コンデンサは、回路機構350の2つの端子間に並列に置くことも可能であ
る。送電アンテナの場合、アンテナ352の共振周波数に実質的に対応する周波数を有する
信号358をアンテナ352に入力することができる。
【００２５】
　図1では、送電器104は、送電コイル114の共振周波数に対応する周波数を有する時間変
動磁場(または電磁場)を出力することができる。受電器108がワイヤレス場105内に存在し
ている場合、時間変動磁場(または電磁場)は、受電コイル118中に電流を誘導することが
できる。上で説明したように、受電コイル118が送電コイル114の周波数で共振するように
構成されると、エネルギーを十分に伝達することができる。受電コイル118中に誘導され
たAC信号は、上で説明したように整流することができ、それにより、充電するために、ま
たは負荷に電力を供給するために提供することができるDC信号を生成することができる。
【００２６】
　いくつかのワイヤレス車両充電システムでは、電荷を伝達するためにワイヤレス充電シ
ステムによって生成されるワイヤレス場内に電気車両が存在し続けるよう、充電される電
気車両が静止状態である、すなわちワイヤレス充電システムの近傍で、またはワイヤレス
充電システムの上で停止している。したがって電気車両がそのようなワイヤレス充電シス
テムによって充電されている間、電気車両を輸送のために使用することはできない。車両
が運動している間、電力を伝達することができる動的ワイヤレス充電システムは、静止ワ
イヤレス充電ステーションの欠陥のうちのいくつかを克服することができる。
【００２７】
　走行経路に沿って直線状に置かれた複数の充電回路を備えた動的ワイヤレス充電システ
ムを有する車道上では、電気車両は、車道の上を走行している間、複数の充電回路の近く
を走行することができる。充電回路は、ワイヤレス電力の伝達を実現するための回路機構
および構成要素を備えることができる。充電回路は、充電ベースパッドおよび/または充
電コイルのうちの1つまたは複数を備えることができる。充電パッドおよび/または充電コ
イルは、電力をワイヤレス伝達するためのワイヤレス場を生成することができる1つまた
は複数のコイルを備えることができる。いくつかの実施形態では、充電ベースパッドは、
ワイヤレス電力を伝達するためのワイヤレス場を生成するように構成される装置を備える
ことができ、装置は、1つまたは複数の誘導コイルまたはワイヤレス場を生成することが
できる他のデバイスを備えることができる。電力をワイヤレス伝達するためのワイヤレス
場を生成することができる任意の構造が、本明細書において説明されるシステムにおける
充電ベースパッドとして機能し得る。電気車両が、走行中、その範囲を延長するために、
または後の充電の必要性を少なくするために、その電池すなわち電気車両に電力を供給し
ているエネルギー源を充電することが望ましい場合、電気車両は、電気車両の走行経路に
沿った充電ベースパッドを起動するよう、動的ワイヤレス充電システムに要求することが
できる。そのような動的充電は、電気車両605の電気移動システム(たとえばハイブリッド
/電気車両605の二次ガソリンエンジン)に加えて、補助すなわち補充電動機システムの必
要性を低減するかまたは除去するように働くことができる。したがって電気車両の走行経
路に沿った充電ベースパッドを有効に、かつ、効果的に起動する動的ワイヤレス充電シス
テムおよび方法が必要である。
【００２８】
　図4は、車道625の右側車線に沿って走行中の電気車両605の斜視図を示したもので、一
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括して600で参照されている動的ワイヤレス充電システムの充電ベースパッドは左側車線
に設置されている。描写されているように、電気車両605は、車道625に沿って走行してい
る。図面における車道625に沿った走行の方向は、ページの下からページの上である。図4
には、車道625を走行するための2つの車線、すなわち左側車線626および右側車線627が描
かれている。電気車両605は、左側車線626に存在している充電ベースパッド615aの近くの
右側車線627を走行している。電気車両支援機器(EVSE:Electric Vehicle Support Equipm
ent)620は、車道625から離れて示されており、通過中の電気車両605に信号をブロードキ
ャストし、または通過中の電気車両605から信号を受信することができる。左側車線626は
、車道625の中央に沿って全長にわたって直線状に配置された複数の充電ベースパッド615
a～615dを含み、充電ベースパッド615aは、車道625に沿って走行している車両が最初に通
過する充電ベースパッドであり、また、ベースパッド615dは、最後に通過するベースパッ
ドである。左側車線626は、充電ベースパッド615a～615dに沿って配置された1つまたは複
数の近接デバイス610a～610cを同じく含む。
【００２９】
　EVSE620は、電気車両605がどの車線、左側車線626または右側車線627にいるかには無関
係に、車道625上を通過中の電気車両605から充電要求を受け取ることができ、または車道
625に沿って通過中の電気車両605に動的ワイヤレス充電システム600のサービスをブロー
ドキャストすることができる。EVSE620は、電気車両605が充電ベースパッド615a～615dか
らの電荷の受取りを許容されているかどうか(すなわち電気車両605の充電回路機構が動的
ワイヤレス充電システム600の充電回路機構と両立する、または電気車両605が動的ワイヤ
レス充電システム600によって提供される何らかの充電サービスに対して借方に記入され
ることになる認証された口座を有している)をチェックして決定することができる。この
決定は、口座情報、車両タイプ、充電器タイプ、充電要求事項、現在の充電システム動作
、車両速度および充電システムに対する整列、等々を含む様々な要素の検証を含むことが
できる。これらの通信は、充電通信を介して、または他の通信プロトコルおよび方法を介
して実施することができる。いくつかの実施形態では、EVSE620を使用した認証プロセス
を電気車両605の運転者のパーソナルデバイス(たとえば携帯電話)に拡張することができ
る。電気車両605が電荷の受取りを許容される前に、これらの通信を介して、動的ワイヤ
レス充電システム600と電気車両605との間で必要な何らかの交渉すなわち初期接続手順を
実施することができる。さらに、電気車両605は、そのGPS位置、方向ベクトルおよび速度
をEVSE620に通信することができる。EVSE620は、Bluetooth(登録商標)、LTE、Wi-Fi、DSR
Cまたは任意の同様の通信方法を介して電気車両605と通信することができる。
【００３０】
　電気車両605が電荷の受取りを許容されていることが決定されると、EVSE620は、車道62
5の幅に沿った電気車両605の整列に関する追加通信すなわち視覚インジケータ(この図に
は示されていない)を電気車両605または電気車両605内のオペレータに提供することがで
きる。さらに、EVSE620は、充電ベースパッド615a～615dの位置のインジケータを提供す
ることができる。この追加通信すなわち視覚インジケータは、充電ベースパッド615a～61
5dが設置されている左側車線626への電気車両605の移動方法および場所を電気車両605ま
たはそのオペレータに指示することができる。
【００３１】
　さらに、EVSE620は、充電ベースパッドコントローラ630(この図には示されていない)お
よび近接デバイス610a～610cを起動することができる。充電ベースパッドコントローラ63
0の起動は、機能させるために必要な電力の充電ベースパッドコントローラ630への提供を
含む。別の実施形態では、充電ベースパッドコントローラ630の起動は、充電ベースパッ
ドコントローラ630による充電ベースパッド615a～615dの制御をイネーブルする信号の提
供を含むことができる。充電ベースパッドコントローラ630は、エネルギーを節約し、か
つ、充電ベースパッド615a～615dがワイヤレス場635を不適切に生成しないことを保証す
るために、電気車両605の充電が許容されたことをEVSE620が決定するまでの間、その起動
を不能にすることができる。
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【００３２】
　近接デバイス610a～610cの起動は、検出信号を提供するよう機能させるために必要な電
力の近接デバイス610a～610cへの提供を含むことができる。近接デバイス610a～610cは、
エネルギーを節約するために、電気車両605の充電が許容されたことをEVSE620が決定する
までの間、その起動を不能にすることができる。一実施形態では、充電ベースパッドコン
トローラ630は、EVSE620の中に組み込むことができる。別の実施形態では、充電ベースパ
ッドコントローラ630は、個別の機器であってもよい。いくつかの他の実施形態では、近
接デバイス610a～610cは、充電ベースパッドコントローラ630によって起動することがで
きる。さらに、一実施形態は、通信された情報を使用して、充電ベースパッド615a～615d
が設置されている車線から電気車両605が離れたことを決定することができる。
【００３３】
　近接デバイス610a～610cは、それらが電気車両605の存在を検出すると、信号を提供す
ることができる。近接デバイス610a～610cは、電気車両605が、電気車両605との何らかの
通信を要求することなく充電ベースパッド615a～615dの上を通過する前に、車道625に沿
って走行する電気車両605が近接デバイス610a～610cのうちの1つによって検出されるよう
、車道625の経路に沿って置くことができる。近接デバイス610は、電気車両605を検出す
ると、別のデバイスへの出力信号を生成することができる。一実施形態では、他のデバイ
スはEVSE620であってもよい。代替実施形態では、近接システムの近接受信機(proximity 
receiver)アンテナは、電気車両605の上に取り付けることができ、送信機は車道625内ま
たは車道625に沿って設置される。そのような実施形態では、電気車両605は、電気車両60
5が近接送信機(proximity transmitter)のレンジに入ると、信号を受信したことをEVSE62
0に通信して、次のセットの充電ベースパッド615を起動するための位置予測を与えること
