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(57)【要約】
　本発明は、エンベロープ追跡増幅段において制御する
ための技法に関し、これは、増幅器の出力信号の表現を
決定することと、増幅器の入力信号の表現を決定するこ
とと、増幅器のターゲット特性に従って入力信号の決定
された表現を調整することと、調整された入力と、出力
の決定された表現とを比較することと、比較に依存して
制御信号を生成することとを備える。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　エンベロープ追跡増幅段において制御するための方法であって、
　前記増幅器の前記出力信号の表現を決定することと、
　前記増幅器の前記入力信号の表現を決定することと、
　前記増幅器のターゲット特性に従って前記入力信号の前記決定された表現を調整するこ
とと、
　前記調整された入力と、前記出力の決定された表現とを比較することと、
　前記比較に依存して制御信号を生成することと
　を備える方法。
【請求項２】
　前記ターゲット特性はＡＭ－ＡＭ特性であり、前記制御信号は振幅制御信号であり、こ
こで、前記制御信号は、前記エンベロープ信号に適用される成形関数を修正する、請求項
１に記載の方法。
【請求項３】
　修正する前記ステップは、前記入力信号に依存して前記成形関数をインデックスするこ
とと、前記比較の前記結果を前記インデックスされた成形関数に適用し、それによって、
前記成形関数を修正することとを備える、請求項１又は請求項２に記載の方法。
【請求項４】
　前記ターゲット特性はＰＭ－ＰＭ特性であり、前記制御信号は位相制御信号であり、こ
こで、前記制御信号は、前記増幅器に適用される前記入力信号の前記位相を修正する、任
意の先の請求項に記載の方法。
【請求項５】
　前記入力信号の前記表現を決定するために前記増幅段への入力において前記信号を測定
することを更に備える、任意の先の請求項に記載の方法。
【請求項６】
　前記入力信号を測定する前記ステップは、前記入力信号を復調することを備える、請求
項５に記載の方法。
【請求項７】
　前記増幅段の電力増幅器への入力において前記信号を変調することと、前記入力信号の
前記表現を決定するために、前記変調するステップの前に前記入力信号を測定することと
を更に備える、任意の先の請求項に記載の方法。
【請求項８】
　前記入力信号の前記表現を決定するために、前記エンベロープ経路において前記エンベ
ロープ信号に依存して前記入力信号を測定することを更に備える、任意の先の請求項に記
載の方法。
【請求項９】
　前記出力信号の前記表現を決定するために、前記出力信号を復調することによって前記
出力信号を測定することを更に備える、任意の先の請求項に記載の方法。
【請求項１０】
　エンベロープ経路及び入力信号経路を含み、ターゲット特性に従って入力信号の表現を
調整するためのターゲットブロックと、前記入力信号の前記調整された表現を前記出力信
号の表現と比較し、制御信号を生成するための比較器とを含む、エンベロープ追跡増幅段
。
【請求項１１】
　前記ターゲット特性はＡＭ－ＡＭ特性であり、前記制御信号は振幅制御信号であり、こ
こで、前記エンベロープ追跡増幅段は、エンベロープ経路に成形テーブルを更に含み、前
記振幅制御信号は、前記エンベロープ信号に適用される成形関数を修正する、請求項１０
に記載のエンベロープ追跡増幅段。
【請求項１２】
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　前記成形テーブルは、上記比較で使用される測定された入力信号に依存して調整される
、請求項１１に記載のエンベロープ追跡増幅段。
【請求項１３】
　前記成形テーブルは、測定された入力信号に対応する成形関数値を調整することによっ
て調整され、ここで、前記調整は、その入力信号と、対応する出力信号との比較に対応す
る、請求項１２乃至１１に記載のエンベロープ追跡増幅段。
【請求項１４】
　前記ターゲット特性はＰＭ－ＰＭ特性であり、前記制御信号は位相制御信号であり、こ
こで、前記エンベロープ追跡増幅段は、前記増幅器への前記入力経路において前記入力信
号を修正するため、及び、前記制御信号を受け、前記増幅器に適用される前記入力信号の
前記位相を修正するための素子を更に備える、請求項１０乃至１３のうちの何れか一項に
記載のエンベロープ追跡増幅段。
【請求項１５】
　前記入力信号は、前記入力信号の前記表現を供給するために、前記増幅段の増幅器への
