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(54) Bezeichnung: Ladegerat

(57) Zusammenfassung: Ein Ladegerat (10A) ist ein Lade-
gerat (10), das drahtlos ein Endgerat aufladt, das auf einer
Ablageflache (12A) angeordnet ist und eine Leistungsemp-
fangseinheit enthalt, die drahtlos Ubertragene Leistung emp-
fangt. Eine Leistungsiibertragungsspule (30) ubertragt die
Leistung an das Endgerat. Eine Leistungsubertragungs-
Steuereinheit (50E) veranlasst die Leistungsiibertragungs-
spule (30), Leistung zu Ubertragen. Eine Erfassungsspule
(40) ist eine Spule zur Erfassung einer Anordnungsposition
des Endgerats auf der Ablageflache (12A). Eine Signalaus-
gabeeinheit (46) gibt an die Erfassungsspule (40) ein erstes
Signal zur Erzeugung eines Erfassungsmagnetfeldes aus.
Eine Signalerfassungseinheit (48) erfasst ein Echosignal,
das vom Endgerat zur Erfassungsspule (40) als Reaktion
auf das Erfassungsmagnetfeld zuriickgegeben wird. Eine
Bestimmungseinheit (50B) bestimmt auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses des Echosignals, ob sich das End-
gerat innerhalb eines geschéatzten ladefahigen Bereichs (64)
durch die Leistungsibertragungsspule (30) befindet.
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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Offenbarung betrifft ein
Ladegerat.

Hintergrund

[0002] Eine Vorrichtung, die ein Endgerat mit einge-
bauter Batterie drahtlos aufladt, ist bekannt. So ist
beispielsweise eine Vorrichtung offenbart, die eine
Leistungstibertragungsspule zu einer Anordnungs-
position eines Endgerats bewegt und das Endgerat
mit der Leistungstibertragungsspule drahtlos aufladt
(siehe z. B. Patentschrift 1 und Patentschrift 2).

Auflistung von Entgegenhaltungen

Patentliteratur

Patentschrift 1: JP 2009-247194 A
Patentschrift 2: JP 2014-7866 A

Kurzdarstellung der Erfindung
Durch die Erfindung zu I6sende Aufgabe

[0003] Im Stand der Technik wird jedoch, wenn das
Endgerat auf die Ablageflache gelegt wird, die Bewe-
gung der Leistungsibertragungsspule in Richtung
der Anordnungsposition des Endgerats gestartet,
und das drahtlose Laden von der Leistungstbertra-
gungsspule in Richtung des Endgerats wird gestar-
tet. Im Stand der Technik kann das drahtlose Aufla-
den bedingungslos gestartet werden, wenn ein
Endgerat auf eine Ablageflache gelegt wird. Daher
werden im Stand der Technik selbst dann, wenn
das Endgerat an einer Stelle platziert ist, an der
drahtloses Laden schwierig ist, die Bewegung der
Leistungsubertragungsspule und das drahtlose
Laden gestartet, und der Stromverbrauch kann stei-
gen. Im Stand der Technik wird der Spannungswert
der Leistungsubertragungsspule mit einem vorgege-
benen konstanten Wert verglichen, und der Ladevor-
gang wird gestartet, wenn festgestellt wird, dass der
Zustand geeignet ist. Im Stand der Technik wird
jedoch davon ausgegangen, dass eine Kommunika-
tion zwischen der Leistungsibertragungsspule und
dem Endgerat mdglich ist, und eine Wirkung in
einem Fall, in dem das Endgerat an einer Position
platziert ist, in der eine drahtlose Ladeverbindung
schwierig ist, ist begrenzt, und es kann schwierig
sein, eine Energieeinsparung zu erzielen.

[0004] Ein Ziel der vorliegenden Offenbarung ist es,
ein Ladegerat vorzusehen, das in der Lage ist, Ener-
gie zu sparen.
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Mittel zum Ldsen der Aufgabe

[0005] Ein Ladegerat gemaf einem Aspekt der vor-
liegenden Offenbarung ist ein Ladegerat, das ein
Endgerat drahtlos aufladt, das eine Leistungsemp-
fangseinheit aufweist, die auf einer Ablageflache
angeordnet ist und drahtlos Ubertragene Leistung
empfangt. Das Ladegerat umfasst eine Leistungs-
Ubertragungsspule, eine Leistungstbertragungs-
Steuereinheit, eine Erfassungsspule, eine Signal-
ausgabeeinheit, eine Signalerfassungseinheit und
eine Bestimmungseinheit. Die Leistungsubertra-
gungsspule Ubertragt die Leistung an das Endgerat.
Die Leistungstbertragungs-Steuereinheit veranlasst
die Leistungstbertragungsspule, Leistung zu Uber-
tragen. Die Erfassungsspule dient zur Erfassung
einer Anordnungsposition des Endgerates auf der
Ablageflache. Die Signalausgabeeinheit gibt an die
Erfassungsspule ein erstes Signal zur Erzeugung
eines Erfassungsmagnetfeldes aus. Die Signalerfas-
sungseinheit erfasst ein vom Endgerat an die Erfas-
sungsspule in Reaktion auf das Erfassungsmagnet-
feld zurlickgegebenes Echosignal. Die
Bestimmungseinheit bestimmt anhand eines Erfas-
sungsergebnisses des Echosignals, ob sich das
Endgerat innerhalb eines geschatzten ladefahigen
Bereichs der Leistungsiibertragungsspule befindet.

Wirkung der Erfindung

[0006] Gemal der vorliegenden Offenbarung kann
eine Energieeinsparung erreicht werden.

Kurze Beschreibung der Zeichnung

Fig. 1 ist ein Diagramm, das ein Beispiel eines
schematischen Aufbaus eines Ladesystems
gemal einer Ausfliihrungsform darstellt;

Fig. 2 ist ein Hardware-Aufbaudiagramm eines
Beispiels flr eine Steuereinheit;

Fig. 3 ist ein Blockdiagramm, das ein Beispiel
eines Aufbaus eines Ladegerats darstellt;

Fig. 4 ist ein erlduterndes Diagramm eines Bei-
spiels einer Erfassungsspule gemafl der Aus-
fihrungsform;

Fig. 5 ist ein Diagramm, das ein Beispiel eines
Pulssignals und eines Echosignals darstellt;

Fig. 6 ist ein schematisches Diagramm, das ein
Beispiel fir eine Positionsbeziehung zwischen
einem geschatzten ladefahigen Bereich und
einem Endgerat zeigt;

Fig. 7 ist ein Diagramm, das ein Beispiel eines
Erfassungsergebnisses eines Echosignals dar-
stellt;

Fig. 8 ist ein Flussdiagramm, das ein Beispiel
eines Ablaufs eines Ladevorgangs gemaf der
Ausfiuhrungsform darstellt;



DE 11 2023 002 501 TS5 2025.03.20

Fig. 9 ist ein Flussdiagramm, das ein Beispiel
eines Ablaufs herkdmmlicher Ladesteuerung
darstellt;

Fig. 10A ist ein erlduterndes Diagramm eines
Beispiels fur eine Wirkung des Ladegerats der
vorliegenden Ausfiihrungsform;

Fig. 10B ist ein erlduterndes Diagramm eines
Beispiels fur eine Wirkung des Ladegerats der
vorliegenden Ausfiihrungsform;

Fig. 11 ist ein Flussdiagramm, das ein Beispiel
des Ablaufs des Ladevorgangs gemalf der vor-
liegenden Ausfihrungsform darstellt;

Fig. 12A ist ein erlauterndes Diagramm eines
Beispiels fir eine Wirkung des Ladegerats der
vorliegenden Ausfiihrungsform;

Fig. 12B ist ein erlduterndes Diagramm eines
Beispiels fir eine Wirkung des Ladegerats der
vorliegenden Ausfiihrungsform;

Fig. 13 ist ein Flussdiagramm, das ein Beispiel
des Ablaufs des Ladevorgangs gemal der Aus-
fuhrungsform darstellt; und

Fig. 14 ist ein Blockdiagramm, das ein Beispiel
fur einen Aufbau eines Ladegerats gemafR
einem Modifikationsbeispiel darstellt.

Beschreibung von Ausfuhrungsformen

[0007] Nachstehend sind Ausflihrungsformen der
vorliegenden Offenbarung gegebenenfalls unter
Bezugnahme auf die Zeichnung genau beschrieben.
Jedoch kann eine unndtig genaue Beschreibung
weggelassen sein. Die beigefiigte Zeichnung und
die folgende Beschreibung sind fir Fachleute vorge-
sehen, damit sie die vorliegende Offenbarung voll-
standig verstehen, und der in den Ansprichen
beschriebene Gegenstand wird durch diese nicht
eingeschrankt.

(Erste Ausfiihrungsform)

[0008] Fig. 1 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
eines schematischen Aufbaus eines Ladesystems 1
gemal der vorliegenden Ausfihrungsform darstellt.

[0009] Das Ladesystem 1 enthalt ein Ladegerat 10A
und ein Endgerat 20.

[0010] Das Ladegerat 10A ist ein Beispiel eines
Ladegerats 10. Das Ladegerat 10 ist eine Vorrich-
tung, die ein Endgerat 20 mit einer eingebauten Bat-
terie 24 drahtlos aufladt.

[0011] Drahtloses Laden bedeutet drahtloses
Laden. In der vorliegenden Ausfuhrungsform ist als
Beispiel ein Modus beschrieben, bei dem das draht-
lose Laden ein Laden durch magnetische Induktion
bedeutet.
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[0012] Das Endgerat 20 ist eine Vorrichtung mit ein-
gebauter Batterie 24. Das Endgerat 20 ist zum Bei-
spiel ein Smartphone, ein Tablet, ein Audioplayer, ein
Mobiltelefon oder &hnliches.

[0013] Das Endgerat 20 umfasst mindestens eine
Leistungsempfangseinheit 22 und eine Batterie 24.

[0014] Die Leistungsempfangseinheit 22 ist eine
Vorrichtung, die drahtlos von dem Ladegerat 10A
Ubertragene Leistung empfangt. Die Leistungsemp-
fangseinheit 22 ist z. B. eine dielektrische Spule, die
elektromagnetisch mit einer Leistungstibertragungs-
spule 30 des weiter unten beschriebenen Ladegerats
10A gekoppelt ist. Die Batterie 24 wird durch die in
der Leistungsempfangseinheit 22 induzierte Leistung
geladen.

[0015] Ein Gehause 12 des Ladegerats 10A ist mit
einer Ablageflache 12A versehen. Die Ablageflache
12A ist eine Flache, auf der das drahtlos aufzula-
dende Endgerat 20 abgelegt wird. In der vorliegen-
den Ausfiihrungsform ist als Beispiel ein Modus
beschrieben, bei dem die Ablageflache 12A ein Teil-
bereich der AuRenflache des Gehauses 12 und ein
zweidimensionaler ebener Bereich ist.

[0016] In der vorliegenden Ausfiihrungsform ist bei
der Beschreibung davon ausgegangen, dass die
Ablageflache 12A eine zweidimensionale Ebene ent-
lang einer Ebene ist, die durch eine erste Richtung
und eine zweite Richtung orthogonal zur ersten Rich-
tung definiert ist. Dartiber hinaus ist, wie in Fig. 1 dar-
gestellt, bei der Beschreibung davon ausgegangen,
dass die erste Richtung eine X-Achsen-Richtung und
die zweite Richtung eine Y-Achsen-Richtung ist. Die
Richtung der X-Achse und die Richtung der Y-Achse
sind zueinander orthogonale Richtungen entlang der
zweidimensionalen Ebene der Ablageflache 12A. Bei
der Beschreibung ist davon ausgegangen, dass die
Richtung der Z-Achse orthogonal zur Richtung der X-
Achse und der Y-Achse mit der Richtung der Dicke
des Gehauses 12 libereinstimmt.

[0017] Im Geh&use 12 des Ladegerats 10A sind die
Leistungsibertragungsspule 30, eine Bewegungs-
vorrichtung 34, eine Erfassungsspule 40, eine
Steuereinheit 50 und dergleichen vorgesehen.

[0018] Die Leistungsubertragungsspule 30 ist eine
Spule zur Ubertragung von Leistung an das Endgerét
20. Konkret handelt es sich bei der Leistungstbertra-
gungsspule 30 um eine Spule, die Leistung zur Leis-
tungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20 auf der
Ablageflache 12A leitet.

[0019] Die Bewegungsvorrichtung 34 ist eine Vor-
richtung, die die Leistungstibertragungsspule 30 ent-
lang der Ablageflache 12A bewegt. In der vorliegen-
den Ausfihrungsform umfasst die
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Bewegungsvorrichtung 34 einen Antriebsmotor 34A
und einen Antriebsmotor 34B. Der Antriebsmotor
34A ist ein Motor zum Bewegen der Leistungsibert-
ragungsspule 30 entlang der Richtung der Y-Achse.
Der Antriebsmotor 34B ist ein Motor zum Bewegen
der Leistungsubertragungsspule 30 entlang der
Richtung der X-Achse.

[0020] Der Antriebsmotor 34A und der Antriebsmo-
tor 34B sind mit einem Tragerelement 32 gekoppelt.

[0021] Das Tragerelement 32 umfasst ein Schrau-
benspindelelement 32A, eine Flhrungsstange 32B,
ein Schraubenspindelelement 32C, eine Fuhrungs-
stange 32D, eine Mutter 32E, eine Mutter 32F und
eine Mutter 32G.

[0022] Das Schraubenspindelelement 32A und die
Fihrungsstange 32B sind stabférmige Elemente,
die sich in Richtung der Y-Achse erstrecken und die
Leistungsubertragungsspule 30 Gber die Mutter 32G
tragen. Bei der Gewindestange 32A und der Fih-
rungsstange 32B ist ein Endabschnitt in Richtung
der Y-Achse mit der Mutter 32E verbunden, und der
andere Endabschnitt in Richtung der Y-Achse ist mit
der Mutter 32F verbunden. Ein Endabschnitt in Rich-
tung der Y-Achse des Schraubenspindelelements
32A ist mit dem Antriebsmotor 34A verbunden.