ができる。たとえば近接送信機が充電ベースパッド615の前で磁気ビーコンを発生してい
る場合、電気車両605が磁気ビーコンのレンジに入ると、近接受信機アンテナは、磁気ビ
ーコンを検出して、磁気ビーコンの電力レベルに基づいて近接送信機からの距離を予測す
ることができる。電気車両605は、充電ベースパッド615を起動するためにその予測位置を
通信することができ、または電気車両605は、磁気ビーコンの角度が180度変化すると、EV
SEへの通信を生成して、電気車両605が近接送信機を通過したことを示すことができる。
別の実施形態では、他のデバイスは充電ベースパッドコントローラ630であってもよい。
一実施形態では、近接デバイス610a～610cは、誘導負荷が他のデバイス(すなわちEVSE)に
通信される電気車両605の存在を示す誘導センサであってもよい。別の実施形態では、近
接デバイス610は、車道に沿って取り付けられた近接送信機(proximity transmitter)(図
示せず)であってもよく、近接受信機(proximity receiver)は、電気車両605の上に取り付
けられる(図示せず)。電気車両605が充電パッド615に接近すると、近接受信機は、近接送
信機に近接するごとに信号を生成することができる。生成された信号は、次いで、後続す
る充電パッド615を起動するために使用される電気車両605の大まかな位置推定を与えるた
めにEVSEに通信することができる。別の実施形態では、近接デバイス610は、ワイヤレス
電力を送配しない充電ベースパッド615であってもよい。近接デバイス610aは、充電ベー
スパッド615aの前に配置することができる。さらに、近接デバイス610bは、充電ベースパ
ッド615bと615cとの間に配置することができる。一実施形態では、近接デバイス610bは、
近接デバイス610aを通過した後、左側車線626に入る任意の電気車両605の検出を提供する
ことができる。近接デバイス610cは、充電ベースパッド615dの後に配置することができる
。近接デバイス610cは、電気車両605が充電ベースパッド615cを通過したことを示すこと
ができる。一実施形態では、各充電ベースパッド615a～615dの間に追加近接デバイス610(
この図には示されていない)を設置することができる。近接デバイス610を多くすればする
ほど、第1の近接デバイス610および第1の充電ベースパッド615aを通過した後、左側車線6
26に入る電気車両605を検出するより多くの機会を提供することができる。
【００３４】
　近接デバイス610a～610cからの近接信号を使用して、充電ベースパッド615a～615dのワ
イヤレス場635a～635d内に存在している間、電気車両605を追跡することができ、あるい
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は充電ベースパッドコントローラ630の負荷プロファイル解析によって決定された位置計
算を検証することができる。本明細書において説明される負荷プロファイル解析は、電気
車両605が移動する際にその電気車両605によってもたらされる充電ベースパッド615の電
気特性の変化(たとえば電流の流れの変化)の検出を意味することができ、検出されたこれ
らの変化を使用して電気車両605の位置を決定する。他の実施形態では、電気車両605によ
ってもたらされる充電ベースパッドの他の電気特性の変化を検出することによって電気車
両605の位置を決定する他の方法を実施することができる。他の電気特性は、電圧、抵抗
、インピーダンス、キャパシタンス、等々を含むことができる。
【００３５】
　別の実施形態では、近接デバイス610は、電気車両605が動的ワイヤレス充電システム60
0によってサービスされる領域に入っていることを電気車両605に知らせるために、該電気
車両605に通信される信号を生成することができる。信号は、EVSE620、充電ベースパッド
コントローラ630を介して、近接デバイス610から直接、または路辺標識および/または指
示器を介して電気車両605に通信することができる。信号は、任意の通信手段(たとえば磁
気ビーコン発信、セルラー通信、Wi-Fi、RFID、等々)を介して通信することができる。電
気車両605は、通信されたこの近接信号を任意の数の目的のために使用することができ、
たとえば電気車両605ワイヤレス充電回路および電力受電パッド606を起動するため、電気
車両605が充電ベースパッド615a～615dのうちの1つに近づいているか、またはその上に位
置していることを示す警報またはメッセージをオペレータに提供するため、整列および充
電位置検出を起動するため、等々のために使用することができる。
【００３６】
　充電ベースパッドコントローラ630は、充電ベースパッド615a～615dのうちの1つまたは
複数の起動を制御することができる。充電ベースパッドコントローラ630は、近接デバイ
ス610a～610cのうちの1つが左側車線626の電気車両605を検出し、かつ、そのような検出
を示す信号を充電ベースパッドコントローラ630に送るまで充電ベースパッド615a～615d
を起動することはできない。これは、充電ベースパッド615a～615dが不適切に起動されな
いことを保証する、すなわち充電ベースパッド615a～615dの上方の充電ベースパッド615a
～615dからの電荷の受取りを許容されている電気車両605が存在しない場合、不適切に起
動されないことを保証する。
【００３７】
　充電ベースパッド615a～615dは、電気車両605への電力の伝達を提供することができる
。充電ベースパッド615a～615dは、充電ベースパッドコントローラ630によって提供され
る入力信号すなわち入力電力を受電し、かつ、ワイヤレス場635a～635d を生成すること
ができ、このワイヤレス場635a～635dを介して、ワイヤレス場635a～635dに入るデバイス
、たとえば電気車両605に電力をワイヤレス伝送することができる。充電ベースパッド615
は、上記図3を参照して説明されているループアンテナを備えることができる。
【００３８】
　充電ベースパッド615a～615dは、車道625に沿って走行中の電気車両605が充電ベースパ
ッド615a～615dの上を通過するよう、車道625の中に埋め込むことができる。そのような
実例では、電気車両605は、電力受電パッド606と車道625の中の充電ベースパッド615a～6
15dとの間の干渉が最小になり、また、これらの間の距離が最短になるよう、電気車両605
の底部に配置された電池(この図には示されていない)、充電回路(この図には示されてい
ない)および電力受電パッド606(この図には示されていない)を備えることができる。別の
実施形態では、充電ベースパッド615a～615dは、車道625の片側または車道625の上に沿っ
て取り付けることができる。他の実施形態では、電池および充電回路を備えた電気車両60
5は、充電ベースパッド615a～615dからワイヤレス電力を受電することができるように配
置された電力受電パッド606を有することができる。さらに他の実施形態では、電気車両6
05は、電池を備えていなくてもよいが、その代わりに充電ベースパッド615a～615dから受
電したエネルギーを使用して、電気車両605または電力車両デバイスを推進するための移
動力を生成することができる。充電ベースパッド615a～615dは、それらが電力受電パッド
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606へのワイヤレス電力の有効な伝達を最大化するように設計することができる。
【００３９】
　一実施形態では、充電ベースパッド615a～615dのサイズは、1/2メートル(0.5m)の直径
にすることができる。いくつかの他の実施形態では、充電ベースパッド615a～615dの直径
は、1/2メートルよりも大きくすることができる。いくつかの他の実施形態では、充電ベ
ースパッド615a～615dの直径は、1/2メートルよりも小さくすることができる。別の実施
形態では、充電ベースパッド615a～615dは、非円形形状にすることができ、たとえば、そ
れらに限定されないが、長方形、八角形、楕円形、等々にすることができる。当業者は、
充電ベースパッド615のサイズは、電力伝達要求事項に応じて変更することができること
を知ることができる。充電ベースパッド615a～615dのサイズは、一定の距離内における最
大量の電力送電に対して最も有効な電力伝達を提供するサイズを計算することによって確
立することができる。
【００４０】
　さらに、充電ベースパッド615a～615dは、車道625に沿って走行している間、電気車両6
05上の電力受電パッド606が少なくとも1つの充電ベースパッド615からワイヤレス電力を
連続的に受電することができるよう、車道625に沿って、各パッド615a～615d間の一定の
距離で間隔を隔てることができる。一実施形態では、充電ベースパッド615a～615dは、充
電ベースパッド615a～615d間に隔たりが存在しないよう、車道625の全長にわたって設置
することができ、したがって電気車両605がワイヤレス電力を受電することができない場
所は存在しない。別の実施形態では、充電ベースパッド615a～615dは、充電ベースパッド
615a～615dの各々の間の距離が1/2メートル(0.5m)になるように設置することができる。
別の実施形態では、充電ベースパッド615は、2つのワイヤレス場635が重畳しないように
間隔を隔てることができる。いくつかの実施形態では、充電ベースパッド615a～615dを互
いに重畳させることができる。別の実施形態では、充電ベースパッド615は、2つのワイヤ
レス場635の重畳を保証することによって最も有効な伝達が許容されるように間隔を隔て
ることができる。
【００４１】
　図5は、充電ベースパッド615bの上を図4の車道625に沿って左側車線626を走行中の電気
車両605の頭上斜視図を示したものである。図5は、図4の要素と同じ要素を描写しており
、走行の方向は、ページの下からページの上である。図5は、図4に示されている右側車線
627から移動した後、左側車線626の充電ベースパッド615bの上を走行している電気車両60
5を描写している。
【００４２】
　電気車両605が電荷の受取りを許容されていることをEVSE620が決定すると、EVSE620は
、上で言及したように充電ベースパッドコントローラ630(この図には示されていない)を