前記入力において測定される、請求項１０乃至１４のうちの何れか一項に記載のエンベロ
ープ追跡増幅段。
【請求項１６】
　前記入力信号の前記表現を供給するために、前記入力信号を測定するのに先立ち、前記
増幅器への前記入力を復調するための復調器を更に備える、請求項１５に記載のエンベロ
ープ追跡増幅段。
【請求項１７】
　前記入力信号のための変調器を更に備え、ここで、前記入力信号は、前記入力信号の前
記表現を供給するために、前記変調器への前記入力において測定される、請求項１０乃至
１６のうちの何れか一項に記載のエンベロープ追跡増幅段。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、エンベロープ追跡電力増幅器に関する。
【背景技術】
【０００２】
　エンベロープ追跡電力増幅器アーキテクチャは周知であり、そのようなものの一例が図
１に示される。
【０００３】
　図１では、入力信号がライン２２上で供給される。入力信号は、電力増幅器１８の入力
に伝達される前に送信機ＲＦ変調器ブロック２０に供給される。電力増幅器１８は、入力
信号のＲＦ増幅バージョンをライン２４上でＲＦ出力信号として供給する。送信機ＲＦ変
調器ブロック２０は、入力信号を変調し、入力信号をＲＦ信号へと変換もする。
【０００４】
　ライン２２上の入力信号はまた、ＡＭ（振幅変調）ブロック１２に入力として供給され
、これは、その出力において、入力信号のエンベロープを表すエンベロープ信号を生成す
る。エンベロープ信号は、エンベロープ追跡変調器１６への制御入力を供給する前にエン
ベロープ追跡処理ブロック１４によって処理される。エンベロープ追跡変調器は、エンベ
ロープ追跡処理ブロック１４によって供給されるエンベロープ追跡信号の制御下で電力増
幅器１８に電源電圧を供給する。
【０００５】
　エンベロープ追跡処理ブロック１４は、遅延調整ブロック２６、事前成形ゲイン及びオ
フセットブロック２８、事後成形ゲイン及びオフセットブロック３２、並びにデジタル／
アナログ変換器ブロック３４を備え得る。当技術分野において知られているように、エン
ベロープ追跡処理ブロック１４は典型的に、図１において参照番号３０で表される成形ブ
ロックを含む。
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【０００６】
　このように、図２を参照すると、ステップ４０において、増幅されるべき入力信号を受
け、ステップ４２において、その受けた入力信号をＲＦ入力信号に変調することが知られ
ている。エンベロープ信号は、ステップ４４において、エンベロープ追跡変調器のために
生成され得る。次いで、ステップ４６において、エンベロープ追跡電源電圧が生成され得
る。エンベロープ追跡電源電圧は、ステップ４８において、電源電圧として電力増幅器に
供給される。電力増幅器は、ステップ５０において、電力増幅器へのエンベロープ追跡電
源電圧に依存して、変調された受けた入力信号を増幅し、ステップ５２において、電力増
幅器の出力においてＲＦ出力信号を生成する。
【０００７】
　図１に示されているようなエンベロープ追跡アーキテクチャに対する改善を提供するこ
と、具体的には、エンベロープ経路において成形するための改善された技法を提供するこ
とが本発明の目的である。
【発明の概要】
【０００８】
　一態様では、本発明は、エンベロープ追跡増幅段において制御するための方法を提供し
、この方法は、増幅器の出力信号の表現を決定することと、増幅器の入力信号の表現を決
定することと、増幅器のターゲット特性に従って入力信号の決定された表現を調整するこ
とと、調整された入力と、出力の決定された表現とを比較することと、その比較に依存し
て制御信号を生成することとを備える。
【０００９】
　ターゲット特性はＡＭ－ＡＭ特性であり得、制御信号は振幅制御信号であり、ここで、
この制御信号は、エンベロープ信号に適用される成形関数を修正する。
【００１０】
　修正するステップは、入力信号に依存して成形関数（shaping function）をインデック
スすることと、上記比較の結果をインデックスされた成形関数に適用し、それによって、
成形関数を修正することとを備え得る。
【００１１】
　ターゲット特性はＰＭ－ＰＭ特性であり得、制御信号は位相制御信号であり、ここで、
この制御信号は、増幅器に適用される入力信号の位相を修正する。
【００１２】
　方法は、入力信号の表現を決定するために増幅段への入力において信号を測定すること