[0023] Wenn das Schraubenspindelelement 32A
durch den Antrieb des Antriebsmotors 34A gedreht
wird, bewegt sich die Mutter 32G, die die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 tragt, in der Y-Achsenrichtung,
die die Erstreckungsrichtung der Fuhrungsstange
32B ist, und die Leistungsubertragungsspule 30
bewegt sich in der Y-Achsenrichtung.

[0024] Das Schraubenspindelelement 32C und die
FUhrungsstange 32D sind stabférmige Elemente,
die sich in Richtung der X-Achse erstrecken und die
Mutter 32E bzw. die Mutter 32F tragen. Ein Endab-
schnitt des Schraubenspindelelements 32C in
Erstreckungsrichtung ist mit der Mutter 32G verbun-
den, und die Mutter 32G ist mit dem Antriebsmotor
34B versehen.

[0025] Wenn das Gewindestangenelement 32C
durch den Antrieb des Antriebsmotors 34B gedreht
wird, bewegen sich die Mutter 32E und die Mutter
32F, die die Leistungsubertragungsspule 30 Uber
das Gewindestangenelement 32A und die Fihrungs-
stange 32B tragen, in der X-Achsenrichtung entlang
des Gewindestangenelements 32C und der Fuh-
rungsstange 32D. Die Bewegung der Mutter 32E
und der Mutter 32F in Richtung der X-Achse bewegt
die Leistungsubertragungsspule 30 in Richtung der
X-Achse.

[0026] Wie oben beschrieben, ist die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 so ausgelegt, dass sie in Rich-
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tung der X-Achse und der Y-Achse entlang der Abla-
geflache 12A durch den Antrieb des Antriebsmotors
34A und des Antriebsmotors 34B, die in der Bewe-
gungsvorrichtung 34 enthalten sind, beweglich ist.
Das heildt, die Leistungstbertragungsspule 30 ist so
ausgelegt, dass sie durch die Bewegungsvorrichtung
34 innerhalb eines Bewegungsbereichs 62 entlang
der Ablageflache 12A bewegt werden kann. Der
Bewegungsbereich 62 ist ein Bereich, in dem die
Leistungsibertragungsspule 30 durch die Bewe-
gungsvorrichtung 34 bewegt werden kann. Der
Bewegungsbereich 62 ist ein Bereich entlang der
zweidimensionalen Ebene der Ablageflache 12A
und nimmt einen Teil der Ablageflache 12A ein.

[0027] Beachten Sie, dass die Bewegungsvorrich-
tung 34 eine beliebige Vorrichtung sein kann,
solange die Vorrichtung die Leistungstbertragungs-
spule 30 entlang der Ablageflache 12A bewegt, und
nicht auf den in Fig. 1 dargestellten Aufbau
beschrankt ist.

[0028] Die Erfassungsspule 40 ist eine Spule zur
Erfassung einer Anordnungsposition des Endgerats
20 auf der Ablageflache 12A. Die Anordnungsposi-
tion des Endgerats 20 entspricht der Anordnungspo-
sition der im Endgerat 20 vorgesehenen Leistungs-
empfangseinheit 22. Die Anordnungsposition des
Endgerats 20 wird durch eine Position auf der Abla-
geflache 12A dargestellt. Die Erfassungsspule 40 ist
entlang der Ablageflache 12A innerhalb der Ablage-
flache 12A angeordnet. Einzelheiten der Erfassungs-
spule 40 sind weiter unten beschrieben.

[0029] Die Steuereinheit 50 fiihrt die Informations-
verarbeitung in dem Ladegerat 10 durch.

[0030] Fig. 2 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
eines Hardwareaufbaus der Steuereinheit 50 dar-
stellt.

[0031] Die Steuereinheit 50 weist einen Hardwa-
reaufbau unter Verwendung eines normalen Compu-
ters auf, in dem eine Zentraleinheit (CPU) 11A, ein
Festwertspeicher (ROM) 11B, ein Direktzugriffsspei-
cher (RAM) 11C, eine Schnittstelle (I/F) 11D und der-
gleichen uber einen Bus 11E miteinander verbunden
sind.

[0032] Die CPU 11A ist eine arithmetische Vorrich-
tung, die das Ladegerat 10A der vorliegenden Aus-
fuhrungsform steuert. Das ROM 11B speichert Pro-
gramme und dergleichen, die verschiedene Arten
von durch die CPU 11A ausgefiihrten Verarbeitungen
umsetzen. Das RAM 11C speichert darin Daten, die
fur die verschiedenen Verarbeitungen durch die CPU
11A erforderlich sind. Die Schnittstelle 11D ist eine
Schnittstelle zum Senden und Empfangen von
Daten.
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[0033] Ein Programm zur Ausfihrung der Informa-
tionsverarbeitung, das von dem Ladegerat 10A der
vorliegenden Ausfuhrungsform ausgefiihrt wird, ist
vorgesehen, indem es im Voraus in das ROM 11B
oder dergleichen aufgenommen wird. Es ist anzu-
merken, dass das durch das Ladegerat 10A der vor-
liegenden Ausfiihrungsform ausgefiihrte Programm
vorgesehen sein kann, indem es auf einem compu-
terlesbaren Aufzeichnungsmedium wie einer CD-
ROM, einer flexiblen Platte (FD), einer CD-R oder
einer Digital Versatile Disk (DVD) als eine Datei in
einem in dem Ladegerat 10A installierbaren oder
ausfuhrbaren Format aufgezeichnet ist.

[0034] Als Nachstes ist der Aufbau des Ladegerats
10A genau beschrieben.

[0035] Fig. 3 istein Blockdiagramm, das ein Beispiel
des Aufbaus des Ladegerats 10A darstellt.

[0036] Das Ladegerat 10A umfasst eine Leistungs-
Ubertragungsspule 30, eine Bewegungsvorrichtung
34, eine Erfassungsspule 40, eine Wechselstromver-
sorgung 42, eine Auswahlvorrichtung 44, eine Sig-
nalausgabeeinheit 46, eine Signalerfassungseinheit
48 und eine Steuereinheit 50.

[0037] Wie oben beschrieben, ist die Erfassungs-
spule 40 eine Spule zur Erfassung der Anordnungs-
position des Endgerats 20 auf der Ablageflache 12A.

[0038] Fig. 4 ist ein erlduterndes Diagramm eines
Beispiels der Erfassungsspule 40 der vorliegenden
Ausfihrungsform. In der vorliegenden beispielhaften
Ausfihrungsform umfasst die Erfassungsspule 40
eine erste Erfassungsspule 40A und eine zweite
Erfassungsspule 40B.

[0039] Die erste Erfassungsspule 40A ist eine Spule
zur Erfassung der Anordnungsposition des Endge-
rats 20 in einem geschatzten ladefahigen Bereich
64 auf der Ablageflache 12A.

[0040] Der geschatzte ladefahige Bereich 64 ist ein
geschatzter Bereich, in dem das Endgerat 20 auf der
Ablageflache 12A schatzungsweise ladefahig ist.
Der tatsachlich ladefahige Bereich des Endgerats
20 auf der Ablageflache 12A wird durch den beweg-
lichen Bereich 62 der Leistungstbertragungsspule
30, die Kompatibilitat zwischen der Leistungsemp-
fangseinheit 22 und der Leistungsibertragungsspule
30 des Endgerats 20 und dergleichen bestimmt. Das
heil’t, der tatsachlich ladefahige Bereich ist ein
Bereich, der nur dann gefunden wird, wenn die Leis-
tungsempfangseinheit 22 Leistung von der Leis-
tungstbertragungsspule 30 erhalt. Es ist wichtig,
dass der tatsachlich ladefahige Bereich grofier ist
als der bewegliche Bereich 62 der Leistungsibertra-
gungsspule 30, aber der maximale Bereich variiert je
nach Kompatibilitdt zwischen der Leistungsibertra-

5/36

gungsspule 30 und der Leistungsempfangseinheit
22 des Endgeréats 20.

[0041] In dem Ladegerat 10A der vorliegenden Aus-
fuhrungsform wird ein Bereich, der breiter ist als der
bewegliche Bereich 62 der Leistungstibertragungs-
spule 30 auf der zweidimensionalen Ebene entlang
der Ablageflache 12A, und der gemaf der Beziehung
zwischen der Leistungsubertragungsspule 30 und
der Leistungsempfangseinheit 22 als ladefahig
geschatzt wird, im Voraus als der geschatzte ladefa-
hige Bereich 64 festgelegt.

[0042] Die erste Erfassungsspule 40A ist so ange-
ordnet, dass sie die Anordnungsposition des Endge-
rats 20, das zumindest im geschatzten ladefahigen
Bereich 64 auf der Ablageflache 12A platziert ist,
erfassen kann.

[0043] In der vorliegenden Ausfihrungsform
erstreckt sich die erste Erfassungsspule 40A in der
X-Achsenrichtung in einer zweidimensionalen
Ebene entlang der Ablageflache 12A, und eine Viel-
zahl der ersten Erfassungsspulen 40A ist entlang der
Y-Achsenrichtung angeordnet, die die X-Achsenrich-
tung in der zweidimensionalen Ebene schneidet. Die
Vielzahl von ersten Erfassungsspulen 40A ist so
angeordnet, dass sie mindestens den gesamten
Bereich abdeckt, der dem geschatzten ladefahigen
Bereich 64 in der zweidimensionalen Ebene entlang
der Ablageflache 12A entspricht. Fig. 4 und 3 zeigen
beispielhaft einen Modus, bei dem vier erste Erfas-
sungsspulen 40A, die sich in Richtung der X-Achse
erstrecken, in Richtung der Y-Achse angeordnet
sind. Die Anzahl der ersten Erfassungsspulen 40A
ist nicht auf vier beschrankt, solange es sich um
eine Vielzahl handelt.

[0044] Die zweite Erfassungsspule 40B ist eine
Spule zur Erfassung der Anordnungsposition des
Endgerats 20 aulRerhalb des geschéatzten ladefahi-
gen Bereichs 64 auf der Ablageflache 12A.

[0045] Die zweite Erfassungsspule 40B ist so ange-
ordnet, dass sie in der Lage ist, die Anordnungsposi-
tion des Endgerats 20 zu erfassen, das aullerhalb
des geschéatzten ladefahigen Bereichs 64 auf der
Ablageflache 12A platziert ist.

[0046] In der vorliegenden Ausfihrungsform
erstreckt sich die zweite Erfassungsspule 40B in
Richtung der Y-Achse und ist an beiden Enden in
Richtung der X-Achse angeordnet, die die Erstre-
ckungsrichtung der ersten Erfassungsspule 40A ist.
Die zweite Erfassungsspule 40B ist so angeordnet,
dass sie selektiv einen Bereich abdeckt, der auler-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 in
einer zweidimensionalen Ebene entlang der Ablage-
flache 12A liegt. Zum Beispiel ist eine zweite Erfas-
sungsspule 40B1 an einer Endteilseite in X-Achsen-
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richtung der ersten Erfassungsspule 40A angeord-
net, und eine zweite Erfassungsspule 40B2 ist an
der anderen Endteilseite in X-Achsenrichtung der
ersten Erfassungsspule 40A angeordnet. Die zweite
Erfassungsspule 40B1 und die zweite Erfassungs-
spule 40B2 sind Beispiele fir die zweite Erfassungs-
spule 40B.

[0047] Fig. 4 und 3 zeigen als Beispiel ein Beispiel,
bei dem die zweite Erfassungsspule 40B so angeord-
net ist, dass sie beide Endabschnitte in Erstre-
ckungsrichtung der ersten Erfassungsspule 40A in
Richtung der Z-Achse Uberlappt. Die zweite Erfas-
sungsspule 40B kann jedoch an beiden Enden in
Erstreckungsrichtung der ersten Erfassungsspule
40A Uberschneidungsfrei angeordnet sein. In diesem
Fall kann die zweite Erfassungsspule 40B aulRerhalb
der beiden Endabschnitte in der Erstreckungsrich-
tung der ersten Erfassungsspule 40A entlang der X-
Achsenrichtung angeordnet sein.

[0048] Durch die Anordnung der ersten Erfassungs-
spule 40A und der zweiten Erfassungsspule 40B
umfasst ein Erfassungsbereich 60 des Endgerats
20 durch die Erfassungsspule 40, die die erste Erfas-
sungsspule 40A und die zweite Erfassungsspule 40B
enthalt, den gesamten Bereich des beweglichen
Bereichs 62 und des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 und ist ein Bereich, der breiter als
diese Bereiche ist.

[0049] Die Beschreibung fahrt wieder bei Fig. 3 fort.

[0050] Die erste Erfassungsspule 40A und die
zweite Erfassungsspule 40B sind Uber die Auswahl-
vorrichtung 44 jeweils mit der Signalausgabeeinheit
46 und der Signalerfassungseinheit 48 elektrisch
verbunden.

[0051] Die Signalausgabeeinheit 46 gibt ein erstes
Signal zur Erzeugung des Erfassungsmagnetfeldes
an die Erfassungsspule 40 aus. Die Signalausgabe-
einheit 46 gibt selektiv das erste Signal an die vorbe-
stimmte Erfassungsspule 40 aus, indem sie den
Anschluss der Auswahlvorrichtung 44 umschaltet.
Das erste Signal ist ein Signal, das die Erfassungs-
spule 40 veranlasst, ein Erfassungsmagnetfeld zu
erzeugen. Das erste Signal ist zum Beispiel ein Puls-
signal. Wenn das erste Signal eingegeben wird,
erzeugt die Erfassungsspule 40 ein Erfassungsmag-
netfeld.

[0052] Die Signalerfassungseinheit 48 erfasst tUber
die Auswahlvorrichtung 44 ein vom Endgerat 20 an
die Erfassungsspule 40 in Reaktion auf das von der
Erfassungsspule 40 erzeugte Erfassungsmagnetfeld
zurickgegebenes Echosignal. Die Signalerfas-
sungseinheit 48 schaltet den Anschluss der Aus-
wahlvorrichtung 44 um, um das zur vorbestimmten
Erfassungsspule 40 zuriickgegebene Echosignal
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selektiv zu erfassen. Die Signalerfassungseinheit
48 gibt ein Erfassungsergebnis des Echosignals an
die Steuereinheit 50 aus.

[0053] Die Steuereinheit 50 umfasst eine Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 50A, eine
Bestimmungseinheit 50B, eine Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 50C, eine Kommunikationsbes-
timmungseinheit 50D und eine Leistungsubertra-
gungs-Steuereinheit 50E.