起動することができる。充電ベースパッドコントローラ630またはEVSE620は、次いで、個
々の充電ベースパッド615a～615dの起動時期を決定するために、近接デバイス610a～610c
のうちの1つまたは複数を起動することができる。電気車両605は、近接デバイス610aを通
過した後、右側車線627から左側車線626へ移動し、また、充電ベースパッドコントローラ
630は、近接デバイス610aが電気車両605を検出していないので、どの充電ベースパッド61
5a～615dも起動しない。したがって電気車両605は電荷を受け取っていなく、また、充電
ベースパッドコントローラ630は、充電ベースパッド615a～615dからの車両の位置を推定
することはできない。
【００４３】
　近接デバイス610a～610cが起動されると、近接デバイス610b(この図には示されていな
い)は、電気車両605が充電ベースパッド615bから充電ベースパッド615cへ走行する際に、
電気車両605を検出することができる。近接デバイス610bが電気車両605を検出すると、近
接デバイス610bは、電気車両605の検出を示す信号を充電ベースパッドコントローラ630に
送ることができる。充電ベースパッドコントローラ630は、その信号を受け取り、かつ、
ここでは充電ベースパッド615cであるその上を走行する電気車両605を見越して、車両の
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経路内の第1の充電ベースパッド615を起動することができる。充電ベースパッドコントロ
ーラ630は、電気車両605からEVSE620に通信された、および/または近接デバイス610a～61
0cからの近接信号から決定された車両速度、方向ベクトルおよび位置に基づいて、充電ベ
ースパッド615cを起動する時間を決定することができる。
【００４４】
　電気車両605が起動された充電ベースパッド615cの上を通過すると、充電ベースパッド
コントローラ630は、負荷プロファイル解析または同様な方法を使用して、電気車両605が
充電ベースパッド615bと615cとの間を移行する時期、さらには充電ベースパッド615cと61
5dとの間を移行する時期を決定することができる。負荷プロファイル解析は、以下で詳細
に説明されるように、効果的な方法で、充電ベースパッドコントローラ630による後続す
る充電ベースパッド615dの起動、および先行する充電ベースパッド615cの起動不能を許容
することができる。
【００４５】
　図6Aは、一例示的実施態様による、電気車両605を充電するための例示的動的ワイヤレ
ス充電システム600の図を示したものである。図6Aは、車道625に沿って走行中の電気車両
605の側面図を描写したものである。車道625に沿った走行の方向は、ページの左側から右
側である。動的ワイヤレス充電システム600は、車道625上を走行中の1つまたは複数の電
気車両605が充電ベースパッド615a～615dから電力を取得することができるよう、車道625
に沿って設置することができる。動的ワイヤレス充電システム600は、充電ベースパッド
コントローラ630に接続されたEVSE620を備えることができる。充電ベースパッドコントロ
ーラ630は、1つまたは複数の充電ベースパッド615a～615dに接続することができ、充電ベ
ースパッド615a～615dの各々は、不適切にワイヤレス場635を生成しないよう、起動不能
にする。さらに、1つまたは複数の近接デバイス610a～610cは、EVSE620または充電ベース
パッドコントローラ630のいずれかに接続することができる。さらに、動的ワイヤレス充
電システム600は、動的ワイヤレス充電システム600を車道に沿って設置することができる
少なくとも1つの車道625を利用することができ、また、少なくとも1つの電力受電パッド6
06を有する少なくとも1つの電気車両605を利用することができ、少なくとも1つの電力受
電パッド606は、該電力受電パッド606を介して充電ベースパッド615a～615dのうちの1つ
または複数からワイヤレス方式で電力を取得することができる。別の実施形態では、EVSE
620および充電ベースパッドコントローラ630は、組み合わせて単一のユニットにすること
も可能である。
【００４６】
　動的ワイヤレス充電システム600は、運動中の対象、たとえば電気車両605にワイヤレス
電力を伝達するように機能する。一実施形態では、動的ワイヤレス充電システム600は、
車道625に沿って、充電ベースパッド615a～615dの上を走行中の電気車両605の電池(この
図には示されていない)のワイヤレス充電を可能にすることができる。上で説明したよう
に、EVSE620は、動的ワイヤレス充電システム600と電気車両605との間の初期通信を実施
することができる。すべての許可がおりて、充電ベースパッド615a～615dからの電気車両
605の充電が許容されたことが決定されると、EVSE620は、近接デバイス610および充電ベ
ースパッドコントローラ630を起動することができる。充電ベースパッドコントローラ630
は、充電ベースパッドコントローラ630に接続された充電ベースパッド615a～615dの起動
および起動不能を制御することができ、また、接続されている充電ベースパッド615a～61
5dの負荷プロファイル解析を実施して、電気車両605が運動している間、充電ベースパッ
ド615a～615dからワイヤレス電力を受電する電気車両605の位置を推定することができる
。負荷プロファイル解析プロセスの詳細については以下で説明する。
【００４７】
　近接デバイス610は、電気車両605またはワイヤレス電力伝達が可能な他の電気デバイス
が充電ベースパッド615a～615dの近傍に入ったことを検出するように機能することができ
る。充電ベースパッド615a～615dは、電気車両605または少なくとも1つのワイヤレス場63
5a～635dを介してワイヤレス充電が可能な他の電気デバイスにワイヤレス電力を提供する
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ことができる。車道625は、動的ワイヤレス充電システム600のための設置点として働くこ
とができる。電気車両605は、電気力を使用して、場所と場所との間で人または物を輸送
するように機能することができる。継続した運転は、電池内に含まれている電荷を使い果
たすことになる。電気車両605の電力受電パッド606を使用して、充電ベースパッド615a～
615dによってワイヤレス伝送される電力を受電することができる。電力受電パッド606は
、充電回路(この図には示されていない)を介して充電するために電池に接続するか、また
は電気車両605に運動を提供する電動機に接続することができる。
【００４８】
　充電ベースパッドコントローラ630は、電気車両605に対する関係で、必要に応じて起動
され、また、起動不能にされるように充電ベースパッド615a～615dを制御することができ
る。動的ワイヤレス充電システム600は、少なくとも1つの充電ベースパッド615に起動お
よび起動不能制御を提供することができる少なくとも1つの充電ベースパッドコントロー
ラ630を備えることができる。充電ベースパッドコントローラ630は、充電ベースパッドコ
ントローラ630が制御する充電ベースパッド615a～615dの各々に接続することができる。
代替実施形態では、充電ベースパッドコントローラ630は、EVSE620コントローラが充電ベ
ースパッド615a～615dを制御するように働くよう、EVSE620の中に統合することができ、
また、各充電ベースパッド615a～615dは、直接EVSE620に接続することができる。
【００４９】
　さらに、充電ベースパッドコントローラ630は、本明細書において説明した負荷プロフ
ァイル解析のための計算を実施することができる。前記負荷プロファイル解析は、電気車
両605が車道625に沿って、充電ベースパッド615a～615dの上を移動し、かつ、充電ベース
パッド615a～615dからワイヤレス場635a～635dを介してワイヤレス電力を受電している間
、充電ベースパッドコントローラ630による電気車両605の位置の推定を可能にすることが
できる。充電ベースパッドコントローラ630は、電気車両605の負荷プロファイルの解析を
使用して電気車両605の位置を決定することができる。負荷プロファイル解析を使用して
充電ベースパッド615上の電気車両605の位置を決定することにより、システムのより大き
い分解能、精度、頑強性、および動的ワイヤレス充電システム600の位置推定の実時間能
力を提供することができる。
【００５０】
　一実施形態では、電気車両605によって使用される受電器はコイルアンテナであっても
よく、また、充電ベースパッド615a～615dはコイルアンテナを備えることができる。代替
実施形態では、電力受電パッド606と充電ベースパッド615のいずれかまたは両方は、図3
を参照して上で説明したループアンテナであってもよい。
【００５１】
　図6Bは、充電ベースパッド615aから電力をワイヤレス受電する電気車両605を描写した
、電気車両605を充電するための一例示的動的ワイヤレス充電システム600の図を示したも
のである。図6Bは、事実上、図6Aと同じ要素および機能のすべてを描写している。
【００５２】
　図6Bは、起動された充電ベースパッド615aおよび615bによって生成されるワイヤレス場
635a～635bを同じく含む。示されているように、現在起動され、ワイヤレス場635aおよび
635bを生成しているのは充電ベースパッド615aおよび615bのみである。代替実施形態では
、電気車両605が充電ベースパッド615aの上にのみ存在している間、充電ベースパッド615
aによって生成されるワイヤレス場635aのみを描写し得る。ワイヤレス場635a～635dは、
充電ベースパッド615a～615dの真上の領域に生成される。図6Bは、電力受電パッド606が
充電ベースパッド615aの上を走行している電気車両605を示している。示されているよう
に、電力受電パッド606はワイヤレス場635a内に存在しており、動的ワイヤレス充電シス
テム600の充電ベースパッド615aから電力をワイヤレス受電している。電力受電パッド606
は、次いでその受電した電力を電気車両605の電池(この図には示されていない)を充電す
るために使用するか、または電気車両605の電動機に電力を提供する。電気車両605のオペ
レータ、電気車両605または動的ワイヤレス充電システム600は、電気車両605の電池を充