を更に備え得る。
【００１３】
　入力信号を測定するステップは、入力信号を復調することを備え得る。
【００１４】
　方法は、増幅段の電力増幅器への入力において信号を変調することと、入力信号の表現
を決定するために、変調するステップの前に入力信号を測定することとを更に備え得る。
【００１５】
　方法は、入力信号の表現を決定するために、エンベロープ経路においてエンベロープ信
号に依存して入力信号を測定することを更に備え得る。
【００１６】
　方法は、出力信号の表現を決定するために、出力信号を復調することによって出力信号
を測定することを更に備え得る。
【００１７】
　一態様では、本発明は、エンベロープ経路及び入力信号経路を含むエンベロープ追跡増
幅段を提供し、これは、ターゲット特性に従って入力信号の表現を調整するためのターゲ
ットブロックと、入力信号の調整された表現を出力信号の表現と比較し、制御信号を生成
するための比較器とを含む。
【００１８】
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　ターゲット特性はＡＭ－ＡＭ特性であり得、制御信号は振幅制御信号であり、エンベロ
ープ追跡増幅段はエンベロープ経路に成形テーブルを更に含み、ここで、この振幅制御信
号は、エンベロープ信号に適用される成形関数を修正する。
【００１９】
　成形テーブルは、上記比較で使用される測定された入力信号に依存して調整され得る。
【００２０】
　成形テーブルは、測定された入力信号に対応する成形関数値を調整することによって調
整され得、ここで、この調整は、その入力信号と、対応する出力信号との比較に対応する
。
【００２１】
　ターゲット特性はＰＭ－ＰＭ特性であり、制御信号は位相制御信号であり、エンベロー
プ追跡増幅段は、増幅器への入力経路において入力信号を修正するため、及び、制御信号
を受け、増幅器に適用される入力信号の位相を修正するための素子を更に備える。
【００２２】
　入力信号は、入力信号の表現を供給するために、増幅段の増幅器への入力において測定
され得る。
【００２３】
　エンベロープ追跡増幅段は、入力信号の表現を提供するために、入力信号を測定するこ
とに先立ち、増幅器への入力を復調するための復調器を更に備え得る。
【００２４】
　エンベロープ追跡増幅段は、入力信号のための変調器を更に備え得、ここで、この入力
信号は、入力信号の表現を提供するために、変調器への入力において測定される。
【００２５】
　別の態様では、エンベロープ追跡増幅段の変調された電源への入力を制御するための方
法が提供され、この方法は、成形関数を、増幅されるべき信号を表すエンベロープ信号に
適用することと、エンベロープ追跡増幅段の入力及び出力信号を比較することと、上記比
較と入力信号の表現とに依存してエンベロープ信号に適用される成形関数を修正すること
とを備える。
【００２６】
　方法は、増幅段のターゲット成形関数に依存して入力信号を調整することを更に備え得
、ここにおいて、比較するステップは、調整された入力信号を出力信号と比較することを
備える。このように、この比較は、実際の出力信号をターゲット出力信号と比較し、ここ
で、ターゲット出力信号は、ターゲット成形関数に従って適用される実際の入力信号によ
って表現される（あれば）。
【００２７】
　修正するステップは、入力信号に依存して成形関数をインデックスすることと、上記比
較の結果をインデックスされた成形関数に適用し、それによって、成形関数を修正するこ
ととを備え得る。インデックスすることは、増幅されている現在の入力信号に基づき、イ
ンデックスすることは、代替的に、特定の入力信号、又は、入力信号の何らかの他の表現
に関連付けられた出力信号によって供給され得る。インデックスすることは、比較が関連
付けられた入力の指示を供給するために必要とされるが、これは、現在の入力信号の直接
的な指示以外の手法によって供給され得る。
【００２８】
　方法は、増幅段への入力において信号を測定することを更に備え得る。入力信号を測定
するステップは、入力信号を復調することを備え得る。増幅段への入力における信号は、
無線周波数信号であり得、この信号の復調は、信号を測定する前に行われ得る。増幅段の
電力増幅器への入力における信号は、復調を必要とし得る。
【００２９】
　方法は、増幅段の電力増幅器への入力における信号を変調し、変調するステップの前に
入力信号を測定するステップを更に備え得る。このように、入力信号の測定は、復調を必