[0054] Einige oder alle der Anordnungspositions-
Identifizierungseinheit 50A, der Bestimmungseinheit
50B, der Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
50C, der Kommunikationsbestimmungseinheit 50D
und der Leistungsubertragungs-Steuereinheit 50E
kdnnen beispielsweise dadurch realisiert werden,
dass eine Verarbeitungsvorrichtung wie die CPU
11A veranlasst wird, ein Programm auszufihren,
d.h. durch Software, sie kénnen durch Hardware
wie eine integrierte Schaltung (IC) realisiert werden,
oder sie konnen durch die Verwendung von Software
und Hardware in Kombination realisiert werden.

[0055] Die Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 50A identifiziert die Anordnungsposition des
Endgerats 20 auf der Grundlage des Erfassungser-
gebnisses der Signalerfassungseinheit 48. Die
Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit 50A
identifiziert die Anordnungsposition des Endgerats
20 auf der Grundlage des Pegels des Echosignals,
das das Erfassungsergebnis der Signalerfassungs-
einheit 48 ist.

[0056] Fig. 5 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
eines Pulssignals und eines Echosignals darstellt.
In Fig. 5 stellt eine horizontale Achse die Zeit dar,
und eine vertikale Achse stellt einen Pegel eines Sig-
nals dar.

[0057] Wenn das erste Signal, das ein Impulssignal
ist, eingegeben wird, erzeugt die Erfassungsspule 40
ein Erfassungsmagnetfeld. In einem Fall, in dem sich
die Leistungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20
auf der Erfassungsspule 40 befindet, die das Erfas-
sungsmagnetfeld erzeugt hat, wird das durch das
Impulssignal angeregte und von der Leistungsemp-
fangseinheit 22 zur Erfassungsspule 40 geleitete
Echosignal nach Ablauf einer vorgegebenen Zeit zu
einem Echosignal mit einem vorgegebenen Pegel
oder mehr. Andererseits, wenn sich die Leistungs-
empfangseinheit 22 des Endgerats 20 nicht auf der
Erfassungsspule 40 befindet, die das Erfassungs-
magnetfeld erzeugt hat, wird das durch das Impuls-
signal angeregte und von der Leistungsempfangs-
einheit 22 zur Erfassungsspule 40 geleitete
Echosignal nach Ablauf der vorbestimmten Zeit zu
einem Echosignal mit einem niedrigeren Pegel als
dem vorbestimmten Pegel.



DE 11 2023 002 501 TS5 2025.03.20

[0058] Die Beschreibung fahrt wieder bei Fig. 3 fort.

[0059] Die  Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 50A identifiziert die Anordnungsposition auf
der Grundlage des Erfassungsergebnisses des
Echosignals, das von dem Endgerat 20 an mindes-
tens die erste Erfassungsspule 40A als Reaktion auf
das Erfassungsmagnetfeld zurlickgegeben wird, das
durch das erste Signal verursacht wird, das von der
Signalausgabeeinheit 46 an mindestens die erste
Erfassungsspule 40A ausgegeben wird.

[0060] Insbesondere bestimmt die Anordnungsposi-
tions-ldentifizierungseinheit 50A, bei welcher Erfas-
sungsspule 40A aus der Vielzahl der ersten Erfas-
sungsspulen 40A das Echosignal, das zu ihr
zuruickkehrt, gleich oder hoher als ein vorbestimmter
Pegel ist. Durch diese Bestimmung identifiziert die
Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit 50A die
Anordnungsposition des Endgerats 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 auf der Ablage-
flache 12A. Insbesondere identifiziert die Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit  50A  als
Anordnungsposition des Endgerats 20 die Position
der ersten Erfassungsspule 40A, die ein Signal mit
einem vorbestimmten Pegel oder héher und ein
Echosignal mit einem maximalen Pegel unter den
Echosignalen der Vielzahl von ersten Erfassungs-
spulen 40A, die von der Signalerfassungseinheit 48
erfasst wurden, ausgegeben hat. In der vorliegenden
Ausfliihrungsform ist die Vielzahl der ersten Erfas-
sungsspulen 40A entlang der Y-Achsenrichtung
angeordnet. Daher identifiziert die Anordnungsposi-
tions-ldentifizierungseinheit 50A die Position in Rich-
tung der Y-Achse auf der Ablageflache 12A als die
Anordnungsposition des Endgerats 20.

[0061] Die Bestimmungseinheit 50B bestimmt
anhand des Erfassungsergebnisses des Echosig-
nals, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 der Leistungs-
Ubertragungsspule 30 befindet.

[0062] Fig. 6 ist ein schematisches Diagramm, das
ein Beispiel fiur die Positionsbeziehung zwischen
dem geschatzten ladeféhigen Bereich 64 und der
Leistungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20
zeigt.

[0063] Wie oben beschrieben, ist der Erfassungsbe-
reich 60 des Endgerats 20 durch die Erfassungs-
spule 40 ein groRerer Bereich als der bewegliche
Bereich 62 und der geschéatzte ladefahige Bereich
64. Denn um den tatsdchlich ladefahigen Bereich
so weit wie moglich auszudehnen, ist es notwendig,
den Erfassungsbereich 60 grofler als den bewegli-
chen Bereich 62 der Leistungsubertragungsspule
30 zu gestalten.
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[0064] So wird beispielsweise eine Szene ange-
nommen, in der die Leistungsempfangseinheit 22
des Endgerats 20 so platziert ist, dass sie sich inner-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befin-
det. In diesem Fall wird das Endgerat 20 drahtlos auf-
geladen, indem die Leistungsibertragungsspule 30
in die Anordnungsposition des Endgerats 20 bewegt
wird. Andererseits wird, wie in Fig. 6 dargestellt,
angenommen, dass die Leistungsempfangseinheit
22 des Endgerats 20 so platziert ist, dass sie sich
aulderhalb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64
befindet. Selbst wenn die Leistungsubertragungs-
spule 30 in Richtung der Anordnungsposition des
Endgerats 20 bewegt wird, kann die Leistungsubert-
ragungsspule 30 in diesem Fall nicht die Position
erreichen, in der das Endgerat 20 geladen werden
kann. Daher ist es in diesem Fall, selbst wenn die
Leistungsibertragungsspule 30 bewegt wird,
schwierig, das Endgerat 20 mit der Leistungstbertra-
gungsspule 30 zu laden.

[0065] Die Beschreibung fahrt wieder bei Fig. 3 fort.

[0066] Daher bestimmt die Bestimmungseinheit 50B
auf der Grundlage des Erfassungsergebnisses des
Echosignals durch die Signalerfassungseinheit 48,
ob sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 der Leistungstibertragungs-
spule 30 befindet.

[0067] Im Einzelnen empfangt die Bestimmungsein-
heit 50B das Erfassungsergebnis des Echosignals,
das vom Endgerat 20 an die zweite Erfassungsspule
40B als Reaktion auf das Erfassungsmagnetfeld
zurlickgegeben wird, das durch das erste Signal ver-
ursacht wird, das von der Signalausgabeeinheit 46
an die zweite Erfassungsspule 40B ausgegeben
wird. Anschlieflend bestimmt die Bestimmungsein-
heit 50B anhand des Erfassungsergebnisses, ob
sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0068] Fig. 7 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
eines Erfassungsergebnisses eines Echosignals
zeigt, das an jede der zweiten Erfassungsspule
40B1 und der zweiten Erfassungsspule 40B2 zuriick-
gegeben wird. In Fig. 7 stellt die horizontale Achse
die Abweichung in Richtung der X-Achse dar. ,0% der
Ursprung der horizontalen Achse, entspricht einer
Zwischenposition in Richtung der X-Achse zwischen
der zweiten Erfassungsspule 40B1 und der zweiten
Erfassungsspule 40B2. Die Position der Abweichung
X1 auf der horizontalen Achse entspricht der Position
der zweiten Erfassungsspule 40B1 in Richtung der
X-Achse. Die Position der Abweichung X2 auf der
horizontalen Achse entspricht der Position der zwei-
ten Erfassungsspule 40B2 in Richtung der X-Achse.

[0069] In einem Fall, in dem sich die Leistungsemp-
fangseinheit 22 des Endgerats 20 in einem Bereich
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befindet, der der zweiten Erfassungsspule 40B1 oder
der zweiten Erfassungsspule 40B2 auf der Ablage-
flache 12A entspricht, sind die Echosignale, die zu
den zweiten Erfassungsspulen 40B zurlickgegeben
werden, so, wie in einem Diagramm 70A oder
einem Diagramm 70B in Fig. 7 dargestellt.

[0070] Wenn also das an die zweite Erfassungs-
spule 40B1 oder die zweite Erfassungsspule 40B2
zurlickgegebene Echosignal gleich oder gréRer als
ein Schwellenwert Vth ist, bestimmt die Bestim-
mungseinheit 50B, dass sich das Endgerat 20 aul3er-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 auf
der Ablageflache 12A befindet.

[0071] Wenn die zur zweiten Erfassungsspule 40B1
und zur zweiten Erfassungsspule 40B2 zurlickgege-
benen Echosignale kleiner als der Schwellenwert Vth
sind, bestimmt die Bestimmungseinheit 50B auler-
dem, dass das Endgerat 20 nicht auflerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 auf der Ablage-
flache 12A liegt. Das heildt, in diesem Fall stellt die
Bestimmungseinheit 50B fest, dass sich das Endge-
rat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet.

[0072] Die Beschreibung fahrt wieder bei Fig. 3 fort.

[0073] Die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
50C steuert die Bewegungsvorrichtung 34 auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses durch die
Signalerfassungseinheit 48.

[0074] Bei der vorliegenden Ausfihrungsform
steuert die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
50C, wenn die Bestimmungseinheit 50B auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses feststellt,
dass sich das Endgerat 20 auRerhalb des geschéatz-
ten ladefahigen Bereichs 64 befindet, die Bewe-
gungsvorrichtung 34 so, dass sie die Leistungsibert-
ragungsspule 30 nicht bewegt. Die
Bewegungsvorrichtung 34 so zu steuern, dass sie
sich nicht bewegt, bedeutet, dass kein mit einem
Bewegungsbefehl verbundenes Signal an die Bewe-
gungsvorrichtung 34 ubertragen wird.

[0075] Darlber hinaus steuert die Bewegungsvor-
richtungs-Steuereinheit 50C in einem Fall, in dem
die Bestimmungseinheit 50B auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses bestimmt, dass sich das
Endgerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet, die Bewegungsvorrichtung 34
so, dass sie die Leistungsubertragungsspule 30 in
die von der Anordnungspositions-ldentifizierungsein-
heit 50A identifizierte Anordnungsposition bewegt.

[0076] Das heif’t, bei der vorliegenden Ausflih-
rungsform bewegt die Bewegungsvorrichtungs-
Steuereinheit 50C die Leistungsubertragungsspule
30 in die von der Anordnungspositions-ldentifizie-
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rungseinheit 50A identifizierte Anordnungsposition,
wenn sich das Endgerat 20 innerhalb des geschéatz-
ten ladefahigen Bereichs 64 befindet. AulRerdem
bewegt die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
50C die Leistungsibertragungsspule 30 nicht, wenn
sich das Endgerat 20 auRerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0077] Insbesondere steuert die Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 50C in der vorliegenden Ausflh-
rungsform, wenn die Anordnungsposition des End-
gerats 20 auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses identifiziert wird und auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses festgestellt
wird, dass das Endgerat 20 innerhalb des geschatz-
ten ladefahigen Bereichs 64 vorhanden ist, die
Bewegungsvorrichtung 34 so, dass sie die Leis-
tungstibertragungsspule 30 zu der identifizierten
Anordnungsposition bewegt.

[0078] Daher kann die Bewegungsvorrichtungs-
Steuereinheit 50C unnétige Bewegungen der Leis-
tungstibertragungsspule 30 vermeiden, wenn das
Endgerat 20 aulierhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 liegt, d. h. an einer Position, an der es
schwierig ist, drahtloses Aufladen durchzuflihren.

[0079] Die Kommunikationsbestimmungseinheit
50D ermittelt, ob die Leistungsibertragungsspule
30 mit dem Endgerat 20 kommunizieren kann. In
der vorliegenden Ausflihrungsform bestimmt die
Kommunikationsbestimmungseinheit 50D, ob die
Leistungsubertragungsspule 30 mit dem Endgerat
20 kommunizieren kann, wenn die Leistungstibertra-
gungsspule 30 durch die Steuerung der Bewegungs-
vorrichtungs-Steuereinheit 50C in die Anordnungs-
position des Endgerats 20 bewegt ist.

[0080] Die Kommunikationsbestimmungseinheit
50D veranlasst die Leistungsubertragungsspule 30,
ein Kommunikationssignal Uber die Wechselstrom-
versorgung 42 zu Ubertragen. Das Kommunikations-
signal ist z. B. PING. PING ist ein Leistungssignal,
das von dem Ladegerat 10 ausgesendet wird, um
das Endgerat 20 zu aktivieren. Wenn ein Antwortsig-
nal auf das Ubertragene Kommunikationssignal von
der Leistungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20
empfangen wird, gibt die Leistungsibertragungs-
spule 30 das Antwortsignal Uber die Wechselstrom-
versorgung 42 an die Steuereinheit 50 aus. Die Kom-
munikationsbestimmungseinheit 50D der
Steuereinheit 50 kann bestimmen, ob eine Kommu-
nikation mdglich ist, indem sie ein Antwortsignal auf
das Kommunikationssignal feststellt.

[0081] Die Leistungsubertragungs-Steuereinheit
50E veranlasst die Leistungsubertragungsspule 30,
Leistung zu Ubertragen. In der vorliegenden Ausfih-
rungsform steuert die Leistungsubertragungs-
Steuereinheit 50E die Leistungsubertragungsspule
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30, Leistung an das Endgerat 20 zu Ubertragen,
wenn die Kommunikationsbestimmungseinheit 50D
feststellt, dass eine Kommunikation méglich ist.