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電するか、またはワイヤレス電力を使用して電気車両605の電動機に電力を直接提供する
かどうかを選択することができる。
【００５３】
　ワイヤレス場635の強度は、ワイヤレス場635内の位置に応じて変えることができる。充
電ベースパッド615の中心(ワイヤレス場635の中心)の上のワイヤレス場635の部分の強度
は、充電ベースパッド615の縁(ワイヤレス場635の縁)の上のワイヤレス場635の強度より
も強くすることができる。一実施形態では、充電ベースパッド615a～615dの各々によって
生成されるワイヤレス場635a～635dは、充電ベースパッド615a～615dの真上の領域の外側
へ展開することができる。
【００５４】
　既存の位置検出システムは、広域航法衛星システム(GNSS:Global Navigation Satellit
e Systems)またはGPSを利用して、動的ワイヤレス充電システム600に使用するための電気
車両605の位置または場所を決定することができるが、せいぜい2メートルの分解能の精度
でしかないことがある。さらに、速度30～75mphで走行している電気車両605がそのGNSSま
たはGPS位置を受信し、かつ、それをEVSE620に通信するための通信時間期間は、場合によ
っては10ms(ミリ秒)(恐らく50ms)が必要であり、また、かなりの量のランダムジッタがそ
れに追加され、分解能をさらに歪ませることがある。30～75mphで走行している電気車両6
05は、その10msの通信期間の間に13cmと33cmとの間走行することができる。したがってGN
SS/GPS分解能の潜在的誤り率(最大2.33メートルすなわち充電ベースパッド615の長さの46
6%の総範囲からなる)によって複合された既存のGNSSおよびGPS位置検出システムの分解能
は、13cmよりも良好であり得ない。直径が0.5mの充電ベースパッド615の場合、この分解
能は、電気車両605を最大5個の充電ベースパッド615の長さの近傍に置くことになり、し
たがって動的ワイヤレス充電システム600は、必要な数よりも多い充電ベースパッド615を
起動しなければならず、それが動的ワイヤレス充電システム600を有効性に劣り、あるい
は他の交通に有害なものにしている。電気車両605は、そのGNSS/GPS位置を決定し、かつ
、上で説明した通信方法を介して前記位置を動的ワイヤレス充電システム600に通信する
べく機器を維持する。
【００５５】
　路辺充電システムの既存の位置検出システムの代替実施形態は、車道に埋め込まれた、
約50cm(充電ベースパッド615の長さの100%)の位置分解能を提供することができる近接デ
バイス(たとえばRFデバイス、Bluetooth(登録商標) LEデバイス、MADセンサ、磁気ビーコ
ンセンサシステム)を利用することができるが、電気車両605がワイヤレス電力を受電する
ことができることを保証するためには、動的ワイヤレス充電システム600は、場合によっ
ては最大2個の充電ベースパッド615を起動しなければならない。これらのデバイスを利用
している位置検出システムは、GNSS/GPSに基づく位置検出システムよりも場合によっては
正確であるが、そのようなシステムの場合、動的ワイヤレス充電システム600は、場合に
よっては、充電ベースパッド615a～615d上の電気車両605の位置を決定する位置検出機器
を支援するための専用ハードウェアを組み込まなければならない。さらに、これらの方法
のいくつかは、場合によっては追加機器を電気車両605に設置しなければならず、充電シ
ステム600と電気車両605の両方にコストを追加することになる。
【００５６】
　いくつかの実施形態では、本明細書において説明される負荷プロファイル解析を有利に
使用して、電気車両の位置、速度および/またはベクトルを決定することができる。位置
、速度および/またはベクトルの決定を使用して、一定の距離を隔てて車道625に設置され
ている後続する充電ベースパッドの起動を計画することができる。いくつかの実施形態で
は、追加充電ベースパッドを使用して後続するベースパッドの計画を検証し、それにより
その計画が正確であることを保証し、かつ、必要に応じてその計画を更新することができ
る。代替実施形態では、負荷プロファイル解析を使用して、計画起動とは対照的に、隣接
する充電ベースパッド615を直ちに起動することができる。
【００５７】
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　負荷プロファイル解析は、充電ベースパッド615上の電気車両605の負荷の測定を含むこ
とができる。これは、充電ベースパッド615上で引き出される電流を測定することによっ
て実施することができる。充電ベースパッド615上で引き出される電流の量は、電気車両6
05が充電ベースパッド615上を走行する際に、充電ベースパッド615上の電気車両605の位
置に応じて変動し得る。たとえば電気車両605が充電ベースパッド615の直前の車道625上
に位置している場合、充電ベースパッド615上で引き出される電流は小さく、動的ワイヤ
レス充電システムは、引き出される電流の量に基づいて、電気車両605が充電ベースパッ
ド615に接近しつつあり、充電ベースパッド615の直前に位置していることを決定すること
ができる。別法としては、電気車両605が充電ベースパッド615の中央上に位置している場
合、充電ベースパッド615上で引き出される電流は、電気車両605が充電ベースパッド615
の中央上に位置していることを動的ワイヤレス充電システム600が決定することができる
ような値になり得る。したがって充電ベースパッド615の各位置は、充電ベースパッド615
上の電気車両605の特定の位置を動的ワイヤレス充電システム600が決定することができる
(EVSE620、位置回路730、負荷回路728、コントローラ724または充電ベースパッドドライ
バ726のうちの少なくとも1つを介して)電流測定に基づくまったく別の負荷測定に対応し
得る。
【００５８】
　本発明の一例示的実施形態では、充電ベースパッドコントローラ630は、負荷プロファ
イル解析を利用して充電ベースパッド615a～615d上の電気車両605の位置を決定すること
ができる。充電システム600の充電ベースパッド615の位置は車道625に沿って固定されて
おり、また、電力受電パッド606を有する電気車両605が移動するため、電力受電パッド60
6を有する電気車両605のアクティブ充電ベースパッド615上における負荷プロファイルは
、電気車両605が充電ベースパッド615a～615dによって生成されるワイヤレス場635a～635
dを通って移動する際に変化する。結果として得られる負荷プロファイルは、電気車両605
の位置と電力受電パッド606とを充電ベースパッド615上で引き出される電流に関連して相
関し、潜在的に1cmよりも良好な極めて正確な位置を提供することができる。充電ベース
パッド615は、40kHzの周波数のワイヤレス電力を提供することができ、25us(マイクロ秒)
の負荷決定継続期間が得られる。他の実施形態では、充電周波数が高いほど、より短い継
続期間を提供することができ、したがって結果として得られる位置検出をより正確にする
ことができる。しかしながらフィルタリングされた電流の読出しサイクルを100us(マイク
ロ秒)と仮定すると、充電ベースパッド615の上を75mphで走行する電気車両605の位置予測
の分解能は、0.33cmすなわち充電ベースパッド615の長さの0.6%程度まで小さくすること
ができる。したがって電気車両605および電力受電パッド606がワイヤレス電力を受電する
ために、充電ベースパッド615によって生成されるワイヤレス場635内に存在することを保
証するために起動しなければならない充電ベースパッド615はたったの1つでよい。
【００５９】
　電力受電パッド606を有する電気車両605が充電ベースパッド615aの上を通過すると、充
電ベースパッド615上の負荷は、充電ベースパッド615のワイヤレス場635内の電力受電パ
ッド606の位置に基づいて変動する。充電ベースパッドコントローラ630は、この負荷の変
化の指示を使用して、電気車両605の位置に対する解析を実施することができる。負荷は
、生じているワイヤレス電力伝達の強さを表すことができる。電気車両605およびその電
力受電パッド606が最初にアクティブ充電ベースパッド615上で生成されるワイヤレス場63
5に入ると、充電ベースパッド615上の負荷が小さくなり、充電ベースパッド615の縁では
ワイヤレス場635の強度が小さくなる。電力受電パッド606が引き続いてワイヤレス場635
を通過と、ワイヤレス場635の強度および/または充電ベースパッド615と電力受電パッド6
06との間の結合が強くなり、したがって電力伝達が大きくなるにつれて電気車両605の電
力受電パッド606の負荷が大きくなる。電気車両605によって充電ベースパッド615に提示
される負荷は、最大ワイヤレスエネルギー伝達が実施されるよう、電気車両605の電力受
電パッド606が充電ベースパッド615a上の中心に位置すると最大になり得る。電気車両605
および電力受電パッド606が充電ベースパッド615によって生成されるワイヤレス場635を
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通って走行し続け、ワイヤレス場635の中心から離れてその縁へ向かうと、充電ベースパ
ッド615上の負荷が小さくなり始める。充電ベースパッドコントローラ630は、充電ベース
パッド615上の負荷を監視して、第2の充電ベースパッド615を起動する時期、および第1の
充電ベースパッド615を起動不能にする時期を決定することができる。いくつかの実施形
態では、少なくとも2つの充電ベースパッド615を常にアクティブに維持することにより、
より円滑な電力伝達を達成することができる。たとえば電気車両605が充電ベースパッド6
15a～615dの上を走行し、電気車両605がアクティブ充電ベースパッド615aから離れ始めて
、アクティブベースパッド615aの電流が小さくなると、充電ベースパッド615cが起動して
その電力が大きくなり始めるため、充電ベースパッド615bは、全電力でアクティブになり
得る。したがって電気車両605が充電ベースパッド615を通過する際に、次の2つの連続す
る充電ベースパッド615をすでに起動することができる。別の実施形態では、充電ベース