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要としないだろう。
【００３０】
　方法は、エンベロープ経路におけるエンベロープ信号に依存して入力信号を測定するス
テップを更に備え得る。このように、エンベロープ経路におけるエンベロープ信号は、入
力信号の表現を供給し得る。
【００３１】
　方法は、出力信号を復調することによって出力信号を測定するステップを更に備え得る
。出力信号は、無線周波数信号であり得る。
【００３２】
　本発明はまた、エンベロープ経路及び信号経路を含むエンベロープ追跡増幅段を提供し
、これは、増幅段の入力信号及び出力信号を比較するための比較器を含み、ここにおいて
、エンベロープ経路における成形テーブルの成形関数は、上記比較と、入力信号の表現と
に依存して調整される。
【００３３】
　成形テーブルは、上記比較で使用される測定された入力信号に依存して調整され得る。
【００３４】
　エンベロープ追跡増幅段は、増幅段のためのターゲット成形関数に従って上記比較の前
に入力信号を調整するためのターゲット成形ブロックを更に備え得る。
【００３５】
　成形テーブルは、測定された入力信号に対応する成形関数値を調整することによって調
整され得、ここで、この調整は、その入力信号と、対応する出力信号との比較に対応する
。
【００３６】
　入力信号は、増幅段の増幅器への入力において測定され得る。
【００３７】
　エンベロープ追跡増幅段は、入力信号を測定するのに先立って増幅器への入力を復調す
るための復調器を更に備え得る。
【００３８】
　エンベロープ追跡増幅段は、入力信号のための変調器を更に備え得、ここで、入力信号
は、変調器への入力において測定される。
【００３９】
　本発明は、添付の図を参照して例として説明される。
【図面の簡単な説明】
【００４０】
【図１】図１は、従来技術に係る、エンベロープ追跡電力増幅器アーキテクチャを例示す
る。
【図２】図２は、図１のアーキテクチャに関連付けられた方法を例示する。
【図３】図３は、振幅制御信号が生成される、第１の例示的な改善されたエンベロープ追
跡電力増幅器アーキテクチャを例示する。
【図４】図４は、図３の改善されたアーキテクチャに適用され得る方法を例示する。
【図５】図５は、振幅制御信号及び位相制御信号が生成される、第２の例示的な改善され
たエンベロープ追跡電力増幅器アーキテクチャを例示する。
【図６】図６は、図５の改善されたアーキテクチャに適用され得る方法を例示する。
【図７】図７は、振幅制御信号が生成される、第３の例示的な改善されたエンベロープ追
跡電力増幅器アーキテクチャを例示する。
【図８】図８は、図７の改善されたアーキテクチャに適用され得る方法を例示する。
【発明を実施するための形態】
【００４１】
　本発明が、特定の実施形態と例示的な実装とを参照して例として説明される。本発明は
、説明される任意の実施形態又は例示的な実装の詳細に限定されない。
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【００４２】
　一般に、本発明は、電力増幅器又は送信機ＡＭ（振幅変調）伝達関数を、所望のターゲ
ットＡＭ伝達関数に調節（regulate）する方法を提供する。
【００４３】
　図３は、電力増幅器伝達関数が調節される例示的な配列を示し、図５は、送信機伝達関
数が調節される例示的な配列を示す。このコンテキストでは、「送信機」という用語は、
送信機ＲＦ変調器ブロック２０と電力増幅器１８との組み合わせを意味する。
【００４４】
　任意の図における素子が、前の図に示された素子に対応する場合、同様の参照番号が使
用される。
【００４５】
　図３は、第１の例示的な配列に係る例示的な回路の実装を例示する。
【００４６】
　図３の配列は、成形が実際の電力増幅器伝達関数とターゲット電力増幅器伝達関数との
間の誤差測定に基づくように成形が行われるエンベロープ追跡経路を構成する。
【００４７】
　図では、成形は誤差による差分に基づいており、本明細書では差分が説明されるが、実
際には、成形は、信号間の任意の比較に基づき得る。これは、例えば、誤差というよりも
むしろ相関又は比のような測定であり得る。
【００４８】
　図３のエンベロープ追跡アーキテクチャは、図１のものに対応するが、復調器ブロック
６０及び６６、ＡＭブロック６２及び６８、Ｓ／Ｈ（サンプル及び保持）ブロック６４及
び７０、ターゲット振幅ブロック７２、誤差測定又は比較ブロック７４、及びスケーリン