[0082] Insbesondere steuert die Leistungsibertra-
gungs-Steuereinheit 50E die Wechselstromversor-
gung 42, Wechselstrom von der Wechselstromver-
sorgung 42 an die Leistungsiibertragungsspule 30
zu liefern. Die Leistungsubertragungsspule 30 ist
elektromagnetisch mit der Leistungsempfangsein-
heit 22 des Endgerats 20 gekoppelt, um den Wech-
selstrom an die Leistungsempfangseinheit 22 zu lie-
fern. Der der Leistungsempfangseinheit 22
zugeflihrte Wechselstrom wird durch einen Gleich-
richter im Endgerat 20 in Gleichstrom umgewandelt,
um die Batterie 24 zu laden. Dadurch wird der Akku
24 des Endgerats 20 drahtlos geladen.

[0083] Als Nachstes ist ein Beispiel eines Ablaufs
eines durch das Ladegerat 10A nach der vorliegen-
den Ausflhrungsform ausgefiihrten Ladevorgangs
beschrieben.

[0084] Fig. 8 ist ein Flussdiagramm, das ein Beispiel
des Ablaufs des durch das Ladegerat 10A nach der
vorliegenden Ausflihrungsform ausgefiihrten Lade-
vorgangs darstellt.

[0085] Die  Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 50A identifiziert die Anordnungsposition des
Endgerats 20 basierend auf dem Erfassungsergeb-
nis der Signalerfassungseinheit 48 (Schritt S100).
Die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit
50A empfangt das Erfassungsergebnis des Echosig-
nals, das vom Endgerat 20 an die erste Erfassungs-
spule 40A als Reaktion auf das Erfassungsmagnet-
feld zurlickgegeben wird, das durch das erste Signal
verursacht wird, das von der Signalausgabeeinheit
46 an die erste Erfassungsspule 40A ausgegeben
wird. Dann identifiziert die Anordnungspositions-
Identifizierungseinheit 50A die Anordnungsposition
auf der Grundlage des empfangenen Erfassungser-
gebnisses.

[0086] Die Bestimmungseinheit 50B bestimmt auf
der Grundlage des Erfassungsergebnisses des
Echosignals, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 der Leistungs-
Ubertragungsspule 30 befindet (Schritt S102). Die
Bestimmungseinheit 50B bestimmt, ob die zur zwei-
ten Erfassungsspule 40B1 und zur zweiten Erfas-
sungsspule 40B2 zurlckgegebenen Echosignale
kleiner als der Schwellenwert Vth sind, und bestimmt
dadurch, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0087] Wenn festgestellt wird, dass sich das Endge-
rat 20 auBerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet (Schritt S102: Nein), wird der
Vorgang mit Schritt S104 fortgesetzt. In Schritt 104
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steuert die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
50C die Bewegungsvorrichtung 34 so, dass die Leis-
tungstibertragungsspule 30 nicht bewegt wird
(Schritt S104). Das heif3t, dass die Bewegungsvor-
richtungs-Steuereinheit 50C kein Signal in Bezug
auf einen Bewegungsbefehl an die Bewegungsvor-
richtung 34 dbermittelt. Dann kehrt der Vorgang
zum oben beschriebenen Schritt S100 zurtick.

[0088] Andererseits wird in einem Fall, in dem fest-
gestellt wird, dass sich das Endgerat 20 innerhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet
(Schritt S102: Ja), wird der Vorgang mit Schritt
S106 fortgesetzt. In Schritt S106 steuert die Bewe-
gungsvorrichtungs-Steuereinheit 50C die Bewe-
gungsvorrichtung 34, die Leistungsibertragungs-
spule 30 in die in Schritt S100 identifizierte
Anordnungsposition zu bewegen (Schritt S106).
Durch die Verarbeitung in Schritt S106 wird die Leis-
tungstibertragungsspule 30 in die Anordnungsposi-
tion des Endgerats 20 bewegt.

[0089] Als nachstes bestimmt die Kommunikations-
bestimmungseinheit 50D, ob die Leistungstibertra-
gungsspule 30 in der Lage ist, mit dem Endgerat 20
zu kommunizieren (Schritt S108). Die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 50D bestimmt, ob die Leis-
tungstibertragungsspule 30 in der Lage ist, mit dem
Endgerat 20 zu kommunizieren, wenn die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 als Ergebnis der Verarbeitung
in Schritt S106 die Anordnungsposition des Endge-
rats 20 erreicht. Wie oben beschrieben, ermittelt die
Kommunikationsbestimmungseinheit 50D, ob die
Leistungsiibertragungsspule 30 mit dem Endgerat
20 kommunizieren kann, indem sie z. B. PING als
Kommunikationssignal verwendet.

[0090] Wenn die Kommunikationsbestimmungsein-
heit 50D bestimmt, dass die Kommunikation unmog-
lich ist (Schritt S108: Nein), kehrt der Vorgang zu
Schritt S100 zurtick. Wenn die Kommunikationsbes-
timmungseinheit 50D feststellt, dass eine Kommuni-
kation moglich ist (Schritt S108: Ja), wird der Ablauf
mit Schritt S110 fortgesetzt.

[0091] In Schritt S110 veranlasst die Leistungs-
Ubertragungs-Steuereinheit 50E die Leistungsibert-
ragungsspule 30, Leistung zu Ubertragen (Schritt
S110). Durch die Verarbeitung von Schritt S110 wird
das drahtlose Laden der Batterie 24 des Endgerats
20 gestartet. Dann ist diese Routine beendet.

[0092] Wie oben beschrieben, ist das Ladegerat
10A der vorliegenden Ausfihrungsform das Ladege-
rat 10, das drahtloses Laden an dem Endgerat 20
durchfiuihrt, das die Leistungsempfangseinheit 22
enthalt, die auf der Ablageflache 12A angeordnet ist
und drahtlos Ubertragene Leistung empfangt. Das
Ladegerat 10A der vorliegenden Ausfihrungsform
umfasst eine Leistungsubertragungsspule 30, eine
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Leistungsubertragungs-Steuereinheit 50E, eine
Erfassungsspule 40, eine Signalausgabeeinheit 46
und eine Bestimmungseinheit 50B.

[0093] Die Leistungsiibertragungsspule 30 Uber-
tragt die Leistung an das Endgerat 20. Die Leistungs-
Ubertragungs-Steuereinheit 50E veranlasst die Leis-
tungstibertragungsspule 30, Leistung zu Ubertragen.
Die Erfassungsspule 40 ist eine Spule zur Erfassung
einer Anordnungsposition des Endgerats 20 auf der
Ablageflache 12A. Die Signalausgabeeinheit 46 gibt
an die Erfassungsspule 40 ein erstes Signal zur
Erzeugung eines Erfassungsmagnetfeldes aus. Die
Signalerfassungseinheit 48 erfasst ein Echosignal,
das als Reaktion auf das Erfassungsmagnetfeld
vom Endgerat 20 zur Erfassungsspule 40 zuriickge-
geben wird. Die Bestimmungseinheit 50B bestimmt
anhand des Erfassungsergebnisses des Echosig-
nals, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 der Leistungs-
Ubertragungsspule 30 befindet.

[0094] Im verwandten Stand der Technik gab es
Falle, in denen das drahtlose Laden bedingungslos
begann, wenn das Endgerat 20 auf die Ablageflache
12A gelegt wurde. Dartber hinaus wird bei der her-
kémmlichen Technik unabhangig davon, ob die
Anordnungsposition des Endgerats 20 innerhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 liegt oder
nicht, die Bewegung der Leistungsiibertragungs-
spule in Richtung der Anordnungsposition des auf
der Ablageflache 12A platzierten Endgerats 20 gest-
artet, und wird das drahtlose Aufladen von der Leis-
tungstbertragungsspule zum Endgerat gestartet.
Daher kann bei der herkémmlichen Technologie
selbst dann, wenn sich das Endgerat 20 in einer
Position befindet, in der das drahtlose Laden schwie-
rig ist, eine Bewegung der Leistungslibertragungs-
spule und ein drahtloses Laden ausgeltst werden,
was zu einem erhéhten Stromverbrauch fuhrt.

[0095] Andererseits bestimmt die Bestimmungsein-
heit 50B in dem Ladegerat 10A der vorliegenden
Ausfiihrungsform, ob sich das Endgerat 20 innerhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 der Leis-
tungstibertragungsspule 30 befindet.

[0096] Daher kdnnen in dem Ladegerat 10A der vor-
liegenden Ausfihrungsform das drahtlose Laden, die
Bewegung der Leistungsubertragungsspule 30 und
ahnliches unter Verwendung des Bestimmungser-
gebnisses, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefdhigen Bereichs 64 befindet,
gesteuert werden. Das heil}t, dass es in dem Lade-
gerat 10A moglich ist, Steuerung zu unterdriicken,
wie z. B. die nutzlose Bewegung der Leistungsiubert-
ragungsspule 30 und den verschwenderischen Start
des drahtlosen Ladens.

[0097] Daher kann das Ladegerat 10A der vorlie-
genden Ausfiihrungsform  Energieeinsparungen
erzielen.

[0098] Darlber hinaus kann das Ladegerat 10A der
vorliegenden Ausfiihrungsform die Anordnungsposi-
tions-Identifizierungseinheit 50A und die Bewe-
gungsvorrichtungs-Steuereinheit 50C umfassen.
Die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit
50A identifiziert die Anordnungsposition des Endge-
rats 20 auf der Grundlage des Erfassungsergebnis-
ses der Signalerfassungseinheit 48. Die Bewegungs-
vorrichtung 34 bewegt die
Leistungstibertragungsspule 30. Die Bewegungsvor-
richtungs-Steuereinheit 50C steuert die Bewegungs-
vorrichtung 34 auf der Grundlage des Erfassungser-
gebnisses.

[0099] Wenn festgestellt wird, dass sich das Endge-
rat 20 auRerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet, steuert die Anordnungsposi-
tions-Identifizierungseinheit 50A die Bewegungsvor-
richtung 34 so, dass sie die Leistungstibertragungs-
spule 30 nicht bewegt. Wenn festgestellt wird, dass
sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladeféhigen Bereichs 64 befindet, steuert die Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 50A ferner die
Bewegungsvorrichtung 34, die Leistungsibertra-
gungsspule 30 in die Anordnungsposition des End-
gerats 20 zu bewegen.

[0100] Bei der herkdmmlichen Technik, die mit der
Bewegungsvorrichtung 34 fir die Leistungsibertra-
gungsspule 30 ausgestattet ist, beginnt die Leis-
tungsibertragungsspule 30 unabhangig davon, ob
sich die Anordnungsposition des Endgerats 20 inner-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befin-
det oder nicht, sich in Richtung der Anordnungsposi-
tion des auf der Ablageflache 12A platzierten
Endgerats 20 zu bewegen, und das drahtlose Aufla-
den von der Leistungsubertragungsspule 30 zum
Endgerat 20 wird gestartet.

[0101] Fig. 9istein Flussdiagramm, das ein Beispiel
eines Ablaufs der Ladesteuerung eines Ladegerats
aus dem verwandten Stand der Technik zeigt.

[0102] Wenn die Steuereinheit des herkdmmlichen
Ladegerats die Anordnungsposition des Endgerats
20 identifiziert (Schritt S1000), fihrt die Steuereinheit
eine Bewegungssteuerung der Leistungsubertra-
gungsspule 30 zur Anordnungsposition durch
(Schritt S1020). Dann bestimmt die Steuereinheit
des herkdmmlichen Ladegeréts, ob die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 zum Bewegen in die Anord-
nungsposition gesteuert wird, um mit dem Endgerat
20 zu kommunizieren (Schritt S1040). Wenn die
Steuereinheit feststellt, dass eine Kommunikation
nicht moglich ist (Schritt S1040: Nein), kehrt der
Ablauf zu Schritt S1000 zurick. Wenn festgestellt
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wird, dass eine Kommunikation mdglich ist (Schritt
S1040: Ja), sendet die Steuereinheit Leistung an
das Endgerat 20 (Schritt S1060) und beendet diese
Routine.

[0103] Wie in Fig. 9 dargestellt, wird bei der Lade-
steuerung eines herkdmmlichen Ladegerats die
Bewegung der Leistungsiibertragungsspule 30 in
Richtung der Anordnungsposition des auf der Abla-
geflache 12A platzierten Endgerats 20 gestartet,
ohne zu bestimmen, ob sich das Endgerat 20 inner-
halb des geschatzten ladeféahigen Bereichs 64 der
Leistungstibertragungsspule 30 befindet. Daher
wird im Stand der Technik selbst dann, wenn das
Endgerat 20 an einer Position platziert ist, an der
drahtloses Laden nicht méglich ist, eine Bewegungs-
steuerung der Leistungstbertragungsspule 30
durchgefihrt, und der Stromverbrauch aufgrund von
Motorantrieb oder &hnlichem des Antriebsmotors
34A, des Antriebsmotors 34B und ahnlichem steigt.

[0104] Andererseits wird in dem Ladegerat 10A der
vorliegenden Ausflihrungsform festgestellt, ob sich
das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahi-
gen Bereichs 64 der Leistungsiibertragungsspule 30
befindet. Wenn festgestellt wird, dass sich das End-
gerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet, steuert das Ladegerat 10A die
Bewegungsvorrichtung 34, die Leistungsibertra-
gungsspule 30 in die Anordnungsposition des End-
gerats 20 zu bewegen.

[0105] Daher kann das Ladegerat 10A der vorlie-
genden Ausflihrungsform eine unnétige Bewegung
der Leistungsiubertragungsspule 30 unterdriicken.
Das heildt, das Ladegerat 10A der vorliegenden Aus-
fihrungsform kann zusatzlich zu den oben genann-
ten Effekten effektiv Energieeinsparungen erzielen.

[0106] Fig. 10A und 10B sind erlduternde Diagr-
amme, die ein Beispiel der Wirkung des Ladegerats
10A der vorliegenden Ausfiihrungsform darstellen.
Fig. 10A ist ein erlauterndes Diagramm eines Bei-
spiels fur den Steuerungsinhalt durch ein herkdmmli-
ches Ladegerat, wenn sich die Leistungsempfangs-
einheit 22 des Endgerats 20 in jedem Bereich eines
Raums auf der Ablageflache 12A befindet. Fig. 10B
ist ein erlauterndes Diagramm eines Beispiels des
Steuerungsinhalts durch das Ladegerat 10A der vor-
liegenden Ausflihrungsform, wenn sich die Leis-
tungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20 in
jedem Bereich des Raums auf der Ablageflache
12A befindet.