パッドコントローラ630は、充電ベースパッド615上の負荷を監視して、円滑で、かつ、有
効な電力伝達を提供するのに必要な数の充電ベースパッド615を起動することができる。
一実施形態では、充電ベースパッドコントローラ630は、たとえば第2の充電ベースパッド
615bが電気車両605の充電を開始し、かつ、第3の充電ベースパッド615cが起動して電気車
両605を充電する準備をする際に、第1の充電ベースパッド615aが起動状態を維持すると、
3つ以上の充電ベースパッド615を一度に起動することができる。
【００６０】
　充電ベースパッドコントローラ630は、第1の充電ベースパッド615の負荷の第1の閾値レ
ベルが、電力受電パッド606を有する電気車両605が第1の充電ベースパッド615のワイヤレ
ス場635から出ようとしているレベルに対応していることを決定することができる。充電
ベースパッドコントローラ630は、第1の充電ベースパッド615の負荷の第2の閾値レベルが
、電力受電パッド606を有する電気車両605が第1の充電ベースパッド615のワイヤレス場63
5から完全に出たレベルに対応していることをさらに決定することができる。一実施形態
では、第1の充電ベースパッド615上の電気車両605の負荷が小さくなって第1の閾値レベル
未満になると、充電ベースパッドコントローラ630は、充電ベースパッド615a～615dの上
、または充電ベースパッド615a～615d間を走行している間、電気車両605が引き続いてワ
イヤレス電力を受電するよう、第2の充電ベースパッド615を起動することができる。さら
に、電力受電パッド606を有する電気車両605からの第1の充電ベースパッド615の負荷が引
き続いて小さくなって第2の閾値レベル未満になると、充電ベースパッドコントローラ630
は、第1の充電ベースパッド615を起動不能にすることができる。一実施形態では、第1お
よび第2の閾値レベルは、製造者が確立し、かつ、動的ワイヤレス充電システム600メモリ
(EVSEまたは充電ベースパッドコントローラ630の)内に記憶することができる。別の実施
形態では、確立された閾値レベルを有し、かつ、メモリに記憶しているEVSE620から充電
ベースパッドコントローラ630に閾値レベルを通信することができる。いくつかの他の実
施形態では、各電気車両605が動的ワイヤレス充電システム600に適切な動作のための関連
するパラメータを提供するよう、充電中の電気車両605から充電ベースパッドコントロー
ラ630に閾値レベルを通信することができる。別の実施形態では、第1および第2の閾値を
結合して、充電ベースパッドコントローラ630が第1の充電ベースパッド615を起動不能に
し、かつ、それと同時に第2の充電ベースパッド615を起動すべき時期を示す単一の閾値に
することができる。
【００６１】
　充電ベースパッドコントローラ630は、第1の充電ベースパッド615からの電気車両605お
よび電力受電パッド606の負荷を監視して、第2の充電ベースパッド615を起動する時期を
決定することができる。上で説明したように、負荷プロファイル解析を使用して、電気車
両605の位置を1センチメートル以内で決定することができる。充電ベースパッド615の起
動および起動不能のそのような正確な制御により、人または非電気車両605がワイヤレス
場内に位置している場合に充電ベースパッド615が起動されないこと、また、充電ベース
パッド615が電気車両605に電力伝達を提供していない場合、直ちに起動不能にされること
を保証することができる。
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【００６２】
　図7は、一例示的動的ワイヤレス充電システム600の機能ブロック図を示したものである
。描写されている電気車両605は、車道625に沿って走行している。電気車両605は、ペー
ジの上から下まで全体にわたって走行する。電気車両605は、動的ワイヤレス充電システ
ム600の通信回路732と通信中であってもよい。通信回路732は、コントローラ回路724に接
続することができる。コントローラ回路724は、動的ワイヤレスシステム600内の各回路に
接続することができる。コントローラ回路724は、メモリ回路722に接続することができる
。さらに、コントローラ回路724は、近接回路730に接続することができる。また、コント
ローラ回路724は、負荷回路728および充電ベースパッドドライバ回路726に同じく接続さ
れる。負荷回路728と充電ベースパッドドライバ回路726の両方は、充電ベースパッド615a
～615dに接続される。充電ベースパッド615a～615dは、車道625上の電気車両605の経路に
沿って位置している。
【００６３】
　通信回路732は、動的ワイヤレス充電システム600と電気車両605との間、および動的ワ
イヤレス充電システム600と任意の他の外部システムまたはデバイスとの間の通信を実施
することができる。実施される通信は、Bluetooth(登録商標)、LTE、Wi-Fiまたは双方向
通信の任意の方法を介して実施することができる。通信回路732は、通過する電気車両605
にブロードキャストすることができ、または電気車両605から充電要求を受け取ることが
できる。通信回路732は、電気車両605を検出することができる。通信回路732は、電気車
両605から速度、位置およびベクトル情報を受け取ることができる。さらに、通信回路732
は、電気車両605が動的ワイヤレス充電システム600から電荷を受け取ることを許可されて
いるかどうかを決定するための情報(すなわち電気車両605充電システム、電力要求事項、
等々に関する情報)を受け取るために電気車両605と通信する。さらに、通信回路732は、
視覚インジケータを起動することができ、または整列目的のための通信を電気車両605に
提供することができる。通信回路732は、動的ワイヤレス充電システム600のEVSE620、近
接デバイス610または充電ベースパッドコントローラ630に対応し得る。
【００６４】
　メモリ回路722は、負荷プロファイル解析からの閾値の記憶を実施することができ、ま
た、動的ワイヤレス充電システム600の使用が許可され、かつ、実際に充電ベースパッド6
15a～615dから電荷を受け取る電気車両605からの情報を記憶することができる。これは、
勘定情報、時間情報および電気車両605識別情報を含むことができる。メモリ回路722は、
動的ワイヤレス充電システム600のEVSE620または充電ベースパッドコントローラ630に対
応し得る。
【００６５】
　近接回路730は、電気車両605の存在の決定を実施することができる。近接回路730は、
電気車両605検出信号を生成し、および/または電気車両605検出信号をコントローラ724ま
たは充電ベースパッドドライバ726に提供することができる。近接回路730は、充電ベース
パッド615に流れる、電気車両605によって影響された電流を監視することによって電気車
両605を検出することができる。電流の流れ(すなわち電気車両605の負荷)は、電気車両60
5が充電ベースパッド615の上を走行する際の、充電ベースパッド615上の電気車両605の位
置に関連して変動し得る。この近接回路730は、電気車両605の位置を決定するための、充
電ベースパッド615を流れる、電気車両605によって生じる電流の変化を検出する一実施形
態であり得る。近接回路730は、複数の近接デバイス610にわたって電気車両605の走行を
追跡することができ、またはいくつかの実施形態では、充電ベースパッド615a～615dにわ
たって電気車両605の走行を追跡することができる。別の実施形態では、近接回路730は、
電気車両605からEVSE620へ通信される速度、ベクトルおよび位置情報を確証することがで
きる。近接回路730は、EVSE620、充電ベースパッドコントローラ630または近接デバイス6
10に対応し得る。
【００６６】
　充電ベースパッドドライバ回路726は、充電ベースパッド615a～615dの起動および起動
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不能を実施することができる。充電ベースパッドドライバ回路726は、電気車両605が充電
ベースパッド615の上に存在し得ることの決定に基づいて、コントローラ回路724から信号
を受信することができる。別の実施形態では、充電ベースパッドドライバ回路726は、電
気車両605検出信号を近接回路730から直接受信することができる。充電ベースパッド回路
715は、これらの信号に応答して、充電ベースパッド615a～615dを起動し、または起動不
能にすることができる。充電ベースパッドドライバ回路726は、EVSE620または充電ベース
パッドコントローラ630に対応し得る。図7には1つの近接デバイス610が示されているが、
図7には、車道625に沿った異なる位置に複数の近接デバイス(図示せず)を使用することが
できる。
【００６７】
　図8および図9は、動的ワイヤレス充電システムによる、電気車両605を充電する一例示
的方法のフローチャートを示したものである。
【００６８】
　方法800のブロック805で、デバイス(EVSE620または充電ベースパッドコントローラ630
など)は電気車両605と通信することができる。この通信は、電気車両605が動的ワイヤレ
ス充電システム600からの電力の受電を許容されているかどうかを決定するための初期通
信を含むことができる。電気車両605から動的ワイヤレス充電システム600への通信は、電
気車両のその速度、ベクトルおよび位置(GPS/GNSS)を含むことができる。
【００６９】
　ブロック810で、EVSE620は、EVSE620が通信している電気車両が充電ベースパッド615a
～615dからのワイヤレス電荷の受取りを許容されているかどうかを決定することができる
。電気車両605が充電ベースパッド615a～615dからの電荷の受取りを許容されていること
が決定されると、プロセスはブロック815へ進行する。電気車両605が充電ベースパッドか
らの電荷の受取りを許容されていないことが決定されると、プロセスはブロック805へ戻
る。
【００７０】
　システムがブロック815へ継続する場合、EVSE620は、近接デバイス610a～610cおよび/
または充電ベースパッドコントローラ630を起動することができる。近接デバイス610a～6
10cが起動された後、プロセスはブロック820へ進行することができる。ブロック820では
