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【手続補正書】
【提出日】平成28年2月8日(2016.2.8)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　三相各相の電圧指令信号からパルス幅変調されたゲートパルス信号を生成するＰＷＭ信
号制御部と、
　前記パルス幅変調されたゲート信号により制御されるインバータと、
　前記インバータにより駆動されるモータと
を備え、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記三相各相において、前記電圧指令信号に基づく基本波電
圧指令のゼロクロス点を含むその近傍の位相領域でパルス信号のオン動作とオフ動作をそ
れぞれ１回以上挿入し、かつ前記基本波電圧指令の正負ピーク点を含むその付近の位相領
域でパルス信号のオン動作とオフ動作をそれぞれ１回以上挿入し、かつそれ以外の位相領
域ではパルス信号をオン状態またはオフ状態に保持する前記ゲートパルス信号を生成する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項２】
　請求項１に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記基本波電圧指令に基づく変調波信号とキャリア信号との
比較により前記パルス幅変調されたゲートパルス信号を生成する際に、前記キャリア信号
の周波数および前記基本波電圧指令の正負ピーク点を含むその付近の位相領域で前記変調
波信号の振幅値をそれぞれ制御することにより生成する前記ゲートパルス信号の数を変更
する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項３】
　請求項１または２に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記基本波電圧指令のゼロクロス点を含むその近傍の位相領域は、前記ゼロクロス点か
ら電気角で±１５度以内にする
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項４】
　請求項１から３のいずれか１項に記載のモータ駆動システムにおいて、
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　前記基本波電圧指令の正負ピーク点を含むその付近の位相領域は、前記正負ピーク点各
々から電気角で±３０度以内にする
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項５】
　請求項１に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記モータの相電流検出値に従って前記モータの負荷状態を
判別し、該負荷状態に基づいて前記パルス幅変調したゲートパルス信号のパルス数を決定
する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項６】
　請求項５に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記モータの負荷状態と前記インバータの直流電圧検出値と
に基づいて、前記パルス幅変調したゲートパルス信号のパルス数を決定する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項７】
　請求項６に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記モータの温度測定手段および前記インバータの温度測定手段の少なくともいずれか
を備え、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記モータの温度測定手段からの温度信号および前記インバ
ータの温度測定手段からの温度信号の少なくともいずれかの温度信号を、前記パルス幅変
調したゲートパルス信号のパルス数を決定する際の補正信号とする
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項８】
　請求項６に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記モータで発生する損失を演算するモータ損失演算手段および前記インバータで発生
する損失を演算するインバータ損失演算手段の少なくともいずれかを備え、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記モータ損失演算手段からのモータ損失演算信号および前
記インバータ損失演算手段からのインバータ損失演算信号の少なくともいずれかを、前記
パルス幅変調したゲートパルス信号のパルス数を決定する際の補正信号とする
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項９】
　請求項８に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記モータ損失演算手段は、前記モータの駆動電流の基本波成分による損失および前記
インバータで発生する高調波電流による損失を演算し、
　前記高調波電流による損失は、前記高調波電流の少なくとも１つ以上の高調波成分それ
ぞれについて、該高調波成分それぞれの電流値をＩｈ、該高調波成分それぞれの周波数を
ｆ、該周波数ｆに伴う前記損失に関する周波数特性を示す指数をｘとして、該それぞれの
Ｉｈの二乗値に該それぞれのｆのｘ乗値を乗算したＩｈ２・ｆｘを算出し、当該それぞれ
の乗算値を総和した結果に基づいて演算される
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項１０】
　請求項９に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記指数ｘは、前記モータの特性によって０～２の範囲で変化する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項１１】
　請求項１０に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記指数ｘを、前記モータの動作状態に応じて変化させる
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項１２】
　請求項９に記載のモータ駆動システムにおいて、
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　前記モータ損失演算手段は、前記高調波電流の高調波成分Ｉｈを、前記三相各相の電圧
指令信号から演算した高調波電圧成分Ｖｈを該高調波電圧成分Ｖｈの周波数ｆで除算した
Ｖｈ／ｆにより演算する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項１３】
　請求項９に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記モータ損失演算手段は、前記高調波電流の高調波成分Ｉｈを、前記モータの相電流
検出値の少なくとも１相以上の検出値から演算する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項１４】
　請求項１、２および５から１３のいずれか１項に記載のモータ駆動システムにおいて、
　前記ＰＷＭ信号制御部は、前記電圧指令信号、前記基本波電圧指令の周波数および前記
パルス幅変調したゲートパルス信号のパルス数による駆動モードに基づいて、前記ゼロク
ロス点を含むその近傍の位相領域で１回以上のオン動作とオフ動作をする前記パルス信号
の位相制御角の大きさを制御する
ことを特徴とするモータ駆動システム。
【請求項１５】
　請求項１、２および５から１３のいずれか１項に記載のモータ駆動システムを搭載する
ことを特徴とする電気鉄道車両。
【請求項１６】
　請求項１４に記載のモータ駆動システムを搭載することを特徴とする電気鉄道車両。
 


	header
	written-amendment