[0107] In Fig. 10A und 10B stellt die horizontale
Achse den Abstand in Richtung der X-Achse auf
der Ablageflache 12A dar. Fig. 10A und 10B stellen
einen Abstand in der X-Achsenrichtung dar, wobei
der Ursprung ,0“ ein Mittelpunkt zwischen der zwei-
ten Erfassungsspule 40B1 und der zweiten Erfas-

sungsspule 40B2 in der X-Achsenrichtung der Abla-
geflache 12A ist. Die vertikale Achse stellt den
Abstand in Richtung der Z-Achse zwischen der Abla-
geflache 12A und der Leistungsempfangseinheit 22
des Endgerats 20 dar, wenn die Ablageflache 12A
der Ursprung ,0“ ist.

[0108] In Fig. 10A und 10B stellt ein Bereich 72
einen Bereich dar, in dem die Aufladung im realen
Raum begonnen wird. Ein Bereich 74 stellt einen
Bereich dar, in dem die Anordnungsposition von der
Erfassungsspule 40 erkannt wird, der Ladevorgang
aber nicht gestartet wird. Ein Bereich 76 stellt einen
Bereich dar, in dem die Bewegungssteuerung und
die Aufladung der Leistungstibertragungsspule 30
nicht gestartet werden.

[0109] Wie in Fig. 10B dargestellt, ist in dem Lade-
gerat 10A der vorliegenden beispielhaften Ausfiih-
rungsform im Vergleich zu dem in Fig. 10A darge-
stellten herkdbmmlichen Ladegerat eine Breite des
Bereichs 76, in dem die Bewegungssteuerung der
Leistungsiibertragungsspule 30 in dem Raum auf
der Ablageflache 12A nicht durchgefiihrt wird, grof3.

[0110] Daher kann man sagen, dass das Ladegerat
10A der vorliegenden Ausfihrungsform im Vergleich
zu einem herkdmmlichen Ladegerat effektiv Energie
sparen kann.

(Zweite Ausfihrungsform)

[0111] In der vorliegenden Ausflhrungsform ist ein
Modus beschrieben, in dem festgestellt wird, ob
sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 befindet, wenn festgestellt
wird, dass die Leistungstibertragungsspule 30 sich
in die Anordnungsposition bewegt hat und nicht mit
dem Endgerat 20 kommunizieren kann.

[0112] In der vorliegenden Ausfihrungsform sind
die Teile, die dieselben Funktionen oder dieselben
Aufbauten wie in der oben beschriebenen vorliegen-
den Ausfihrungsform darstellen, mit denselben
Bezugsnummern versehen, und eine detaillierte
Beschreibung entfallt.

[0113] Fig. 3 ist ein Blockdiagramm, das ein Beispiel
des Aufbaus eines Ladegerats 10B gemal der vor-
liegenden Ausflihrungsform darstellt. Das Ladegerat
10B ist ein Beispiel des Ladegerats 10.

[0114] Das Ladegerat 10B hat den gleichen Aufbau
wie das Ladegerat 10A der obigen Ausfiihrungsform,
mit der Ausnahme, dass eine Steuereinheit 52
anstelle der Steuereinheit 50 vorgesehen ist.

[0115] Die Steuereinheit 52 umfasst eine Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 50A, eine
Bestimmungseinheit 52B, eine Bewegungsvorrich-
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tungs-Steuereinheit 52C, eine Kommunikationsbes-
timmungseinheit 50D und eine Leistungsubertra-
gungs-Steuereinheit 50E. Die Steuereinheit 52 ist
der Steuereinheit 50 der obigen Ausfuhrungsform
ahnlich, mit der Ausnahme, dass die Bestimmungs-
einheit 52B anstelle der Bestimmungseinheit 50B
und die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit 52C
anstelle der Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
50C vorgesehen sind.

[0116] Die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
52C steuert die Bewegungsvorrichtung 34 auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses durch die
Signalerfassungseinheit 48, ahnlich wie die Bewe-
gungsvorrichtungs-Steuereinheit 50C der obigen
Ausfihrungsform.

[0117] In der vorliegenden Ausfiihrungsform, wenn
die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit 50A
die Anordnungsposition des Endgerats 20 basierend
auf dem Erfassungsergebnis der Signalerfassungs-
einheit 48 identifiziert, steuert die Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 52C die Bewegungsvorrichtung
34, die Leistungsiibertragungsspule 30 in die Anord-
nungsposition zu bewegen.

[0118] Das heil¥t, in der vorliegenden Ausfihrungs-
form steuert die Bewegungsvorrichtungs-Steuerein-
heit 52C die Bewegungsvorrichtung 34, die Leis-
tungsibertragungsspule 30 in die identifizierte
Anordnungsposition zu bewegen, bevor festgestellt
wird, ob sich das Endgerat 20 in dem geschatzten
ladeféhigen Bereich 64 befindet. Die Bewegungsvor-
richtungs-Steuereinheit 52C kann die Bewegung der
Bewegungsvorrichtung 34 in der gleichen Weise
steuern wie die Bewegungsvorrichtungs-Steuerein-
heit 50C, auller dass der Zeitpunkt der Bewegungs-
steuerung der Bewegungsvorrichtung 34 sich von
dem der Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit 50C
der oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungs-
form unterscheidet.

[0119] Die Bestimmungseinheit 52B bestimmt auf
der Grundlage des Erfassungsergebnisses des
Echosignals durch die Signalerfassungseinheit 48,
ahnlich wie die Bestimmungseinheit 50B in der vor-
liegenden Ausfuhrungsform, ob sich das Endgerat
20 innerhalb des geschatzten ladefahigen Bereichs
64 der Leistungsiibertragungsspule 30 befindet.

[0120] Im Detail empfangt die Bestimmungseinheit
52B, ahnlich wie die Bestimmungseinheit 50B, das
Erfassungsergebnis des Echosignals, das von dem
Endgerat 20 zu der zweiten Erfassungsspule 40B
als Reaktion auf das Erfassungsmagnetfeld zurlck-
gegeben wird, das durch das erste Signal erzeugt
wird, das von der Signalausgabeeinheit 46 zu der
zweiten Erfassungsspule 40B ausgegeben wird.
Dann bestimmt die Bestimmungseinheit 52B anhand
des Erfassungsergebnisses, ob sich das Endgerat

20 innerhalb des geschatzten ladefahigen Bereichs
64 befindet.

[0121] Wenn in dieser Ausflihrungsform festgestellt
wird, dass die Leistungstbertragungsspule 30, die
so gesteuert wurde, dass sie sich in ihre Anord-
nungsposition bewegt, nicht in der Lage ist, mit dem
Endgerat 20 zu kommunizieren, bestimmt die
Bestimmungseinheit 52B auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses der Signalerfassungseinheit
48, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatz-
ten ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0122] Das heift, in der vorliegenden Ausfiihrungs-
form, wenn die Leistungsibertragungsspule 30 so
gesteuert wird, dass sie sich in Richtung der Anord-
nungsposition bewegt, und festgestellt wird, dass
eine Kommunikation mit dem Endgerat 20 nicht mog-
lich ist, bestimmt die Bestimmungseinheit 52B, ob
sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 befindet. Abgesehen
davon, dass sich der Bestimmungszeitpunkt von
dem der Bestimmungseinheit 52B der vorliegenden
Ausfihrungsform unterscheidet, kann die Bestim-
mungseinheit 50B auf die gleiche Weise wie die
Bestimmungseinheit 50B bestimmen, ob sich das
Endgerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet.

[0123] Nachstehend ist ein Beispiel des Ablaufs der
Ladeverarbeitung beschrieben, die durch das Lade-
gerat 10B gemalf der vorliegenden Ausflihrungsform
ausgefuhrt wird.

[0124] Fig. 11 ist ein Flussdiagramm, das ein Bei-
spiel des Ablaufs des Ladevorgangs darstellt, der
durch das Ladegerat 10B gemal der vorliegenden
Ausfuhrungsform ausgefuhrt wird.

[0125] Die Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 50A identifiziert die Anordnungsposition des
Endgerats 20 basierend auf dem Erfassungsergeb-
nis der Signalerfassungseinheit 48 (Schritt S200).
Die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit
50A identifiziert die Anordnungsposition des Endge-
rats 20 in ahnlicher Weise wie in Schritt S100 (siehe
Fig. 8) der vorliegenden Ausfiihrungsform.

[0126] Die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
52C steuert die Bewegungsvorrichtung 34, die Leis-
tungsubertragungsspule 30 in die in Schritt S200
identifizierte  Anordnungsposition zu bewegen
(Schritt $202). Durch den Vorgang von Schritt S202
wird die Leistungsibertragungsspule 30 so
gesteuert, dass sie sich in Richtung der Anordnungs-
position des Endgerats 20 bewegt.

[0127] Die Kommunikationsbestimmungseinheit
50D bestimmt, ob die Leistungsubertragungsspule
30 in der Lage ist, mit dem Endgerat 20 zu kommuni-
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zieren (Schritt S204). Die Kommunikationsbestim-
mungseinheit 50D bestimmt, ob die Leistungsubert-
ragungsspule 30 in der Lage ist, mit dem Endgerat 20
zu kommunizieren, indem sie ein PING als Kommu-
nikationssignal verwendet, ahnlich wie in der vorlie-
genden Ausfihrungsform.

[0128] Wenn die Kommunikationsbestimmungsein-
heit 50D bestimmt, dass eine Kommunikation mog-
lich ist (Schritt S204: Ja), wird der Ablauf mit Schritt
S206 fortgesetzt. In Schritt S206 veranlasst die Leis-
tungstibertragungs-Steuereinheit 50E die Leistungs-
Ubertragungsspule 30, Leistung zu Ubertragen
(Schritt S206). Mit Schritt S206 wird das drahtlose
Laden der Batterie 24 des Endgerats 20 gestartet.
Dann ist diese Routine beendet.

[0129] Andererseits, wenn die Kommunikationsbes-
timmungseinheit 50D bestimmt, dass eine Kommuni-
kation nicht mdéglich ist (Schritt S204: Nein), wird der
Ablauf mit Schritt S208 fortgesetzt. In Schritt S208
identifiziert die  Anordnungspositions-ldentifizie-
rungseinheit 50A die Anordnungsposition des End-
gerats 20 basierend auf dem Erfassungsergebnis
der Signalerfassungseinheit 48 (Schritt S208). Die
Verarbeitung in Schritt S208 ist ahnlich wie die im
oben beschriebenen Schritt S200.

[0130] Als nachstes bestimmt die Bestimmungsein-
heit 52B auf der Grundlage des Erfassungsergebnis-
ses des Echosignals, ob sich das Endgerat 20 inner-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 der
Leistungsubertragungsspule 30 befindet (Schritt
S210). Ahnlich wie die Bestimmungseinheit 50B in
der vorliegenden Ausflihrungsform bestimmt die
Bestimmungseinheit 52B, ob die an die zweite Erfas-
sungsspule 40B1 und die zweite Erfassungsspule
40B2 zuriickgegebenen Echosignale kleiner als der
Schwellenwert Vth sind, wodurch bestimmt wird, ob
sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0131] Wenn festgestellt wird, dass sich das Endge-
rat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet (Schritt S210: Ja), wird der
Ablauf mit Schritt S202 fortgesetzt. Wenn festgestellt
wird, dass sich das Endgerat 20 auferhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet
(Schritt S210: Nein), wird der Ablauf mit Schritt
S208 fortgesetzt.

[0132] Wie oben beschrieben, steuert in dem Lade-
gerat 10B der vorliegenden Ausfuhrungsform die
Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit  52C  die
Bewegungsvorrichtung 34, die Leistungsubertra-
gungsspule 30 in die Anordnungsposition zu bewe-
gen, wenn die Anordnungsposition des Endgerats 20
basierend auf dem Erfassungsergebnis identifiziert
ist. Wenn festgestellt wird, dass die Leistungsubert-
ragungsspule 30, die so gesteuert wurde, dass sie

sich in die Anordnungsposition bewegt, nicht in der
Lage ist, mit dem Endgerat 20 zu kommunizieren,
bestimmt die Bestimmungseinheit 52B auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses der Signale-
rfassungseinheit 48, ob sich das Endgerat 20 inner-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befin-
det.

[0133] Hier, im verwandten Stand der Technik, der
die Bewegungsvorrichtung 34 der Leistungsubertra-
gungsspule 30 enthalt, wird, wenn festgestellt wird,
dass die Leistungsibertragungsspule 30 und das
Endgerat 20 nicht miteinander kommunizieren kon-
nen, die Bewegungssteuerung der Leistungstibertra-
gungsspule 30 wiederholt ausgefiihrt, bis festgestellt
wird, dass die Kommunikation méglich ist.

[0134] Genauer wird, wie in dem in Fig. 9 dargestell-
ten Flussdiagramm der Ladesteuerung des her-
kémmlichen Ladegerats gezeigt, bei der herkdmmli-
chen Technik die Bewegungssteuerung der
Leistungsiibertragungsspule 30 wiederholt ausge-
fuhrt, bis festgestellt wird, dass eine Kommunikation
moglich ist (Schritt S1040: Ja) (Schritt S1040: Nein,
siehe Schritt S1000 und Schritt S1020).

[0135] Andererseits steuert bei dem Ladegerat 10B
der vorliegenden Ausflihrungsform die Bewegungs-
vorrichtungs-Steuereinheit 52C die Bewegung der
Leistungsubertragungsspule 30 in Richtung der
Anordnungsposition, und nachdem die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 50D festgestellt hat, dass
keine Kommunikation mdglich ist, wird bestimmt, ob
sich das Endgerat 20 im geschatzten ladefahigen
Bereich 64 befindet (siehe Fig. 11). In dem Ladegerat
10B der vorliegenden Ausfiihrungsform steuert das
Ladegerat 10B, wenn festgestellt wird, dass sich
das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahi-
gen Bereichs 64 befindet, die Bewegungsvorrichtung
34, die Leistungstibertragungsspule 30 in die Anord-
nungsposition zu bewegen.