グブロック７６が追加されている。
【００４９】
　ライン２４上のＲＦ出力信号は、復調器６６によって検出され、復調器６６、ＡＭブロ
ック６８、及びＳ／Ｈブロック７０は、ライン２４上のＲＦ出力信号のエンベロープのデ
ジタル表現であるライン７１上の信号を供給するように動作する。電力増幅器の出力を表
すライン７１上のそのような信号の生成は、特定の実装に依存しない。
【００５０】
　同様に、復調器ブロック６０は、電力増幅器１８への入力においてＲＦ入力信号を受け
、復調器ブロック６０、ＡＭブロック６２、及びＳ／Ｈブロック６４は、電力増幅器１８
へのＲＦ入力信号のエンベロープのデジタル表現であるライン６３上の信号を生成する。
電力増幅器の入力を表すライン６３上のそのような信号の生成は、特定の実装に依存しな
い。
【００５１】
　ライン６３上の電力増幅器の入力エンベロープ信号の測定はまた、ターゲット振幅ブロ
ック７２への入力として供給される。
【００５２】
　ターゲット振幅ブロックは、ターゲットＡＭ－ＡＭ特性を記憶するように構成される。
ターゲット振幅ブロック７２は、このターゲットＡＭ－ＡＭ特性によって調整された電力
増幅器への実際の入力エンベロープであるライン７３上の電力増幅器ＡＭ出力を生成する
。このように、ターゲット振幅ブロック７２は、ライン６３上の信号の関数であるライン
７３上の信号を供給し、これは、電力増幅器１８に適用されるＲＦ入力信号のエンベロー
プである。
【００５３】
　ターゲット振幅ブロック７２のこのＡＭ－ＡＭ特性は、増幅段の理想のＡＭ－ＡＭ特性
であり、増幅段のターゲットＡＭ－ＡＭ特性を満たすために、電力増幅器１８によって適
用されることが望まれるＡＭ－ＡＭ特性をライン６３上の入力信号の表現に適用するため
に供給される。
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【００５４】
　増幅段のＡＭ－ＡＭ特性は、エンベロープ経路における成形テーブル３０が増幅器１８
への供給信号を成形し、それによって、増幅器１８が、所望のＡＭ－ＡＭ特性を満たす増
幅出力信号を供給することによって達成される。エンベロープ経路における成形テーブル
は、ターゲットＡＭ－ＡＭ特性が満たされるまで成形を適用する。
【００５５】
　ターゲット振幅ブロック７２は、ライン６３上の測定された入力信号に、理想又は所望
のＡＭ－ＡＭ特性を適用し、そして、ライン７３上の入力信号の表現は、それに応じて、
理想のＡＭ－ＡＭ特性へと成形される。これは、出力信号との入力信号の後続の比較が、
増幅器１８のＡＭ－ＡＭ特性を制御する際にエンベロープ経路の成形制御を考慮に入れる
ことを意味する。
【００５６】
　ＡＭ－ＡＭ特性は、線形ゲイン特性と同じくらいシンプルであり得るか、又は、効率性
、線形性、又は広帯域ノイズのような、システムレベルパラメータを制御し得る、より精
密なものであり得る。例えば、ピークレベルの低減、及びその調節が適用され得、これに
より、電力増幅器のサイズの低減が可能になり、効率利益を提供するか、又は、成形テー
ブルのより低いエンドが調整され得、それは、例えば、温度シフトによる電力増幅器（Ｐ
Ａ）特性の変更にわたって広帯域ノイズレベルを制御することができる。
【００５７】
　ライン１１上の制御信号は、ターゲットＡＭ－ＡＭ特性を設定するためにターゲット振
幅ブロック７２に制御を供給する。ライン１１上の制御信号は、システムパラメータ又は
対象（objective）であり得、ターゲット振幅ブロック７２は、ターゲットＡＭ－ＡＭ特
性を決定するために、これらのパラメータを、例えば、ルックアップテーブル（ＬＵＴ）
に、又は、アルゴリズムを用いて、適用し得る。代替的に、ライン１１上の制御信号は、
ターゲットＡＭ－ＡＭ特性であり得る。
【００５８】
　誤差測定又は比較ブロック７４は、２つの入力信号を受ける。１つは、ライン７３上で
ターゲット振幅ブロック７２によって理想又はターゲットＡＭ－ＡＭ特性が適用されてい
る電力増幅器への入力の実際のエンベロープであり、もう１つは、ライン７１上の出力電
力増幅器の実際のエンベロープである。
【００５９】
　誤差測定又は比較ブロック７４は、これら２つのエンベロープ信号を比較し、ライン７
５上の誤差測定ブロックの出力は、スケールブロック７６の入力に供給される。ライン７
５上の誤差測定又は比較ブロック７４の出力は、この実施形態では、その入力における２
つの信号間の誤差である。
【００６０】
　スケールブロック７６は、好ましくは、それに適用されている信号をスケーリングし、