近接デバイス610a～610cは起動されており、充電ベースパッド615a～615dの近傍を走行し
ている電気車両605を検出するように動作している。近接デバイス610a～610cのうちの1つ
が電気車両605を検出すると、近接デバイス610a～610cのうちのその1つが近接信号をEVSE
620に送る。
【００７１】
　プロセスはブロック825へ継続し、EVSE620による近接デバイス610a～610cのうちの1つ
からの近接信号の受信に応答して、充電ベースパッド615a～615dのうちの少なくとも1つ
を起動することができる。次いで、プロセスはブロック830に到達し、負荷プロファイル
解析が実施される。負荷プロファイル解析により、プロセスは、充電ベースパッド615a～
615dの起動および起動不能を制御するために、電気車両605が充電ベースパッド615a～615
dのうちの1つからワイヤレス電力を受電しているため、電気車両605の位置を決定するこ
とができる。
【００７２】
　ブロック835でプロセスは、ブロック830の負荷プロファイル解析を使用して、電気車両
605が充電ベースパッド615aと615bとの間の移行に近づいているかどうかを決定する。電
気車両605が移行に近づいている場合、プロセスはブロック840へ進行する。電気車両605
がブロック835で決定された移行に近づいていない場合(たとえば負荷が決定済み閾値にあ
る場合)、プロセスはブロック830へ戻り、負荷プロファイル解析を使用して電気車両605
の位置を決定する。いくつかの実施形態では、移行点は、充電ベースパッド615上の閾値
負荷によって決定することができる。
【００７３】
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　ブロック835で電気車両が移行に近づいていたことが決定されると、ブロック840でEVSE
620は、第2の充電ベースパッド615bを起動することができる。次いで、プロセスはブロッ
ク845へ進行し、ブロック845でプロセスは、負荷プロファイル解析を使用してもう一度電
気車両605の位置を決定する。この決定の後、プロセスはブロック850へ進行し、第1の充
電ベースパッド615a上の負荷が第2の閾値未満であるかどうかを決定する。負荷が第2の閾
値未満である場合、プロセスはブロック855へ進行する。負荷が第2の閾値レベル未満であ
ることは、電気車両605が充電ベースパッド615a上の領域から離れていることを示し得る
。負荷が閾値未満ではない場合、プロセスは、ブロック845を繰り返して電気車両605の負
荷を決定し、したがって第1の充電ベースパッド615a上の電気車両605の位置を決定する。
【００７４】
　プロセスがブロック855に到達すると、第2の閾値に到達しているため、プロセスは第1
の充電ベースパッド615aを終了し、図9のブロック905へ進行する。ブロック905でプロセ
スは、第2の充電ベースパッド615bが動的ワイヤレス充電システム600における最後の充電
ベースパッドであるかどうかを決定する。そうである場合、プロセスはブロック910へ進
行する。そうでない場合、プロセスは、第2の充電ベースパッド615がプロセス800の目的
のために第1の充電ベースパッド615になってブロック830へ進行し、プロセスは、ブロッ
ク905でシステムにおける最後の充電パッドに到達するまでプロセス800の残りのブロック
すべてに進行する。ブロック910でプロセスは、第2の充電ベースパッド615b上における現
在の位置を決定し、ブロック915へ進行する。ブロック915でプロセスは、ブロック910か
らの負荷が閾値未満であるかどうかを決定する。負荷がこの閾値未満になると、電気車両
605が充電ベースパッド615bの縁に近づいていることを示し得る。負荷が閾値未満である
場合、プロセスはブロック920へ進行し、そうでない場合、プロセスはブロック910を繰り
返す。ブロック920でプロセスは、負荷が閾値未満になるのに応答して第2の充電ベースパ
ッド615bを起動不能にしてプロセスを終了する。
【００７５】
　図10は、2つの充電ベースパッド615(たとえば充電ベースパッド615aおよび615b)上の電
気車両605の負荷のグラフを示したものである。グラフのx軸は時間(t)であり(ページ全体
にわたって左から右へ経過し、ページの左がゼロである)、一方、y軸は、充電ベースパッ
ドからの負荷信号を表している(一番下のゼロで始まって、ページの上に向かって示され
ている)。チャートの一番上に沿って、x軸の時間(t)の間に電気車両605が充電ベースパッ
ド615a～615dの上を走行する際の充電ベースパッド615a～615dに関連して、電気車両605
電力受電パッド606の位置の視覚ガイドが示されている。
【００７６】
　電気車両605および電力受電パッド606が充電ベースパッド615aの上を走行し、それらが
充電ベースパッド615aによって生成されるワイヤレス場635a(この図には示されていない)
に入ると、負荷信号がゼロから立ち上がる。次いで、負荷は最大負荷まで大きくなり、ま
た、電気車両605および電力受電パッド606がワイヤレス場635aから出て、充電ベースパッ
ド615bによって生成されるワイヤレス場635b(この図には示されていない)に入ると小さく
なり始める。時間t1では、電気車両605および電力受電パッド606は、充電ベースパッド61
5aによって生成されるワイヤレス場635a内にのみ存在している。したがってグラフは、充
電ベースパッド615a上の負荷がその最大であること、また、充電ベースパッド615b上には
負荷は存在していないことを示している。しかしながら時間t2では、電気車両605および
電力受電パッド606は、充電ベースパッド615bによって生成されるワイヤレス場635bに入
っている。時間t2では、充電ベースパッド615b上の負荷は、その最大レベルに向かって大
きくなり、一方、充電ベースパッド615a上の負荷は、ゼロに向かって小さくなっている。
このプロセスは、最後の充電ベースパッドを通過するまで、後続する充電ベースパッド間
の連続する移行に対して反復する。いくつかの実施形態では、上で説明した負荷プロファ
イル解析を使用して、電気車両の位置および速度および/またはベクトルを決定すること
ができる。位置および速度および/またはベクトルの決定を使用して、一定の距離を隔て
て車道625に設置されている後続する充電ベースパッドの起動を計画することができる。
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いくつかの実施形態では、追加充電ベースパッドを使用して後続するベースパッドの計画
を検証し、それによりその計画が正確であることを保証し、かつ、必要に応じてその計画
を更新することができる。代替実施形態では、負荷プロファイル解析を使用して、計画起
動とは対照的に、隣接する充電ベースパッド615を直ちに起動することができる。
【００７７】
　図11は、電気車両をワイヤレス充電するための方法のフローチャートを示したものであ
る。一実施形態では、動的ワイヤレス充電システム600が方法1100を実施することができ
る。別の実施形態では、EVSE620が方法1100を実施することができる。いくつかの他の実
施形態では、方法1100の様々なブロックは、動的ワイヤレス充電システム600の1つまたは
複数の構成要素によって実施することができる。ブロック1105で、動的ワイヤレス充電シ
ステム600、EVSE620または動的ワイヤレス充電システム600の構成要素(たとえば充電ベー
スパッドコントローラ630)が、少なくとも1つの充電ベースパッド615(充電回路)によって
電気車両605を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場を生成する。ワイヤレス場
を使用して、充電ベースパッド615から電気車両605上の受電パッド606へ電力をワイヤレ
ス送電することができる。
【００７８】
　ブロック1110で、動的ワイヤレス充電システム600は、少なくとも1つの充電パッド615
への電気車両605の到着を検出することができ、少なくとも1つの充電ベースパッド615へ
の電気車両605の到着の検出は、充電ベースパッド615の電気特性の変化に少なくとも部分
的に基づいて決定される。いくつかの他の実施形態では、少なくとも1つの充電パッド615
における電気車両605の検出は、電気車両605が近接デバイスの知覚レンジ内に存在すると
動的ワイヤレス充電システム600に信号を生成するように構成された近接デバイスによっ
て実施することができる。他の実施形態では、充電ベースパッド615への電気車両605の到
着の検出は、充電ベースパッド615によって実施することができ、充電ベースパッド615の
電気特性の変化は、電気車両605が動的ワイヤレス充電システム600のレンジ内に存在して
いることをシステムが決定するのに十分であり得る。さらに、電気車両605が充電ベース
パッド615上を走行する際の充電ベースパッド615の電気特性の変化によって、動的ワイヤ
レス充電システム600は、電気車両605が充電ベースパッド615上を走行する際の充電ベー
スパッド615に関連して電気車両605の位置を追跡することができる。
【００７９】
　ブロック1115で、動的ワイヤレス充電システム600は、少なくとも1つの充電ベースパッ
ド615への電気車両605の到着の検出に少なくとも部分的に基づいて、少なくとも1つの充
電ベースパッド615の起動または起動不能を制御する信号を生成することができる。いく
つかの実施形態では、生成された近接信号を使用して、近接デバイスまたはその近傍に配
置された1つまたは複数の充電ベースパッド615の充電機能を起動することができる。いく
つかの他の実施形態では、近接信号を使用して、充電ベースパッド615上の電気車両605の
位置の追跡を開始することができる。
【００８０】
　図12は、図1に描写されているように使用することができる動的ワイヤレス充電システ
ム600の機能ブロック図である。動的ワイヤレス充電システム600は、図12に示されている
簡易ワイヤレス動的充電システム1200よりも多い構成要素を有することができることは当
業者には認識されよう。示されている動的ワイヤレス充電システム1200は、特許請求の範
囲の範疇である実施態様のいくつかの顕著な特徴の説明に有用な構成要素のみを含む。動
的ワイヤレス充電システム1200は、ワイヤレス場発生回路1205、電気車両検出回路1210お
よび近接信号発生回路1215を含むことができる。
【００８１】