[0136] Daher kann das Ladegerat 10B der vorlie-
genden Ausflhrungsform im Vergleich zu herkdmm-
lichen Ladegeraten eine unndtige Wiederholung der
Bewegung der Leistungsibertragungsspule 30 ver-
hindern. Das heif3t, das Ladegerat 10B der vorliegen-
den Ausflihrungsform kann ahnlich wie das Ladege-
rat 10A der oben beschriebenen vorliegenden
Ausfuhrungsform  effektiv.  Energieeinsparungen
erzielen.

[0137] DarlUber hinaus kann das Ladegerat 10B der
vorliegenden Ausfihrungsform im Vergleich zu dem
Ladegerat 10A der oben beschriebenen vorliegen-
den Ausfuhrungsform den Umfang des ladefahigen
Bereichs auf der Ablageflache 12A erweitern, wah-
rend die Bewegung der Leistungstbertragungsspule
30 minimiert wird.
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[0138] Fig. 12A und 12B sind erlduternde Diagr-
amme, die ein Beispiel der Wirkung des Ladegerats
10B gemaR der vorliegenden Ausfihrungsform dar-
stellen. Fig. 12A ist ein erlauterndes Diagramm eines
Beispiels des Steuerungsinhalts durch ein Ladegerat
nach dem verwandten Stand der Technik, wenn sich
die Leistungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20
in jedem Bereich des Raums auf der Ablageflache
12A befindet. Fig. 12B ist ein erlduterndes Diagramm
eines Beispiels des Steuerungsinhalts durch das
Ladegerat 10B dieser Ausfuhrungsform, wenn sich
die Leistungsempfangseinheit 22 des Endgeréts 20
in jedem Bereich des Raums auf der Ablageflache
12A befindet.

[0139] In Fig. 12A und 12B stellt die horizontale
Achse den Abstand in Richtung der X-Achse auf
der Ablageflache 12A dar. Fig. 12A und 12B zeigen
den Abstand in Richtung der X-Achse, wobei der Mit-
telpunkt zwischen der zweiten Erfassungsspule
40B1 und der zweiten Erfassungsspule 40B2 in Rich-
tung der X-Achse der Ablageflache 12A als Ursprung
,0“ festgelegt ist. Die vertikale Achse stellt den
Abstand in Richtung der Z-Achse zwischen der Abla-
geflache 12A und der Leistungsempfangseinheit 22
des Endgerats 20 dar, wenn die Ablageflache 12A
der Ursprung ,0“ ist.

[0140] In Fig. 12A und 12B sind der Bereich 72, der
Bereich 74 und der Bereich 76 die gleichen wie in der
oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungsform.
Das heil¥t, der Bereich 72 stellt den Bereich im realen
Raum dar, in dem die Aufladung beginnt. Der Bereich
74 stellt einen Bereich dar, in dem die Anordnungs-
position von der Erfassungsspule 40 erkannt wird,
der Ladevorgang jedoch nicht gestartet wird. Ein
Bereich 76 stellt einen Bereich dar, in dem die Bewe-
gungssteuerung und die Aufladung der Leistungs-
Ubertragungsspule 30 nicht gestartet werden. Dari-
ber hinaus stellt in Fig. 12B ein Bereich 78 einen
Bereich dar, in dem der Ladevorgang gestartet wird,
ohne eine Bewegungssteuerung der Leistungsiibert-
ragungsspule 30 durchzufiihren, wenn die Leis-
tungstibertragungsspule 30 und die Leistungsemp-
fangseinheit 22 miteinander kommunizieren kénnen.

[0141] Wie in Fig. 12B dargestellt, istin einem Lade-
gerat 10B dieser Ausfiihrungsform die GroRe des
Bereichs 76 im Raum oberhalb der Ablageflache
12A, in dem die Bewegungssteuerung der Leistungs-
Ubertragungsspule 30 nicht durchgefiihrt wird, gro-
Ber als in dem in Fig. 12A dargestellten herkdmmli-
chen Ladegerat. Aus diesem Grund kann man
sagen, dass das Ladegerat 10B der vorliegenden
Ausfihrungsform im Vergleich zu herkdmmlichen
Ladegeraten effektiv Energie sparen kann.

[0142] Darlber hinaus ist, wie in Fig. 12B darge-
stellt, in dem Ladegerat 10B der vorliegenden Aus-
fihrungsform der Umfang des Bereichs zum Starten

des Ladevorgangs, der durch den Bereich 72 und
den Bereich 78 dargestellt wird, breiter als desjeni-
gen des Ladegerats 10A der oben beschriebenen
und in Fig. 10B dargestellten Ausfihrungsform. Aus
diesem Grund kann man sagen, dass das Ladegerat
10B der vorliegenden Ausfihrungsform den Umfang
des ladefahigen Bereichs auf der Ablageflache 12A
erweitern kann, wahrend die Bewegung der Leis-
tungstibertragungsspule 30 im Vergleich zum Lade-
gerat 10A der oben beschriebenen vorliegenden
Ausflhrungsform minimiert wird.

(Dritte Ausfiihrungsform)

[0143] In der vorliegenden Ausfiihrungsform ist ein
Verfahren zum Einstellen des Pegels eines Kommu-
nikationssignals beschrieben, mit dem festgestellt
wird, ob eine Kommunikation mit der Leistungstbert-
ragungsspule 30 moglich ist.

[0144] In der vorliegenden Ausfiihrungsform sind
die Teile, die die gleichen Funktionen oder die glei-
chen Aufbauten wie die der oben beschriebenen vor-
liegenden Ausfihrungsform darstellen, mit den glei-
chen Bezugsnummern versehen, wund eine
detaillierte Beschreibung entfallt.

[0145] Fig. 3 ist ein Blockdiagramm, das ein Beispiel
des Aufbaus eines Ladegerats 10C gemal der vor-
liegenden Ausfiihrungsform darstellt. Das Ladegerat
10C ist ein Beispiel des Ladegerats 10.

[0146] Das Ladegerat 10C hat den gleichen Aufbau
wie das Ladegerat 10A der oben beschriebenen vor-
liegenden Ausfuhrungsform, mit der Ausnahme,
dass das Ladegerdt 10C eine Steuereinheit 53
anstelle der Steuereinheit 50 enthalt.

[0147] Die Steuereinheit 53 umfasst eine Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 50A, eine
Bestimmungseinheit 53B, eine Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 52C, eine Kommunikationsbes-
timmungseinheit 53D und eine Leistungsubertra-
gungs-Steuereinheit 50E. Die Anordnungspositions-
Identifizierungseinheit 50A, die Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 52C und die Leistungsubertra-
gungs-Steuereinheit 50E sind dieselben wie in der
oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungsform.

[0148] Wenn die Bewegungsvorrichtungs-Steuer-
einheit 52C die Bewegung der Leistungstbertra-
gungsspule 30 zu der von der Anordnungsposi-
tions-Identifizierungseinheit  50A  identifizierten
Anordnungsposition steuert, bestimmt die Bestim-
mungseinheit 53B auf der Grundlage des Erfas-
sungsergebnisses der Signalerfassungseinheit 48,
ob sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladeféhigen Bereichs 64 befindet.
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[0149] Die Bestimmungseinheit 53B kann auf die
gleiche Weise wie die Bestimmungseinheit 50B
bestimmen, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet, mit
der Ausnahme, dass sich der Bestimmungszeitpunkt
von dem der Bestimmungseinheit 50B der oben
beschriebenen  vorliegenden  Ausflhrungsform
unterscheidet.

[0150] Die Kommunikationsbestimmungseinheit
53D ermittelt analog zur Kommunikationsbestim-
mungseinheit 50D, ob die Leistungsiibertragungs-
spule 30 mit dem Endgerat 20 kommunizieren
kann. Die Kommunikationsbestimmungseinheit 53D
bestimmt, ahnlich wie die Kommunikationsbestim-
mungseinheit 50D, ob eine Kommunikation mit dem
Endgerat 20 moglich ist, Gber ein Kommunikations-
signal wie PING.

[0151] In der vorliegenden Ausfihrungsform
bestimmt die Kommunikationsbestimmungseinheit
53D, ob eine Kommunikation mit dem Endgerat 20
moglich ist, indem sie ein Kommunikationssignal mit
einem Spannungspegel verwendet, der einem
Bestimmungsergebnis der Bestimmungseinheit 53B
entspricht.

[0152] Im Einzelnen verwendet die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 53D, wenn festgestellt
wird, dass sich das Endgerdt 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet, ein
Kommunikationssignal mit einer ersten Spannung,
die gleich oder niedriger als ein erster Schwellenwert
ist, um zu bestimmen, ob die Leistungstibertragungs-
spule 30, die so gesteuert wurde, dass sie sich in ihre
Anordnungsposition bewegt, mit dem Endgerat 20
kommunizieren kann.

[0153] Darlber hinaus verwendet die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 53D in einem Fall, in dem
festgestellt wird, dass sich das Endgerat 20 auller-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befin-
det, ein Kommunikationssignal mit einer zweiten
Spannung, die gleich oder héher als ein zweiter
Schwellenwert ist, der groRer als der erste Schwel-
lenwert ist, um zu bestimmen, ob die Leistungsubert-
ragungsspule 30, deren Bewegung in die Anord-
nungsposition gesteuert wird, mit dem Endgerat 20
kommunizieren kann.

[0154] Der erste Schwellenwert kann im Voraus
festgelegt werden. Zum Beispiel kann als erster
Schwellenwert ein Wert im Voraus festgelegt wer-
den, bei dem ein Kommunikationssignal mit der ers-
ten Spannung, die gleich oder niedriger als der erste
Schwellenwert ist, zu einem Spannungspegel eines
Kommunikationssignals wird, das fir die normale
Kommunikationsbestatigung verwendet wird.

[0155] Als zweiter Schwellenwert kann ein Wert, der
gréRer als der erste Schwellenwert ist, im Voraus
festgelegt werden. Beispielsweise kann der zweite
Schwellenwert im Voraus auf einen Wert eingestellt
werden, bei dem, wenn das Kommunikationssignal
mit der zweiten Spannung, die gleich oder héher als
der zweite Schwellenwert ist, den Spannungspegel
des flr die normale Kommunikationsprufung verwen-
deten Kommunikationssignals tberschreitet und die
Leistungsempfangseinheit 22 des Endgerats 20
erreicht, das Endgerat 20 nicht durch die hohe Span-
nung elektrisch zerstort wird.

[0156] Dann kann die Steuereinheit 53 des Ladege-
rats 10C das drahtlose Laden des Endgerats 20 star-
ten, wenn sie feststellt, dass eine Kommunikation
Uber das Kommunikationssignal mit der ersten Span-
nung oder das Kommunikationssignal mit der zwei-
ten Spannung mdglich ist.

[0157] Nachstehend ist ein Beispiel des Ablaufs der
Ladeverarbeitung beschrieben, die durch das Lade-
gerat 10C gemal der vorliegenden Ausflihrungsform
ausgefihrt wird.

[0158] Fig. 13 ist ein Flussdiagramm, das ein Bei-
spiel des Ablaufs des Ladevorgangs darstellt, der
durch das Ladegerat 10C gemalf der vorliegenden
Ausfiihrungsform ausgefiihrt wird.

[0159] Die Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 50A identifiziert die Anordnungsposition des
Endgerats 20 basierend auf dem Erfassungsergeb-
nis der Signalerfassungseinheit 48 (Schritt S300).
Die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit
50A identifiziert die Anordnungsposition des Endge-
rats 20 in ahnlicher Weise wie in Schritt S100 (siehe
Fig. 8) der vorliegenden Ausfiihrungsform.

[0160] Die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
52C steuert die Bewegungsvorrichtung 34, die Leis-
tungsibertragungsspule 30 in die in Schritt S300
identifizierte  Anordnungsposition zu bewegen
(Schritt S302). Durch den Vorgang von Schritt S302
wird die Leistungsibertragungsspule 30 so
gesteuert, dass sie sich in Richtung der Anordnungs-
position des Endgerats 20 bewegt.

[0161] Als nachstes bestimmt die Bestimmungsein-
heit 53B auf der Grundlage des Erfassungsergebnis-
ses des Echosignals, ob sich das Endgerat 20 inner-
halb des geschéatzten ladefahigen Bereichs 64 der
Leistungsibertragungsspule 30 befindet (Schritt
S304). Ahnlich wie die Bestimmungseinheit 50B in
der oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungs-
form bestimmt die Bestimmungseinheit 53B, ob die
an die zweite Erfassungsspule 40B1 und die zweite
Erfassungsspule 40B2 zuriickgegebenen Echosig-
nale kleiner als der Schwellenwert Vth sind, wodurch
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bestimmt wird, ob sich das Endgerat 20 innerhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0162] Wenn festgestellt wird, dass sich das Endge-
rat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet (Schritt S304: Ja), wird der
Ablauf mit Schritt S306 fortgesetzt.

[0163] In Schritt S306 bestimmt die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 53D, ob die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 in der Lage ist, mit dem End-
gerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 zu kommunizieren, wobei ein Kommuni-
kationssignal mit der ersten Spannung verwendet
wird, die gleich oder kleiner als der erste Schwellen-
wert ist (Schritt S306). Wenn in Schritt S306 festge-
stellt wird, dass eine Kommunikation mdglich ist
(Schritt S306: Ja), wird der Ablauf mit Schritt S310
fortgesetzt, der im Folgenden beschrieben ist.
Wenn in Schritt S306 festgestellt wird, dass eine
Kommunikation nicht moglich ist (Schritt S306:
Nein), kehrt der Ablauf zu Schritt S300 zurtick.

[0164] Andererseits, wenn festgestellt wird, dass
sich das Endgerat 20 aullerhalb des geschatzten
ladefahigen Bereichs 64 befindet (Schritt S304:
Nein), wird der Ablauf mit Schritt S308 fortgesetzt.

[0165] In Schritt S308 bestimmt die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 53D, ob die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 in der Lage ist, mit dem End-
gerat 20 aullerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 zu kommunizieren, wobei ein Kommuni-
kationssignal mit der zweiten Spannung verwendet
wird, die gleich oder héher als der zweite Schwellen-
wert ist (Schritt S308). Wenn in Schritt S308 festge-
stellt wird, dass eine Kommunikation nicht mdglich ist
(Schritt S308: Nein), kehrt der Ablauf zu Schritt S300
zuriick. Wenn in Schritt S308 festgestellt wird, dass
eine Kommunikation moglich ist (Schritt S308: Ja),
wird der Ablauf mit Schritt S310 fortgesetzt.