ライン７７上で制御入力を成形ブロックに伝達する増幅器又は減衰器である。
【００６１】
　このように、成形ブロック３０は、追加的に、実際の出力信号と、増幅器の理想ターゲ
ットＡＭ－ＡＭ特性よって調整された実際の入力信号との比較に依存して生成されるライ
ン７７上の信号を受け、ライン７７上の信号は誤差を表す。
【００６２】
　ライン６３上の信号はまた、成形ブロック３０の書込インデックスポートに直接的に供
給され、成形ブロック３０に、更新されるべきアドレス又はインデックスについて知らせ
る。ライン７７上の信号は、更新において適用されるべき誤差値であり、ライン６３上の
信号は、更新されるべき成形ブロック３０のアドレス又はインデックスである。
【００６３】
　この例では、成形関数へのインデックスは、比較でも使用される入力信号によって提供
される。しかしながら、いくつかの実施形態では、同じ入力信号が使用されない可能性が
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ある。インデックスは一般に、比較において使用される入力信号を表す信号によって提供
される。出力信号は、例えば、入力信号の表現であり、入力信号の表現は、他のポイント
で及び他の信号によって提供され得る。
【００６４】
　成形テーブルは、特定の入力（インデックス）のための関数を記憶し、この入力（イン
デックス）は、決定された誤差に基づいて更新又は修正される。
【００６５】
　成形ブロック３０は、説明された配列に従って４つのポートを有する。２つのポートは
、成形ブロックの入力及び出力である。成形ブロック３０は、入力を受け、成形関数をこ
の入力に適用し、次いで、成形関数が適用された入力（成形された入力）である出力を生
成する。
【００６６】
　第３のポートは、ライン６３上の信号に接続されており、現在の入力に対して特定の成
形関数を選択するために成形テーブルをインデックスし得る。好ましい配列では、１つの
成形関数を有する１つの成形テーブルが存在し、これは、ポイント単位で構成される。即
ち、ライン３は、更新されるべき成形テーブル内のポイント（又はインデックス）を選択
し、その特定のポイントに対する新しい値が、ライン７７上の補正値によって与えられる
。
【００６７】
　第４のポートは、選択された成形関数に行われるべき補正を表す、ライン７７上の誤差
信号である。
【００６８】
　このように、成形ブロック３０は、それが、この比較から決定された誤差に基づいて、
及び、検出された実際の入力信号に基づいて成形関数をエンベロープ信号に適用するよう
に構成される。
【００６９】
　図３の回路の動作は、図４のフロープロセスにおいて要約される。
【００７０】
　ステップ４０２によって表されるように、増幅されるべき入力信号を受け、ステップ４
０４によって表されるように、入力信号がＲＦに変調される。ステップ４０６において、
エンベロープ信号が、エンベロープ追跡変調器のために生成される。ステップ４０８にお
いて、エンベロープ追跡電源電圧が生成される。次いで、ステップ４１０において、エン
ベロープ追跡電源電圧が電力増幅器に供給される。次いで、ステップ４１２において、受
けた入力信号が、電力増幅器へのエンベロープ追跡電源電圧に依存して増幅され、ステッ
プ４１４において、出力信号が、電力増幅器の出力において生成される。
【００７１】
　ステップ４１６において、電力増幅器の実際の出力信号と、振幅ターゲット調整された
入力信号との間で比較が行われる。ステップ４１８において、エンベロープ信号の生成が
、この比較に依存して制御される。ステップ４２０において、エンベロープ信号の生成は
また、更新すべき成形関数を決定する現在の入力信号に依存して制御される。
【００７２】
　成形ブロックは、ライン７７上で誤差補正信号を受け、追加的にライン６３上で入力信
号の表現を受ける。このように、成形関数は、誤差補正が適用されることとなる特定の入
力信号インデックスについて知っている。
【００７３】
　誤差信号は、ＡＭ入力レベルの関数であり、これは、２つの潜在的な利点を有する。
【００７４】
　第１に、リアルタイムに成形テーブルを更新する必要はない。これは、要件の更新測定
及び更新帯域幅を大幅に低くする。
【００７５】
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　実用的な実装では、更新の速度は、オプションのサンプル及び保持ブロックによって決
定される。
【００７６】