　いくつかの態様では、ワイヤレス場発生回路1205、電気車両検出回路1210および/また
は近接信号発生回路1215のうちの1つまたは複数は、上で説明したEVSE620、充電ベースパ
ッドコントローラ630または動的ワイヤレス充電システム600内の任意の他の単一の構成要
素のうちの1つまたは複数の中で実現することができる。
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【００８２】
　いくつかの実施態様では、ワイヤレス場発生回路1205は、ブロック1105に関連して上で
説明した機能のうちの1つまたは複数を実施するように構成することができる。ワイヤレ
ス場発生回路1205は、充電ベースパッド615、充電ベースパッドコントローラ630/724また
は充電ベースパッドドライバ726のうちの1つまたは複数を含むことができる。いくつかの
実施態様では、ワイヤレス場を生成するための手段および/または電力をワイヤレス送電
するための手段は、ワイヤレス場発生回路1205を含むことができる。
【００８３】
　いくつかの実施態様では、電気車両検出回路1210は、ブロック1110に関連して上で説明
した1つまたは複数の機能を実施するように構成することができる。電気車両検出回路121
0は、近接センサ610、充電ベースパッドコントローラ630、充電ベースパッド615、EVSE62
0、アンテナ734、位置回路730、負荷回路728または通信回路732のうちの1つまたは複数を
含むことができる。いくつかの実施態様では、電気車両を検出するための手段および/ま
たは電気車両の存在を検出するための手段、および/または電気車両が充電ベースパッド6
15のレンジ内に存在していることを決定するための手段は、電気車両検出回路1210を含む
ことができる。
【００８４】
　いくつかの実施態様では、近接信号発生回路1215は、ブロック1115に関連して上で説明
した1つまたは複数の機能を実施するように構成することができる。近接信号発生回路121
5は、充電ベースパッド615、充電ベースパッドコントローラ630、EVSE620、近接デバイス
610、位置回路730、充電ベースパッドドライバ726またはアンテナ734のうちの1つまたは
複数を含むことができる。いくつかの実施態様では、近接信号を生成するための手段およ
び電気車両の存在を示す信号を生成するための手段は、近接信号発生回路1215を含むこと
ができる。
【００８５】
　上で説明した方法の様々な動作は、これらの動作を実施することができる、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、回路および/またはモジュールなどの任意
の適切な手段によって実施することができる。一般的に、図に示されている任意の動作は
、その動作を実施することができる対応する機能的手段によって実施することができる。
【００８６】
　情報および信号は、任意の様々な異なる技術および技法を使用して表すことができる。
たとえば、上記説明全体にわたって参照され得るデータ、命令、コマンド、情報、信号、
ビット、シンボルおよびチップは、電圧、電流、電磁波、磁場もしくは磁性粒子、光学場
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すことができる。
【００８７】
　本明細書において開示されている実施形態に関連して説明されている様々な実例論理ブ
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現することができる。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、様々な実例構成要素、ブロック、モジュール
、回路およびステップは、上では一般にそれらの機能に関して説明されている。そのよう
な機能がハードウェアとして実現されるか、あるいはソフトウェアとして実現されるかど
うかは、総合システムに課される特定のアプリケーションおよび設計制約によって決まる
。説明されている機能は、特定のアプリケーションごとに可変方式で実現することができ
るが、そのような実施態様決定は、本発明の実施形態の範囲を逸脱させるものとして解釈
してはならない。
【００８８】
　本明細書において開示されている実施形態に関連して説明されている様々な実例ブロッ
ク、モジュールおよび回路は、本明細書において説明されている機能を実施するために設
計された、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)、または他のプログラマブル論理デバ
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イス、離散ゲートまたはトランジスタ論理、離散ハードウェア構成要素、またはそれらの
任意の組合せを使用して実現または実施することができる。汎用プロセッサはマイクロプ
ロセッサであってもよいが、代替では、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状態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として実現することも可能であり、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つまたは
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することができ
る。
【００８９】
　本明細書において開示されている実施形態に関連して説明されている方法またはアルゴ
リズムのステップおよび機能は、ハードウェアの中、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の中、またはその2つの組合せの中で直接具体化することができる。
ソフトウェアの中で実現される場合、機能は、有形の非一時的コンピュータ可読媒体上の
1つまたは複数の命令またはコードとして記憶し、あるいは送信することができる。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、リードオン
リメモリ(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ROM(E
EPROM)、レジスタ、ハードディスク、取外し可能ディスク、CD-ROM、または当分野で知ら
れている任意の他の形態の記憶媒体に常駐させることができる。記憶媒体は、プロセッサ
が記憶媒体から情報を読み出すことができ、かつ、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。代替では、記憶媒体はプロセッサと一体であってもよ
い。本明細書において使用されているディスク(diskおよびdisc)は、コンパクトディスク
(disc)(CD)、レーザディスク(disc)、光ディスク(disc)、デジタル汎用ディスク(disc)(D
VD)、フロッピーディスク(disk)およびブルーレイディスク(disc)を含み、ディスク(disk
)は通常、データを磁気的に再生し、一方、ディスク(disc)は、レーザを使用してデータ
を光学的に再生する。上記の組合せは、コンピュータ可読媒体の範囲内に同じく含まれる
ものとする。プロセッサおよび記憶媒体は、ASICの中に存在させることができる。
【００９０】
　以上、本明細書において、本開示を要約する目的で本発明の特定の態様、利点および新
規な特徴について説明した。必ずしも本発明の何らかの特定の実施形態に従ってすべての
そのような利点を達成することができるわけではないことを理解されたい。したがって、
本発明は、本明細書において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、本明細書において教示された1つの利点または利点のグループを達成し、または最適
化する方法で具現化または実施することができる。
【００９１】
　上で説明した実施形態の様々な修正は容易に明らかであり、本明細書において定義され
た包括的な概念は、本発明の精神または範囲を逸脱することなく他の実施形態に適用する
ことができる。したがって本発明は、本明細書において示された実施形態に限定されるこ
とは意図されておらず、本明細書において開示された原理および新規な特徴と無矛盾の最
も広義の範囲と一致するものとする。
【符号の説明】
【００９２】
　　100、200　ワイヤレス電力伝達システム
　　102　入力電力
　　104、204　送電器
　　105、205　ワイヤレス場
　　108、208　受電器
　　110　出力電力
　　112　送電器および受電器の分離距離
　　114、214、352　送電アンテナすなわちコイル(アンテナ)
　　118　受電アンテナすなわちコイル
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　　206　送電回路機構
　　210　受電回路機構
　　218　受電アンテナ
　　219　通信チャネル
　　222　発振器
　　223　周波数制御信号
　　224　ドライバ回路
　　225　入力電圧信号(VD)
　　226　フィルタおよび整合回路
　　232　整合回路
　　234　整流器回路
　　236　電池
　　350　送電または受電回路機構
　　354、356　コンデンサ
　　358　信号
　　600　動的ワイヤレス充電システム
　　605　電気車両
　　606　電力受電パッド
　　610、610a、610b、610c　近接デバイス
　　615、615a、615b、615c、615d、615　充電ベースパッド(ベースパッド)
　　620　電気車両支援機器(EVSE)
　　625　車道
　　626　左側車線
　　627　右側車線
　　630　充電ベースパッドコントローラ
　　635、635a～635b　ワイヤレス場
　　722　メモリ回路
　　724　コントローラ
　　726　充電ベースパッドドライバ
　　728　負荷回路
　　730　位置回路
　　732　通信回路
　　734　アンテナ
　　1205　ワイヤレス場発生回路
　　1210　電気車両検出回路
　　1215　近接信号発生回路
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【手続補正書】
【提出日】平成29年1月26日(2017.1.26)
【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】