[0166] In Schritt S310 veranlasst die Leistungs-
Ubertragungs-Steuereinheit 50E die Leistungsubert-
ragungsspule 30, Leistung zu Ubertragen (Schritt
S310). Durch den Vorgang des Schrittes S310 wird
das drahtlose Laden der Batterie 24 des Endgerates
20 gestartet. Dann ist diese Routine beendet.

[0167] Wie oben beschrieben, bestimmt die Bestim-
mungseinheit 53B in dem Ladegerat 10C der vorlie-
genden Ausflhrungsform, wenn die Leistungsibert-
ragungsspule 30 so gesteuert wird, dass sie sich in
die Anordnungsposition bewegt, basierend auf dem
Erfassungsergebnis, ob sich das Endgerat 20 inner-
halb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befin-
det oder nicht. Wenn festgestellt wird, dass sich das
Endgerat 20 innerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet, verwendet die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 50D ein Kommunikations-

signal mit einer ersten Spannung, die kleiner oder
gleich einem ersten Schwellenwert ist, um zu bestim-
men, ob die Leistungstbertragungsspule 30, die so
gesteuert wurde, dass sie sich in ihre Anordnungs-
position bewegt, mit dem Endgerat 20 kommunizie-
ren kann. Wenn festgestellt wird, dass sich das End-
gerat 20 aullerhalb des geschatzten ladefahigen
Bereichs 64 befindet, verwendet die Kommunika-
tionsbestimmungseinheit 50D auRerdem ein Kom-
munikationssignal mit einer zweiten Spannung, die
gleich oder groRer ist als ein zweiter Schwellenwert,
der groler ist als der erste Schwellenwert, um zu
bestimmen, ob die Leistungsubertragungsspule 30,
die so gesteuert wurde, dass sie sich in ihre Anord-
nungsposition bewegt, mit dem Endgerat 20 kommu-
nizieren kann.

[0168] Hier, im verwandten Stand der Technik, der
die Bewegungsvorrichtung 34 der Leistungstibertra-
gungsspule 30 enthalt, wird, wenn festgestellt wird,
dass die Leistungsibertragungsspule 30 und das
Endgerat 20 nicht miteinander kommunizieren kon-
nen, die Bewegungssteuerung der Leistungstibertra-
gungsspule 30 wiederholt ausgefiihrt, bis festgestellt
wird, dass die Kommunikation mdglich ist. Wie im
Flussdiagramm der Ladesteuerung des verwandten
Standes der Technik in Fig. 9 dargestellt, wurde bei
der Technik des verwandten Standes der Technik die
Bewegungssteuerung der Leistungsibertragungs-
spule 30 wiederholt ausgeflhrt (siehe Schritt
S1040: Nein, Schritt S1000, Schritt S1020), bis fest-
gestellt wird, dass eine Kommunikation mdglich ist
(Schritt S1040: Ja).

[0169] Andererseits wird in dem Ladegerat 10C der
vorliegenden Ausflihrungsform in Abhangigkeit
davon, ob sich das Endgerat 20 innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet,
bestimmt, ob die Leistungsubertragungsspule 30 in
der Lage ist, mit dem Endgerat 20 iber ein Kommu-
nikationssignal der zweiten Spannung zu kommuni-
zieren. Das heil}t, wenn das Ladegerat 10C feststellt,
dass sich das Endgerat 20 aul3erhalb des geschatz-
ten Ladebereichs 64 befindet, bestimmt es, ob die
Leistungsiibertragungsspule 30 in der Lage ist, mit
dem Endgerat 20 zu kommunizieren, indem es ein
Kommunikationssignal mit einer zweiten Spannung
verwendet, die gleich oder gréRer ist als ein zweiter
Schwellenwert, der grofder ist als der erste Schwel-
lenwert. Wenn festgestellt wird, dass eine Kommuni-
kation mdoglich ist, beginnt das Ladegerat 10C mit
dem drahtlosen Laden des Endgerats 20, und wenn
festgestellt wird, dass keine Kommunikation méglich
ist, werden die Anordnungsposition des Endgerats
20 und die Bewegungssteuerung der Leistungs-
Ubertragungsspule 30 ausgefihrt.

[0170] Wie oben beschrieben, bestimmt das Lade-
gerat 10C der vorliegenden Ausfiihrungsform, ob
das Ladegerat 10C mit dem Endgerat 20 kommuni-
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zieren kann, indem es Kommunikationssignale mit
unterschiedlichen Spannungspegeln verwendet, je
nachdem, ob sich das Endgerat innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 oder aul3erhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs 64 befindet.

[0171] Daher kann das Ladegerat 10C der vorlie-
genden Ausfihrungsform im Vergleich zu herkbmm-
lichen Ladegeraten eine unnétige Wiederholung der
Bewegung der Leistungsiubertragungsspule 30 ver-
hindern. Das heif3t, das Ladegerat 10C dieser Aus-
fihrungsform kann ahnlich wie das Ladegerat 10A
der oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungs-
form effektiv Energie sparen.

[0172] Wenn das Ladegerat 10C dieser Ausflih-
rungsform feststellt, dass sich das Endgerat 20
aufderhalb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64
befindet, bestimmt es auferdem, ob die Leistungs-
Ubertragungsspule 30 in der Lage ist, mit dem End-
gerat 20 zu kommunizieren, indem es ein Kommuni-
kationssignal mit der zweiten Spannung verwendet,
die gleich oder grof3er als der zweite Schwellenwert
ist, der groRer als der erste Schwellenwert ist. Daher
ist es madglich, einen Bereich, in dem der Ladevor-
gang gestartet werden kann, im Raum auf der Abla-
geflache 12A zu erweitern, verglichen mit einem
Modus, in dem das drahtlose Laden nicht gestartet
wird, wenn sich das Endgerat 20 aufierhalb des
geschatzten Ladebereichs 64 befindet.

(Erstes Modifikationsbeispiel)

[0173] In der oben beschriebenen vorliegenden
Ausfihrungsform ist als Beispiel die Erfassungs-
spule 40 beschrieben, die aus der ersten Erfas-
sungsspule 40A und der zweiten Erfassungsspule
40B besteht. In diesem Modifikationsbeispiel ist als
Beispiel ein Modus beschrieben, bei dem sich meh-
rere Erfassungsspulen 40 jeweils in Richtung der X-
Achse und der Y-Achse erstrecken und so angeord-
net sind, dass sie einander kreuzen.

[0174] In diesem Modifikationsbeispiel sind Teile,
die dieselben Funktionen oder Aufbauten wie die in
der oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungs-
form haben, mit denselben Bezugsnummern verse-
hen wie die in der oben beschriebenen vorliegenden
Ausfuhrungsform, und detaillierte Beschreibungen
davon sind weggelassen.

[0175] Fig. 14 ist ein Blockdiagramm, das ein Bei-
spiel des Aufbaus eines Ladegerats 10D dieses
Modifikationsbeispiels darstellt. Das Ladegerat 10D
ist ein Beispiel des Ladegerats 10.

[0176] Das Ladegerat 10D hat den gleichen Aufbau
wie das Ladegerat 10A bis das Ladegerat 10C der
oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungsform,
aulder dass eine Vielzahl von Spulen 41 als die Erfas-

sungsspulen 40 anstelle der ersten Erfassungsspule
40A und der zweiten Erfassungsspule 40B vorgese-
hen ist und eine Steuereinheit 54 anstelle der Steuer-
einheit 50 vorgesehen ist.

[0177] In diesem Modifikationsbeispiel umfasst die
Erfassungsspule 40 die Vielzahl von Spulen 41, die
sich in der ersten Richtung (X-Achsen-Richtung) auf
einer zweidimensionalen Ebene entlang der Ablage-
flache 12A erstrecken und entlang der zweiten Rich-
tung (Y-Achsen-Richtung) angeordnet sind, die die
erste Richtung schneidet, und die sich in der zweiten
Richtung (Y-Achsen-Richtung) erstrecken und ent-
lang der ersten Richtung (X-Achsen-Richtung) ange-
ordnet sind.

[0178] Die Spule 41 umfasst insbesondere eine
Spule 41A und eine Spule 41B.

[0179] Bei den Spulen 41A handelt es sich um Spu-
len, die sich in Richtung der Y-Achse erstrecken und
in Richtung der X-Achse angeordnet sind. Bei den
Spulen 41B handelt es sich um Spulen, die sich in
Richtung der X-Achse erstrecken und in Richtung
der Y-Achse angeordnet sind.

[0180] In diesem Modifikationsbeispiel ist ein Erfas-
sungsbereich 60 auf der Ablageflache 12A ein
Bereich, in dem die Erfassungsspule 40, d. h. die
Spule 41 mit der Vielzahl von Spulen 41A und der
Vielzahl von Spulen 41B, angeordnet ist. Wie in der
oben beschriebenen vorliegenden Ausfihrungsform
umfasst der Erfassungsbereich 60 den gesamten
Bereich des beweglichen Bereichs 62 und des
geschatzten ladefahigen Bereichs 64 und ist ein
Bereich, der breiter als diese Bereiche ist.

[0181] Die aus der Vielzahl von Spulen 41 beste-
hende Erfassungsspule 40 ist Uber die Auswahlvor-
richtung 44 jeweils mit der Signalausgabeeinheit 46
und der Signalerfassungseinheit 48 elektrisch ver-
bunden. Die Signalausgabeeinheit 46 und die Signa-
lerfassungseinheit 48 sind &hnlich wie bei der oben
beschriebenen vorliegenden Ausfihrungsform.

[0182] Die Steuereinheit 54 umfasst eine Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 54A, eine
Bestimmungseinheit 54B, eine Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 54C, eine Kommunikationsbes-
timmungseinheit 54D und eine Leistungsubertra-
gungs-Steuereinheit 54E.

[0183] Die Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 54A identifiziert die Anordnungsposition des
Endgerats 20 basierend auf dem Erfassungsergeb-
nis der Signalerfassungseinheit 48, ahnlich wie die
Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit 50A
der oben beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungs-
form. Die Anordnungspositions-ldentifizierungsein-
heit 54A identifiziert die Anordnungsposition des
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Endgerats 20 auf der Grundlage des Pegels des
Echosignals, das das Erfassungsergebnis der Signa-
lerfassungseinheit 48 ist, ahnlich wie die Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit S0A.

[0184] In diesem Modifikationsbeispiel reagiert die
Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit 54A auf
das Erfassungsmagnetfeld, das durch das erste Sig-
nal erzeugt wird, das von der Signalausgabeeinheit
46 an jede der in der Erfassungsspule 40 enthalte-
nen Spulen 41 ausgegeben wird, und identifiziert
die Anordnungsposition auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses des Echosignals, das vom
Endgerat 20 an die Spulen 41 zuriickgegeben wird.

[0185] Im Detail bestimmt die Anordnungspositions-
Identifizierungseinheit 54A, ob ein Echosignal, das
zu irgendeiner Spule 41A unter der Vielzahl von Spu-
len 41A, die entlang der X-Achsenrichtung angeord-
net sind, zuriickgegeben wird, gleich oder hdher als
ein vorbestimmter Pegel ist. Durch diese Bestim-
mung identifiziert die Anordnungspositions-ldentifi-
zierungseinheit 54A die Position des Endgerats 20
in X-Achsenrichtung innerhalb des Erfassungsbe-
reichs 60 auf der Ablageflache 12A. Insbesondere
identifiziert die  Anordnungspositions-ldentifizie-
rungseinheit 54A die Position der Spule 41A, die ein
Echosignal ausgibt, das gleich oder héher als ein
vorbestimmter Pegel ist und den maximalen Pegel
unter den Echosignalen jeder der Vielzahl von Spu-
len 41A aufweist, die von der Signalerfassungsein-
heit 48 erfasst werden, als die Position des Endge-
rats 20 in der X-Achsenrichtung.

[0186] Daruber hinaus bestimmt die Anordnungspo-
sitions-ldentifizierungseinheit 54A, ob ein Echosig-
nal, das zu irgendeiner Spule 41B aus der Vielzahl
von Spulen 41B, die entlang der Y-Achsenrichtung
angeordnet sind, zurickgegeben wird, gleich oder
héher als ein vorbestimmter Pegel ist. Durch diese
Bestimmung identifiziert die Anordnungspositions-
Identifizierungseinheit 54A die Position des Endge-
rats 20 in Y-Achsenrichtung innerhalb des Erfas-
sungsbereichs 60 auf der Ablageflache 12A. Insbe-
sondere identifiziert die Anordnungspositions-
Identifizierungseinheit 54A die Position der Spule
41B, die ein Echosignal ausgibt, das gleich oder
hdher als ein vorbestimmter Pegel ist und den maxi-
malen Pegel unter den Echosignalen jeder der meh-
reren Spulen 41B aufweist, die von der Signalerfas-
sungseinheit 48 erfasst werden, als die Position des
Endgerats 20 in Richtung der Y-Achse.

[0187] Durch diese Vorgange identifiziert die Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit  54A  die
Anordnungsposition des Endgerats 20, die durch
die Position in der X-Achsenrichtung und die Position
in der Y-Achsenrichtung auf der zweidimensionalen
Ebene der Ablageflache 12A dargestellt wird.

[0188] Die  Anordnungspositions-ldentifizierungs-
einheit 54A identifiziert die Anordnungsposition des
Endgerats 20 zum gleichen Zeitpunkt wie die Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 50A der oben
beschriebenen vorliegenden Ausfuhrungsform, mit
der Ausnahme, dass das Verfahren zum ldentifizie-
ren der Anordnungsposition des Endgerats 20
anders ist.

[0189] Ahnlich wie die Bestimmungseinheiten 50B,
52B und 54B in den oben beschriebenen vorliegen-
den Ausfuhrungsformen bestimmt die Bestimmungs-
einheit 54B auf der Grundlage des Erfassungsergeb-
nisses des Echosignals, ob sich das Endgerat 20
innerhalb des geschatzten ladefahigen Bereichs 64
der Leistungsubertragungsspule 30 befindet oder
nicht.