　例として、成形関数は、温度の変化の追跡を提供するために、極めてゆっくり追跡され
得る。
【００７７】
　第２に、更新を適用するときに正しいエンベロープ追跡経路成形テーブルインデックス
をインデックスすること又は指すことは容易である。ライン６３上の入力信号の表現は、
このインデックスを提供する。
【００７８】
　所望の電力増幅器伝達関数を取得するためのこの差分に基づいたエンベロープ追跡経路
成形関数の閉ループ補正は有益である。
【００７９】
　一般に、誤差信号は、出力信号と、成形された入力信号とを比較することに基づき、信
号の振幅（エンベロープ信号によって表されるような）又は信号の電力のような、これら
の信号の任意の特性が比較され得る。
【００８０】
　図３の例示的な配列は、例示的な配列を提供するために、更に修正され得る。上述しよ
うに、図３は、出力信号の複製を入力信号の表現と比較することによって、振幅制御信号
が生成される配列を開示し、ここで、入力信号の表現は、ターゲットＡＭ－ＡＭ特性に従
って調整される。この更なる例示的な配列では、位相制御信号が、出力信号の表現を入力
信号の表現と比較することによって生成され、ここで、入力信号の表現は、ターゲットＰ
Ｍ－ＰＭ特性に従って調整される。
【００８１】
　説明された例示的な配列では、位相制御信号の生成は、振幅制御信号の生成と組み合わ
せられて示される。実際、一方又は両方の制御信号が生成される。
【００８２】
　図５は、更なる修正がおこなわれた図３の配列を例示する。図３のものに対応する図５
の素子は、それらが、図３の説明された素子に対応するため、再度説明されない。
【００８３】
　図５では、図３の配列が、比較ブロック７４'及びターゲット位相ブロック７２'を含め
ることによって更に修正される。図３のＡＭブロックは、ＡＭ／ＰＭブロック６２'にな
るように修正され、図３のＡＭブロック６８は、ＡＭ／ＰＭブロック６８'になるように
修正される。
【００８４】
　ターゲット位相ブロック７２'は、ライン１１'上で制御信号を受け、これは、好ましく
は、増幅段のためのターゲットＰＭ－ＰＭ特性である。このように、ターゲット位相ブロ
ック７２'は、ライン６３上の入力信号にターゲットＰＭ－ＰＭ特性を適用し、比較ブロ
ック７４'は、これを、ライン７１上の出力信号の表現と比較する。ターゲット位相ブロ
ック７２'は、ライン６３上の信号内のＰＭ情報だけを調べ（look at）、ターゲット振幅
ブロック７２は、ライン６３上の信号内のＡＭ情報だけを調べる。
【００８５】
　比較ブロック７４'の出力は、比較に依存して増幅器への入力信号の位相を調整するた
めに、送信機ＲＦ変調器ブロック２０へ入力として供給される。
【００８６】
　ＡＭブロック６２及び６８のＡＭ／ＰＭブロック６２'及び６８'への調整は、それぞれ
の信号の位相が含まれること及び比較器７４'で比較されることを可能にする。
【００８７】
　図５は、信号ライン３０から成形ブロック３０への入力ポートにおいてＡＭブロック２
１をもたらすことによって図３の配列を更に修正する。ＥＴ経路における成形ブロック３
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０の「書込インデックスポート」は、ＡＭインデックス信号を受け、このＡＭブロック２
１は、成形ブロック３０への適用のために、ライン６３信号のＡＭコンテンツだけを導出
する。
【００８８】
　図５の回路の動作は、図６のフロープロセスで概説される。図６は、図４に対応し、ス
テップ４２１及び４２３が追加されている。ステップ４２１において、電力増幅器の、実
際の出力信号と、ターゲット位相調整された入力信号との間で比較が行われる。ステップ
４２３において、電力増幅器への入力信号は、その比較に依存して調整される。
【００８９】
　図３は、振幅制御信号が生成される第１の例示的な配列を例示し、図５は、追加的に位
相制御信号が生成される第２の例示的な配列を例示する。上述したように、振幅及び位相
制御信号が両方とも生成され得るか、又はいくつかの実装では、これらの信号のうち１つ
だけが生成され得る。
【００９０】
　図７は、図３の第１の例示的な配列に基づいて、第３の例示的な配列に係る例示的な回
路の配列を例示する。
【００９１】
　図７のこの代替的な配列では、図３にあるような電力増幅器伝達関数というよりもむし
ろ送信機伝達関数が訂正される。上述したように、このコンテキストでは、「送信機」は
、送信機ＲＦ変調器ブロックと電力増幅器との組み合わせを意味する。