　車両パッドを有する電気車両をワイヤレス充電するための装置であって、
　前記車両パッドを介して前記電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場
を生成するように各々構成された複数の充電回路と、
　　前記複数の充電回路のうちの第1の充電回路の電気特性の変化の検出に少なくとも部
分的に基づいて、前記車両パッドが前記第1の充電回路の上に位置していることを決定し
、かつ、
　　前記第1の充電回路の前記電気特性に基づく、前記車両パッドが前記複数の充電回路
のうちの第2の充電回路へ移行しつつあることの決定に応答して、前記第2の充電回路を起
動する
　ように構成されたプロセッサと
　を備える装置。
【請求項２】
　前記プロセッサが、前記電気車両から、所定の位置に対する前記電気車両の位置または
速度あるいは方向ベクトルのうちの少なくとも1つ、またはそれらの任意の組合せに関す
る情報を受け取るように構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項３】
　前記第1の充電回路が、前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化を測定し、かつ、
それを前記プロセッサに通信するように構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項４】
　前記プロセッサが、前記車両パッドの走行の方向を決定するようにさらに構成され、ま
た、前記車両パッドの走行の位置の前方および前記車両パッドの走行の方向に沿った少な
くとも1つの後続する充電回路を起動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５】
　前記プロセッサが、前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量より
大きい値を示している場合、前記車両パッドが前記第1の充電回路と第2の充電回路との間
の移行に接近していることを決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】
　前記プロセッサが、前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量未満
の値を示していることの検出に基づいて、前記第1の充電回路を起動不能にする信号を生
成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】
　前記プロセッサが、前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値電流レ
ベル未満の値を示していることを検出すると、前記車両パッドの位置がもはや前記第1の
充電回路の上に存在しないことを決定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８】
　前記複数の充電回路の各々が、磁界を生成し、かつ、前記車両パッドを介して受電回路
に電力を誘導伝達するように構成される、請求項1に記載の装置。
【請求項９】
　前記電気特性が前記第1の充電回路上で引き出される電流を含み、前記第1の充電回路上
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で引き出される前記電流のレベルが、前記第1の充電回路に関連する前記車両パッドの位
置に対応する、請求項1に記載の装置。
【請求項１０】
　前記電気特性の前記変化が、前記第1の充電回路に提示される負荷の変化であって、前
記車両パッドが車道に沿って移動する際に、前記車両パッドが前記第1の充電回路に近接
することに基づいて変化する負荷の変化を示す、請求項1に記載の装置。
【請求項１１】
　車両パッドを有する電気車両をワイヤレス充電するための方法であって、
　複数の充電回路の各々によって、前記車両パッドを介して前記電気車両を充電するのに
十分な電力レベルのワイヤレス場を生成するステップと、
　前記複数の充電回路のうちの第1の充電回路の電気特性の変化の検出に少なくとも部分
的に基づいて、前記車両パッドが前記第1の充電回路の上に位置していることを決定する
ステップと、
　前記第1の充電回路の前記電気特性に基づく、前記車両パッドが前記複数の充電回路の
うちの第2の充電回路へ移行しつつあることの決定に応答して、前記第2の充電回路を起動
するステップと
　を含む方法。
【請求項１２】
　前記電気車両から、所定の位置に対する前記電気車両の位置または速度あるいは方向ベ
クトルのうちの少なくとも1つ、またはそれらの任意の組合せに関する情報を受け取るス
テップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１３】
　前記第1の充電回路によって、前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化を測定する
ステップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１４】
　前記車両パッドの走行の方向を決定するステップと、
　前記車両パッドの走行の位置の前方および前記車両パッドの走行の方向に沿った少なく
とも1つの後続する充電回路を起動するステップと
　をさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１５】
　前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量より大きい場合、前記第1
の充電回路への前記車両パッドの到着を決定するステップをさらに含む、請求項11に記載
の方法。
【請求項１６】
　前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になったことの検出
に基づいて、前記第1の充電回路を起動不能にするステップをさらに含む、請求項11に記
載の方法。
【請求項１７】
　前記第1の充電回路の前記電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になったことの検出
に基づいて、前記車両パッドがもはや前記第1の充電回路の上に存在しないことを決定す
るステップをさらに含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１８】
　前記複数の充電回路の各々によって前記電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワ
イヤレス場を生成するステップが、磁界を生成するステップ、および前記電気車両内の受
電回路に電力を誘導伝達するステップを含む、請求項11に記載の方法。
【請求項１９】
　前記電気特性が前記第1の充電回路上で引き出される電流を含み、前記第1の充電回路上
で引き出される前記電流のレベルが、前記第1の充電回路に関連する前記車両パッドの位
置に対応する、請求項11に記載の方法。
【請求項２０】
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　車両パッドを有する電気車両をワイヤレス充電するための装置であって、
　前記車両パッドを介して前記電気車両を充電するのに十分な電力レベルのワイヤレス場
を生成するための複数の手段と、
　前記複数のワイヤレス場生成手段のうちの第1のワイヤレス場生成手段の電気特性の変
化の検出に少なくとも部分的に基づいて、前記車両パッドが前記第1のワイヤレス場生成
手段の上に位置していることを決定するための手段と、
　前記第1のワイヤレス場生成手段の前記電気特性に基づく、前記車両パッドが前記複数
のワイヤレス場生成手段のうちの第2のワイヤレス場生成手段へ移行しつつあることの決
定に応答して、前記第2のワイヤレス場生成手段を起動するための手段と
　を備える装置。
【請求項２１】
　前記ワイヤレス場生成手段が充電回路を備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２２】
　前記第1のワイヤレス場生成手段を起動するための前記手段が、少なくとも1つのプロセ
ッサを備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２３】
　前記電気車両から、所定の位置に対する前記電気車両の位置または速度あるいは方向ベ
クトルのうちの少なくとも1つ、またはそれらの任意の組合せに関する情報を受け取るた
めの手段をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２４】
　前記第1のワイヤレス場生成手段を起動するための前記手段が、前記第1のワイヤレス場
生成手段の電気特性の変化を測定するための手段をさらに備える、請求項20に記載の装置
。
【請求項２５】
　前記電気車両の走行の方向を決定するための手段と、
　前記電気車両の走行の位置の前方および前記電気車両の走行の方向に沿った前記第2の
ワイヤレス場生成手段を起動するための手段と
　をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２６】
　前記第1のワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化が所定の閾値量より大きい場合
、前記第2のワイヤレス場生成手段への前記車両パッドの到着を決定するための手段をさ
らに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２７】
　前記第1のワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になったこ
とを検出すると、前記第1のワイヤレス場生成手段を起動不能にするための手段をさらに
備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２８】
　前記第1のワイヤレス場生成手段の電気特性の前記変化が所定の閾値量未満になったこ
とを検出すると、前記車両パッドがもはや前記第1のワイヤレス場生成手段の上に位置し
ていないことを決定するための手段をさらに備える、請求項20に記載の装置。
【請求項２９】
　前記第1のワイヤレス場生成手段が、磁界を生成し、かつ、前記電気車両内の受電回路
に電力を誘導伝達するための手段を備える、請求項20に記載の装置。
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