[0190] In diesem Modifikationsbeispiel flhrt die
Bestimmungseinheit 54B eine Bestimmungsverar-
beitung unter Verwendung der von der Anordnungs-
positions-ldentifizierungseinheit 54A identifizierten
Anordnungsposition des Endgerats 20 auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses des Echosig-
nals durch. Wie oben beschrieben, identifiziert in der
vorliegenden Ausfiihrungsform die Anordnungsposi-
tions-Identifizierungseinheit 54A die Anordnungspo-
sition des Endgerats 20, die durch die Position in der
X-Achsenrichtung und die Position in der Y-Achsen-
richtung auf der zweidimensionalen Ebene der Abla-
geflache 12A dargestellt wird. Daher bestimmt die
Bestimmungseinheit 54B, ob sich die von der Anord-
nungspositions-ldentifizierungseinheit 54A identifi-
zierte Anordnungsposition innerhalb des Bereichs
des im Voraus gespeicherten geschatzten ladefahi-
gen Bereichs 64 befindet, wodurch bestimmt wird,
ob sich das Endgerat 20 innerhalb des geschatzten
ladeféhigen Bereichs 64 befindet.

[0191] Die Bestimmungseinheit 54B bestimmt, ob
sich das Endgerat 20 in dem geschatzten ladefahi-
gen Bereich 64 befindet, zum gleichen Zeitpunkt
wie jede der Bestimmungseinheit 50B, der Bestim-
mungseinheit 52B oder der Bestimmungseinheit
53B der oben beschriebenen Ausfiihrungsform,
aulder dass das Verfahren zur Bestimmung, ob sich
das Endgerat 20 in dem geschatzten ladefahigen
Bereich 64 befindet, sich von dem der oben beschrie-
benen vorliegenden Ausfiihrungsform unterscheidet.

[0192] Die Verarbeitung der Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 54C, der Kommunikationsbes-
timmungseinheit 54D und der Leistungsubertra-
gungs-Steuereinheit 54E ist dhnlich wie in der oben
beschriebenen vorliegenden Ausfiihrungsform. Das
hei3t, die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
54C ist ahnlich wie die Bewegungsvorrichtungs-
Steuereinheit 50C oder die Bewegungsvorrich-
tungs-Steuereinheit 52C der oben beschriebenen
vorliegenden Ausfiihrungsform. Die Kommunika-
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tionsbestimmungseinheit 54D entspricht der Kom-
munikationsbestimmungseinheit 50D bzw. der Kom-
munikationsbestimmungseinheit 53D der oben
beschriebenen  vorliegenden  Ausflhrungsform.
Darliber hinaus ist die Leistungsiibertragungs-
Steuereinheit 54E ahnlich der Leistungsibertra-
gungs-Steuereinheit 50E der oben beschriebenen
vorliegenden Ausfuhrungsform.

[0193] Die Steuereinheit 54 des Ladegerats 10D
des vorliegenden Modifikationsbeispiels fuhrt die
gleiche Verarbeitung wie jede der Steuereinheit 50,
der Steuereinheit 52 und der Steuereinheit 53 der
oben beschriebenen Ausfiihrungsform aus, aulier
dass das Verfahren zur Identifizierung der Anord-
nungsposition durch die Anordnungspositions-Identi-
fizierungseinheit 54A und das Verfahren zur Bestim-
mung durch die Bestimmungseinheit 54B von denen
der oben beschriebenen Ausfiihrungsform verschie-
den sind.

[0194] Wie oben beschrieben, kann sogar in einem
Fall, in dem die Position, die durch die Position in der
X-Achsen-Richtung und die Position in der Y-Ach-
sen-Richtung auf der zweidimensionalen Ebene der
Ablageflache 12A dargestellt wird, als die Anord-
nungsposition des Endgerats 20 verwendet wird,
eine Energieeinsparung ahnlich wie bei der oben
beschriebenen  vorliegenden  Ausflihrungsform
erreicht werden.

[0195] Obwohl vorstehend die oben beschriebene
vorliegende Ausfiihrungsform und die Modifikation
beschrieben sind, sind die Ausfiihrungsform und
das Modifikationsbeispiel als Beispiele dargelegt
und sollen den Geltungsbereich der Erfindung nicht
einschranken. Diese oben beschriebenen neuartigen
Ausfiihrungsformen und Modifikationsbeispiele kén-
nen in verschiedenen anderen Formen umgesetzt
werden, und verschiedene Auslassungen, Ersetzun-
gen und Anderungen kénnen vorgenommen werden,
ohne vom Kern der Erfindung abzuweichen. Die
oben beschriebenen vorliegenden Ausflihrungsfor-
men und Modifikationsbeispiele gehdéren zum
Umfang oder Kern der Erfindung und sind in der in
den Anspriichen beschriebenen Erfindung und dem
aquivalenten Umfang davon enthalten.

ERLAUTERUNGEN VON BEZUGSBUCHSTABEN
ODER -NUMMERN

10, 10A, 10B, 10C, 10D LADEGERAT

20 ENDGERAT

22 LEISTUNGSEMP-
FANGSEINHEIT

30 LEISTUNGSU-
BERTRAGUNGS-
SPULE
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34

46

48

50A, 54A

50B, 52B, 53B, 54B

50C, 52C, 54C

50D, 53D, 54D

50E, 54E

BEWEGUNGSVOR-
RICHTUNG

SIGNALAUSGABE-
EINHEIT

SIGNALERFAS-
SUNGSEINHEIT

ANORDNUNGSPO-
SITIONS-IDENTIFI-
ZIERUNGSEINHEIT

BESTIMMUNGS-
EINHEIT

BEWEGUNGSVOR-
RICHTUNGS-
STEUEREINHEIT

KOMMUNIKATI-
ONSBESTIM-
MUNGSEINHEIT

LEISTUNGS-
UBERTRAGUNGS-
STEUEREINHEIT
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Patentanspriiche

1. Ladegerat, das ein Endgerat drahtlos aufladt,
das eine Leistungsempfangseinheit aufweist, die auf
einer Ablageflache angeordnet ist und drahtlos
Ubertragene Leistung empfangt, wobei das Ladege-
rat umfasst:
eine Leistungsubertragungsspule, die die Leistung
an das Endgerat Ubertragt;
eine Leistungsibertragungs-Steuereinheit, die die
Leistungsubertragungsspule veranlasst, Leistung
zu Ubertragen;
eine Erfassungsspule zum Erfassen einer Anord-
nungsposition des Endgerats auf der Ablageflache;
eine Signalausgabeeinheit, die an die Erfassungs-
spule ein erstes Signal zur Erzeugung eines Erfas-
sungsmagnetfeldes ausgibt;
eine Signalerfassungseinheit, die ein Echosignal
erfasst, das von dem Endgerat zu der Erfassungs-
spule als Reaktion auf das Erfassungsmagnetfeld
zurlckgegeben wird; und
eine Bestimmungseinheit, die auf der Grundlage
eines Erfassungsergebnisses des Echosignals
bestimmt, ob sich das Endgerat innerhalb eines
geschatzten ladefdhigen Bereichs durch die Leis-
tungstbertragungsspule befindet.

2. Ladegerat nach Anspruch 1, umfassend:
eine  Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit,
die die Anordnungsposition auf der Grundlage
eines Erfassungsergebnisses der Signalerfassungs-
einheit identifiziert;
eine Bewegungsvorrichtung, die die Leistungsiibert-
ragungsspule bewegt; und
eine Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit, die die
Bewegungsvorrichtung auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses steuert.

3. Ladegerat nach Anspruch 2, wobei die Bewe-
gungsvorrichtungs-Steuereinheit:
die Bewegungsvorrichtung so steuert, dass sie die
Leistungsubertragungsspule nicht bewegt, wenn
festgestellt wird, dass sich das Endgerat aulRerhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs befindet; und
die Bewegungsvorrichtung steuert, die Leistungs-
Ubertragungsspule in die Anordnungsposition zu
bewegen, wenn festgestellt wird, dass sich das End-
gerat innerhalb des geschatzten Iladefahigen
Bereichs befindet.

4. Ladegerat nach Anspruch 2, wobei
die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
die Bewegungsvorrichtung steuert, die Leistungs-
Ubertragungsspule in die Anordnungsposition zu
bewegen, wenn die Anordnungsposition auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses identifiziert
wird und auf der Grundlage des Erfassungsergeb-
nisses festgestellt wird, dass sich das Endgerat
innerhalb des geschatzten ladefahigen Bereichs
befindet.

5. Ladegerat nach Anspruch 2, umfassend
eine  Kommunikationsbestimmungseinheit,  die
bestimmt, ob die Leistungsibertragungsspule, die
sich in die Anordnungsposition bewegt, in der Lage
ist, mit dem Endgerat zu kommunizieren, wobei
die Leistungslibertragungs-Steuereinheit
die Leistungsubertragungsspule steuert, Leistung
an das Endgerat zu Ubertragen, wenn festgestellt
wird, dass es kommunikationsfahig ist.

6. Ladegerat nach Anspruch 5, wobei,
die Bewegungsvorrichtungs-Steuereinheit
die Bewegungsvorrichtung steuert, die Leistungs-
Ubertragungsspule in die Anordnungsposition zu
bewegen, wenn die Anordnungsposition auf der
Grundlage des Erfassungsergebnisses identifiziert
wird, und
die Bestimmungseinheit
basierend auf dem Erfassungsergebnis bestimmt,
ob sich das Endgerat innerhalb des geschatzten
ladeféhigen Bereichs befindet, wenn festgestellt
wird, dass die Leistungsubertragungsspule, die so
gesteuert wird, dass sie sich in die Anordnungsposi-
tion bewegt, nicht mit dem Endgerat kommunizieren
kann.

7. Ladegerat nach Anspruch 5, wobei
die Bestimmungseinheit
auf der Grundlage des Erfassungsergebnisses
bestimmt, ob sich das Endgerat innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs befindet, wenn
die Leistungsubertragungsspule so gesteuert wird,
dass sie sich in die Anordnungsposition bewegt,
die Kommunikationsbestimmungseinheit:
feststellt, ob die Leistungstibertragungsspule, die so
gesteuert wird, dass sie sich in die Anordnungsposi-
tion bewegt, in der Lage ist, mit dem Endgerat zu
kommunizieren, indem sie ein Kommunikationssig-
nal mit einer ersten Spannung verwendet, die gleich
oder kleiner als ein erster Schwellenwert ist, wenn
festgestellt wird, dass sich das Endgerat innerhalb
des geschatzten ladefahigen Bereichs befindet; und
feststellt, ob die Leistungstibertragungsspule, die so
gesteuert wird, dass sie sich in die Anordnungsposi-
tion bewegt, in der Lage ist, mit dem Endgerat zu
kommunizieren, indem sie ein Kommunikationssig-
nal mit einer zweiten Spannung verwendet, die
gleich oder groRer ist als ein zweiter Schwellenwert,
der groRer ist als der erste Schwellenwert, wenn
festgestellt wird, dass das Endgerat aulierhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs liegt.

8. Ladegerat nach Anspruch 2, wobei die Erfas-
sungsspule umfasst:
eine erste Erfassungsspule zum Erfassen der
Anordnungsposition des Endgerats in dem
geschatzten ladefahigen Bereich auf der Ablagefla-
che; und
eine zweite Erfassungsspule zum Erfassen der
Anordnungsposition des Endgerats aufterhalb des
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geschatzten ladefahigen Bereichs auf der Ablagefla-
che,

die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit

die Anordnungsposition auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses des Echosignals identifi-
ziert, das von dem Endgerat an mindestens die
erste Erfassungsspule als Reaktion auf das Erfas-
sungsmagnetfeld zurtickgegeben wird, das durch
das erste Signal verursacht wird, das von der Sig-
nalausgabeeinheit an mindestens die erste Erfas-
sungsspule ausgegeben wird, und

die Bestimmungseinheit

bestimmt, ob sich das Endgerat innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs befindet, auf
Grundlage des Erfassungsergebnisses des Echo-
signals, das von dem Endgerat an die zweite Erfas-
sungsspule als Reaktion auf das Erfassungsmag-
netfeld zurickgegeben wird, das durch das erste
Signal verursacht wird, das von der Signalausgabe-
einheit an die zweite Erfassungsspule ausgegeben
wird.

9. Ladegerat nach Anspruch 8, wobei
die erste Erfassungsspule
sich in einer ersten Richtung in einer zweidimensio-
nalen Ebene entlang der Ablageflache erstreckt und
eine Vielzahl von ersten Erfassungsspulen aufweist,
die entlang einer zweiten Richtung angeordnet sind,
die die erste Richtung in der zweidimensionalen
Ebene schneidet, und
die zweite Erfassungsspule
sich in der zweiten Richtung erstreckt und zweite
Erfassungsspulen aufweist, die an beiden Enden
der ersten Erfassungsspule in der ersten Richtung
angeordnet sind.

10. Ladegerat nach Anspruch 2, wobei
die Erfassungsspule
eine Vielzahl von Spulen umfasst, die sich in einer
ersten Richtung in einer zweidimensionalen Ebene
entlang der Ablageflache erstrecken und entlang
einer zweiten Richtung angeordnet sind, die die
erste Richtung schneidet, und eine Vielzahl von
Spulen, die sich in der zweiten Richtung erstrecken
und entlang der ersten Richtung angeordnet sind,
die Anordnungspositions-ldentifizierungseinheit
die Anordnungsposition auf der Grundlage des
Erfassungsergebnisses des Echosignals identifi-
ziert, das vom Endgerat an die Erfassungsspule
als Reaktion auf das Erfassungsmagnetfeld zurlick-
gegeben wird, das durch das erste Signal verur-
sacht wird, das von der Signalausgabeeinheit an
die Erfassungsspule ausgegeben wird, und
die Bestimmungseinheit
bestimmt, ob sich das Endgerat innerhalb des
geschatzten ladefahigen Bereichs befindet, auf
Grundlage des Erfassungsergebnisses des Echo-
signals, das von dem Endgerat an die Erfassungs-
spule als Reaktion auf das Erfassungsmagnetfeld
zurlickgegeben wird, das durch das erste von der

Signalausgabeeinheit an die Erfassungsspule aus-
gegebene Signal verursacht wird.

Es folgen 14 Seiten Zeichnungen
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FIG.11
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FIG.13
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