【００９２】
　図７の例示的な配列から見受けられ得るように、図３のものに類似した回路が提供され
る。しかしながら、入力は、電力増幅器１８への入力というよりはむしろ送信ＲＦ変調器
ブロック２０への入力から得られる。このように、図３の復調器６０は必要とされない。
ＡＭブロック６２は、ライン２２上で直接的に入力を受け、これを、サンプル及び保持ブ
ロック６４に供給する。ＡＭブロック１２の出力が図７のＡＭブロック６２の代わりに使
用もされ得ることに留意されたい。サンプル及び保持ブロック６４の出力が、遅延ブロッ
ク８０に適用される。遅延ブロック８０は、送信ＲＦ変調器ブロック２０による遅延を補
償するため、及び、誤差測定又は比較ブロック７４の２つの入力信号のタイミングをアラ
インするために提供される。遅延ブロック８０の出力は、ライン６３上で、成形テーブル
３０の書込インデックスポートへの入力として、また、図３の配列と合せて、ターゲット
ＡＭ－ＡＭ特性を記憶するターゲット振幅ブロック７２への入力として供給される。
【００９３】
　図７の配列は、そうでなければ図３の配列と合され、単に、電力増幅器単独の性能とい
うよりはむしろ送信機全体の性能が修正される配列を例示するにすぎない。この修正方法
を選定することで、ＲＦダウンコンバージョン又はアナログ／デジタル変換プロセスは何
れも電力増幅器の入力側で必要とされない。
【００９４】
　図７の配列の動作は、図８のプロセスにおいて示される。ステップ６１０において、増
幅されるべきＲＦ入力信号を受け、ステップ６１２において、この受けた入力信号がＲＦ
に変調される。ステップ６１４において、エンベロープ信号が、エンベロープ追跡変調器
のために生成され、次いで、ステップ６１６において、追跡電源電圧が、このエンベロー
プ信号に依存して生成される。ステップ６１８において、エンベロープ追跡電源電圧が電
力増幅器に供給される。次いで、ステップ６２０において、受けた入力信号が、電力増幅
器へのエンベロープ追跡電源電圧に依存して増幅される。ステップ６２２において、ＲＦ
出力信号が電力増幅器の出力において生成される。
【００９５】
　ステップ６２４において、増幅器の実際の出力信号と、振幅ターゲット調整された入力
信号との間で、入力信号に基づいて比較が行われる。ステップ６２６において、エンベロ
ープ信号の生成が、この比較に依存して制御され、ステップ６２８で例示されているよう
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に、このエンベロープ信号の制御はまた、入力信号に依存して達成される。
【００９６】
　図３及び図７の配列から理解されるであろうように、電力増幅器又は送信機伝達関数を
調節することが望まれようと望まれないと、好ましくは同様のアプローチが取られる。図
５の技法に係る、位相制御信号の生成は何れも図７には示されていないが、図７の例示的
な配列が、図５に示されるような位相制御信号を生成するように構成され得ることは明ら
かであろう。
【００９７】
　説明された配列の目的は、温度又は時間にわたる電力増幅器特性のシフトによる電力増
幅器の線形性を調節することであり得る。追加的に、エンベロープ追跡経路のスイング範
囲を制限しつつ線形性のレベルを維持するものに伝達関数を調節することが望まれるだろ
う。
【００９８】
　説明された配列の可能な（possible）用途の別の例は、例えば、電力レベルにわたって
電力増幅器出力信号の一定のピーク対アベレージを維持するために、ターゲット出力電力
レベルに対する電力増幅器特性を更新することである。
【００９９】
　本明細書で提案されたシステムには多くの用途が存在する可能性があり、ターゲット伝
達関数は、本明細書では特定されない。ターゲット伝達関数は、最終生成物の性能要件に
依存して設定され得る一般の「ターゲット成形」ブロックとして説明されている。当業者
は、ターゲット伝達関数を設定するための実装例を理解するだろう。
【０１００】
　本発明は、本明細書において、特定の利点のある実施形態及び例示的な実装を参照して
説明されている。本発明は、そのような実施形態及び実装の任意の態様の任意の詳細に限
定されるわけではない。本発明の範囲は、添付の特許請求の範囲によって定義される。
【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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